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I denna mastersuppsats undersoks mojligheten att utnyttja transformationer

av djupuppskattningar fran en méngd bilder med malet att aterskapa den fo-
tograferade miljon. Med hjalp av dessa lyckades modellen producera mer fullstandiga
rekonstruktioner jamfort med tidigare metoder, samt battre hantera utmanande

fall med lite tre-vy 6verlapp mellan bilder.

Problemet att kunna aterskapa miljer fran bilder har ldnge studerats inom
datorseende. Med tiden har tillgangen till bildbibliotek och kameror pa mobil-
telefoner gjort omradet mer lattillgangligt. Jamfort med att transportera dyr
hardvara, som exempelvis LIDAR skannrar, mdjliggér dessa metoder bland an-
nat mer tidseffektiva och billigare alternativ.

Rekonstruktionerna bestar av en méngd 3D punkter i sa kallade punktmoln.
Punkterna berdknas fran intressanta punkter som aterfinns i flera bilder i form
av matchningar. I konventionella metoder kan endast 3D punkter beriknas fran
dessa matchade punkter. Pa sa vis ar storleken av punktmolnet direkt kopplad
till mangden extraherade punkter. Tétare matchningar 16ser detta till viss ut-
strackning, men ar generellt mycket tidskravande.

I detta arbete anvinds monokuldra djupkartor for att bemota problemet. Detta
innebéar att varje djupuppskattning enbart baseras pa information fran en bild.
Djupkartorna innehaller ett djupvarde for varje pixel i en bild, och kan anvandas
for att aterfa 3D strukturen. Vi estimerar affina transformationer for att se till
att geometrin fran 6verlappande bilder sammanfaller. Pa detta vis begrinsas ej
denna metod av antalet matchningar och kan generera mer fullstdndiga rekon-
struktioner.

Ett ytterligare problem som hanteras i denna metod ar kravet for tre-vy 6verlapp
vid registrering av en ny bild till rekonstruktionen. I en iterativ struktur fran
rorelse modell estimeras placering och rotation for en kamera at gangen. Som
f6ljd av hur 3D punkterna beriknas, kriaver detta gemensamma observationer i
atminstone tre bilder. De transformerade djupkartorna tillater att 3D punkter
kan tas fram fran endast en vy, vilket mojliggor att endast 6verlapp i tva bilder



ar nodvéndigt. Saledes kan denna metod hantera fall som traditionella metoder
ej klarar av. Aven om tre bilder har gemensamma observationer visade var
analys att mojligheten att anvédnda tva-vys &verlapp gynnade metoden till viss
utstrackning.

Figure 1: Exempel pa en rekonstruktion.



