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Popularvetenskaplig sammanfattning

Maénniskan och méanga andra djur har tva stycken 6gon. Med hjilp av
vara 6gon har vi inga problem att forstd och navigera i var tredimensio-
nella verklighet. Att konstruera maskiner som kan tolka sin omgivning
likt oss r ett av problemen inom datorseende. Ogats funktion dr mycket
likt en kamera dir ljuset bryts i ett system av linser fér att sedan avbil-
das pa en sensor. Kameror har funnits dnda sedan 1816 da fransmannen
Nicephore Niepce skapade den forsta kameran med hjilp av silverklorid
som blev morkare da det utsattes for ljus.

Kameror &r inte heller sarskilt dyra och manga maskiner, som bilar och
mobiltelefoner har kameror. Det svara for en maskin dr inte att ta bilder
eller lagra informationen utan problemet dr att tolka bilderna. Ett omra-
de inom datorseende det forskas mycket pa ar rorelse-problemet. Det gar
ut pa att man bygger tredimensionella modeller fran en samling bilder.
Nér man bygger modellerna far man ocksé reda pa vilken riktning och
position kameran har da bilderna &r tagna.

Min avhandling handlar om hur man kan berdkna riktning och po-
sition for bilder genom att bara utnyttja den informationen som finns i
bilderna. En bild innehaller flera miljoner pixlar och eftersom manga av
dem &r svara att sdrskilja fran varandra, t.ex. pixlar som avbildar him-
melen, brukar ett forsta steg vara att anvinda algoritmer som identifierar
unika pixlar i bilderna. Vill man sedan bestdmma rérelsen mellan nag-
ra foton matchar man forst de unika pixlarna fran olika bilder. Tyvérr
innehéller dessa matchningar ofta en hel del felmatchingar, sa kallade
outliers och mycket brus, vilket forsvarar problemet. Det hér illustreras
i Figur 1 dér forst unika punkter i bada bilderna har lokaliserats och
matchats med varandra. Av ca 50,000 unika punkter i varje bild hittades
51 matchningar.

I avhandlingen presenteras flera olika metoder dér vi hittar den bésta
riktningen och positionen for kamerorna i olika modeller. Jag gor flera
experiment dir mina algoritmer anvinds for att hjilpa till med naviga-
tionen for bilar, dels pa vanliga gator och dels i tunnlar, dér de monotona
viggarna och icke existerande GPS signalen gor navigation till ett mycket
svart problem.



Figur 1: Matchningar mellan tva stycken bilder dir fotografen har rort
sig i sidled. De intressanta punkterna som hittats ar oftast horn. Linjerna
representerar en hittad matchning mellan de tva bilderna. Réda linjer dr
matchningar som blivit fel och gréna linjer dr korrekt matchade punkter
mellan de bada bilderna.



