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EINFUHRUNG

Ziel der Projekte und Masterarbeit:
Aus einem 2D Bild eines Gebdudes soll ein 3D Objekt rekonstruiert werden




GRUNDPROJEKT

» Jiele des Grundprojekts

* Von 2D zu 2D: einfache Shapes, die bei Hausern oft vorkommen, sollen
rekonstruiert werden (Drei- und Vierecke, Kreise)

« FUr Hauswand, Dach, Fenster etc.
» Nicht alle Gebdudearten werden spater berUcksichtigt

- Datenbank
Input

NS,




VORGEHEN GRUNDPROJEKT

Korrespondierende Eckpunkte

Reihenfolge bei der Eingabe
peaehiichH

Fokus auf prdzise Rekonstruktion

der Objekte b - ©

Keine automatische Erkennung
der Eckpunkte

Enthahme des Objekts aus DB
nach Anzahl der gegebenen
Punkte




VORGEHEN GRUNDPROJEKT

- Modellpunkte (DB)
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VORGEHEN GRUNDPROJEKT

*a =B P, *P, xa

ax
S = (%) (Homogene Koordinaten)
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+ B: Bildmatrix, um den Nullpunkt in die Bildmitte zu

verschieben
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VORGEHEN GRUNDPROJEKT

* Fehler
2 — x|

s h

Featurepunkt (Input) Modellpunkt (DB)

* Fehlerfunktion
- Summe aller Korrespondenzen i = 1...n (Rechteck: n = 4)

* f(8) = Xi(xf — B* B, *B, (8) * x5 (5))

* 0 = (L, ty) S, Sy)



VORGEHEN GRUNDPROJEKT

» Fehlerfunktion

* f(8) = T (x} —B *P, *B, () *x5,(5))°
a0 i

B,(5) = (o 1 t), x5(8) = (=0,55,,—0,5s,) efc.
(D a1

0 = (L, Ly, Sy, Sy)

Werte fur § mussen f(§) minimieren - Gradientenabstieg

Anfang bei §, = (0,0,0,0)

8;ip1=0; — ax V() - so lange, bis 6;,, = §; (Fehlertoleranz)
- a SchrittgroBe beim Gradientenabstieg

V(o) = f(5+h;_f(6) Differenzenquotient




AKTUELLER STAND

Entwicklung in Java
Modelle: Darstellung durch Eck- bzw. Mittel- und AuBenpunkte
Enthahme des passenden Shapes aus der DB

Korrespondierende Punkte lagern in jewells einem Array in gleicher
Reihenfolge

Implementierung der Fehlerfunktion
Konzept fOr automatische Erkennung der Eckpunkte

Was fehlt:

« Opftimierung der Fehlerfunktion hat noch Bugs
« Test mit anderen Shapes

 Visualisierung (OpenGlL)



HAUPTPROJEKT

Erweiterung Grundprojekt in 3D

Darstellung 3D Modelle in DB

« Konzept Eckpunkte bleibt erhalten
» Korrespondenzen adaptieren

Rotation zusatzlich zur Translation
Integration einer Projektionsmatrix



AUSBLICK

* Masterarbeit
« Zusammensetzung der Shapes zu einem vollstandigen Objekt
» Eckpunkte: automatische Erkennung oder Eingabe optimieren
« Texturen aus dem Input Bild extrahieren und in das 3D Objekt integrieren



AKTUELLE FORSCHUNG

» Forschungsansdatze sind anders

« 3D Rekonstruktion von kleinen Objekten mithilfe einer Komera, die das
Objekt in der Hand scannt (D. Tzionas, J. Gall, Universitdt Bonn)

* Verschiedene Kameraperspektiven, um Tiefen zu erkennen (P. Heise, B.
Jensen, S. Klose, TU MUnchen)

» Rekonstruktion ganzer Szenarien mithilfe von Kameras (A. Mustafa, H.
Kim, J. Guillemaut, Univ. of Surrey)

+ Orientierung an Linien (Multimedia Laboratory, The Chinese University
of Hong Kong)
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http://files.is.tue.mpg.de/dtzionas/In-Hand-Scanning/
http://mmlab.ie.cuhk.edu.hk/project_3D_line_drawing.html

