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Povzetek 2. Ocenjevanje lege kamere
Nakup obutve preko spleta postaja vse bolj priljubljen, njegova pomanjkljivost 1. MOBILNA - Vhodna slika z grobo oznaceno regijo zanimanija.
pa je nezanesljiva izbira velikosti zaradi nezmoznosti pomerjanja obutve, APLIKACLJA - Detekcija robov na vhodni sliki s pomcjo Canny-jeve

metode za detekcijo robov.
- Filtriranje Sumnih robov glede na smeri gradientov ter regije

Podjetje UCS d.o.o. je razvilo priporocilni sistem za svetovanje pri izbiri
obutve, ki pa ga omejuje potreba po opti¢nih merilnikih stopal, ki se nahajajo

le v trgovinah. Tabli¢ni racunalniki in mobilni telefoni se zaradi vsesplosne rabe Zzanimanja.
ponujajo kot popolna platforma za samodejno merjenje velikosti in oblike - Detekcija ¢rt s pomocjo Houghove transformacije in
2 OCENJEVAJE prileganje ¢rt detektiranim robovom.
Glavni cilj je implementacija naprednih metod ra¢unalniskega vida, LEGE KAMERE - Koncna detekcija vogalov referencnega lista. |
analiza teh metod ter ocena njihove primernosti za samodejno - Na osnovi detekcije referencnega lista izracun homografije,

ki enoli¢no preslikuje tocke iz ravnine slike na ravnino lista [1].

merjenje stopal.

1. Mobilna aplikacija

Mobilna aplikacija je izdelana za operacijski sistem
Android. Uporabnik pred zajemom stopala list formata A4
poravna s predlaganim okvirjem.
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Uporabniku aplikacija omogoca izvoz zajetih slik v obliki arhiva. Poleg slik se v arhiv
shranijo tudi parametri okvirja in specificni parametri mobilne naprave.

3. Evaluacija 4.5egmentacija  sistem zajeto sliko predprocesira tako, da jo samodejno obreze.
Razvili smo metodologijo za evaluacijo kamerv === W Segmentacijski algoritem tako na vhodu dobi obrezano sliko s stopalom na
mobilnih napravah. Na podlagi referencnega A4 beli podlagi, kot rezultat pa vrne obris stopala. Ve¢ znanih algoritmov za
lista in kalibracijskega vzorca se za vsako segmentacijo predmetov smo prilagodili aplikativni domeni segmentacije

napravo izmeri napake pri ocenah: stopal in jih analizirali. Metodo DRLSE [2], ki se je izkazala kot najbolj
- polozaja in orientacije kamere v prostoru, obetavna, smo nadgradili.

- polozaja in velikosti 2D likov v ravnini,
- notranjih parametrov kamere,
- koeficientov radialne distorzije.

Segmentacijske  algoritme  smo
primerjali [3] tudi pri specificnih
pogojih, in sicer pri:

- uniformnem ozadju,

- prisotnosti enega samega objekta,

- poljubni barvi in obliki objekta in

Kot referenco uporabljamo meritve dobljene iz mnozice

slik kalibracijske plosce - poljubni osvetlitvi.
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5. Prostorsko klesanje 6. Oblika iz gibanja
Prostorsko klesanje (ang. Space Carving) je metoda rekonstrukcija 3D modela s fotografij. Glavna Postopek:
znacilnost je gradnja 3D modela s konturami posameznih fotografij [4]. - Detekcija znacilnih tock [5].

- Iskanje korespondence med tockami.
- Inicializacija rekonstrukcije za epipolarno
geometrijo prvih dveh kv ot

Postopek:
- Zajem fotografij z razli¢nih zornih kotov.
- Detekcija lista.

- slik.

- Ocena pozicije kamere. :

. R} . o - Nove slike se

- Generiranje oblaka tock za doticno domeno v obliki kvadra. . ]
Segmentacija stopala v fotografijah inkrementaino dodaja,

J J P graty da se izboljsa

- S projekcijo segmentacij poteka klestenje oblaka tock. rekonstrukcijo [6].
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