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3-dimensionell (3D) rekonstruktion, ett omrade inom datorseende, har under
senare ar gjort stora framsteg som en konsekvens av de omfattande genom-
brott som har skett inom Artificiell Intelligens (AI). Inom datorseende har
man som mal att forsoka forklara hur véirlden ser ut for en dator, dir saker
som vi méanniskor finner uppenbara behdver beskrivas i detalj med matema-
tiska begrepp for att datorn ska fa en korrekt uppfattning om omgivningen.
Idag har tekniken utvecklats sa langt att man kan programmera datorpro-
gram att aterskapa ett objekt eller ett omrade i 3D, dir denna detaljerade
3D-rekonstruktion sedan kan roteras, skalas och studeras fran alla hall. For att
illustrera det med ett exempel sa kan man ténka sig att vi skulle vilja skapa en
digital modell av ett kontor. Med 3D-rekonstruktionstekniker kan vi genom att
forse dessa datorprogram med en videosekvens av kontoret, samt ge programmet
tillgang till inre kameraparametrar (en typ av information som ar specifik for
kameran som anvénts), darefter aterskapa kontoret digitalt som en 3D modell.
Utover att aterskapa miljon i 3D sa gor dessa typer av program &ven en upp-
skattning om hur kameran har rort sig under inspelningen av videosekvensen.

For att 6ka siékerheten och forarupplevelsen i sina bilar utvecklar Volvo Cars
forarassistanssystem (ADAS), sa som kollisionsundvikande system, dér kameror
och andra sensorer som &r placerade runtom bilen utnyttjas for att oka bilens
uppfattning av dess omgivning. Historiskt sett har man fokuserat pa att anvénda
sensorer sa som ljusradarer (LiDARs) for att méta avstand till olika foremal i
bilens omgivning, vilket likt 3D-rekonstruktion modellerar omgivningen i 3D.
Detta tillvigagangssétt har dédremot en del brister ndr malet ar att aterskapa
en sa detaljerad 3D miljé av omgivningen som mdjligt. Bland annat sa tillhan-
dahaller inte LiDARs nagra farger, vilket forsvarar urskiljning av olika objekt i
3D miljon avsevart. Dértill ar kvalitén av 3D modellen hogt beroende av positio-
nen av LiDARn. Pa grund av detta ville man undersoka om kamerorna pa Volvo-
bilar kan utnyttjas for att aterskapa noggranna och detaljerade végscener i 3D,
via 3D-rekonstruktionsteknikerna COLMAP, DROID-SLAM och NeRF-SLAM.
Under det hir examensarbetet har dessa tre tekniker anvénts for att aterskapa
3D rekonstruktioner, med videosekvenser fran simulerade miljer savil som
verkliga bilder tagna med kamerorna fran en Volvobil. For att utvardera ef-
fektiviteten hos diverse rekonstruktionstekniker programmerades ett utvarder-
ingsprogram.

Resultaten visade att COLMAP och DROID-SLAM kunde uppskatta kameror-
nas (som &r monterade pa Volvobilen) rorelsebanor med en felmarginal pa
decimeterniva. Vidare sa lyckades teknikerna skapa 3D-rekonstruktioner av
vagscener med potential for att kunna anvindas i ADAS i framtiden. Generellt
sett nadde COLMAP hogst prestanda, men de langa korningstiderna fér denna
teknik gor den opraktisk att anvanda i stor skala. Den teknik som visade sig
vara minst lovande for &ndamalet var NeRF-SLAM, som inte lyckades producera
acceptabla 3D rekonstruktioner nir samtliga kameror pa Volvobilen anvandes.
Slutligen visade DROID-SLAM storst potential for detta anvindningsomrade.
Trots att algoritmen anvandes utan storre modifikationer, visade den férmagan
att generera imponerande resultat med laga koérningstider. Dock kravs ytterli-
gare forskning och finjustering f6r att optimera DROID-SLAMs prestanda givet
Volvo Cars system.



