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Zpracovani stereoskopicke videosekvence

Priloha 1: Zobrazeni testované scény

Rovina
maximalinl
pozitivni
paralaxy
60.snimek
//,
32.snimek
Rovina
4‘4\ *7 nulové
paralaxy
1.80Mek by buici
. se Rovina
predmét maximalni
negativni
paralaxy
Leva Prava
kamera kamera

Nastaveni scény: nejvzdatgsi bod 12m, hranice nulové paralaxy 2,5m, nejblazd 0.9m,
zorny uhel kamery 50 stiip a poZzadovanai&ia po dezani 640 pixdl Vypocteny rozestup

kamer 89 mm pro maximalni hodnotu paralaxy 3%ky3iysledného snimku jefiplizné 19
pixeli. Cela scéna vytwena v Blenderu je k dispozici nélpzeném CD.
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Zpracovani stereoskopicke videosekvence

Priloha 2: Spojeny obraz pro dvoupohledovy autosteresiopicky displej

Zobrazeno po posunuti &znuti snimkuy32. snimek)

60



Zpracovani stereoskopicke videosekvence

Priloha 3: Vysledné stereoskopické video

Ukéazka ziskana z druhé aplikace.
Ukézka zespoda: 1. snimek, 32. snimek, 60. snimek.
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Zpracovani stereoskopicke videosekvence

7,

Priloha 4: Vysledné autostereoskopicky snimek slozemy8 kamer

Priloha 5: Vysledné autostereoskopicky snimek sestawez 8 generovanych snimi

Piiloha 6: Generovany prostedni mezilehly snimek
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Zpracovani stereoskopicke videosekvence

Priloha 7: Optimalizace vypd@tu slozeného obrazu pro dvoupohledovy
autostereoskopicky displej

inline void see_autostereoscopic( void *pLeft, void *pRight, int iLength ){
__declspec (align (16)) const short mask1[8] = {Oxff,0,0xff,0xff,0,0xff,0,0};
__declspec (align (16)) const short mask2[8] = {0,0xff,0,0xff,0xff,0,0xff,0};
__asm({
mov esi, [pLeft] ; levy snimek
mov edi, [pRight] ; pravy snimek
mov ecx, [iLength] ; pocet pixelu
pxor Xxmm2, xmm2 ; inicializace registru xmm2
; maska 1
movdga Xmme6, [mask1] ; prvni maska
packuswb Xmme6, Xxmm6 ; Zzpakuji se wordy do bytes
; maska 2
movdga xmmb5, [mask2] ; druha maska
packuswb Xxmm5, xmm5
start_loop: ; smycka
movdqu xmmo, [esi] ; hacteni do xmm registru
movdqu xmm1, [edi]
pand xmmO0O, xmm6 ; maskovat L, a R slozky
pand xmm2l, xmm5
por xmmoO, xmml ; secti
movdqu [esi], xmmO ; ulozeni 4 pixelu(do pLeft)
add esi, 16 ; posun L 0 16 bytu
add edi, 16 ; posun P o 16 bytu
sub ecx, 4 ; delka - 4pixely
jnz  start_loop
emms

}

Ukazka kodu pouzitého Stereoscopic Transform filtru (vysledek se ukladaips levy

snimek)

63



Zpracovani stereoskopicke videosekvence

Priloha 8: Ukazka zkraceného zdrojového kodu pouzivi vytvorené DirectShow filtry

HRESULT BuildGraphStereoOwnFuncCamera( int iCamLetft, int iCamRight,
PROPDATA _data, void (*pFunc)(Iplimage *, Iplimage *) ){

/I zdroj kamer

IBaseFilter * pCam1 = NULL, * pCam2 = NULL;

hr = GetCaptureDevice( &pCaml, iCamLeft);

hr = m_pGraph->AddFilter( pCam1, L "Camera Left" );

hr = GetCaptureDevice( &pCamz2, iCamRight );
hr = m_pGraph->AddFilter( pCam2, L "Camera Right" );

/I Vytvoreni instance filtru ,My Stereoscopic Muxer
IBaseFilter * pMux = NULL;

hr = CoCreatelnstance( CLSID_GUIMyMuxFilter, NULL, CLSCTX_ALL,
1ID_IBaseFilter, ( void **)&pMux );

hr = m_pGraph->AddFilter( pMux, L "Stereo MUX" );

/I nastaveni parametru ,My Stereoscopic Muxer* filt ru

[IPMyMuxFilter *pIMux = NULL;

hr = pMux->Querylinterface( IID_lIPMyMuxFilter, ( void **)&pIMux );

hr = pIMux->put_IPEffect( ERL_LR); /l formal levy a pravy snimek

SAFE_RELEASE(pIMux);

/I Vytvoreni instance filtru ,,Stereoscopic Transfor m*“ filtru

IBaseFilter * pTrf = NULL;

hr = CoCreatelnstance( CLSID_MyStereoTrf, NULL, CL SCTX_ALL,
1ID_IBaseFilter, ( void **)&pTrf);

hr = m_pGraph->AddFilter( pTrf, L "Stereo Transform filter" );

/I nastaveni parametru ,My Stereoscopic Muxer* filt ru

[IPMyStereoTrf *pITrf = NULL;

hr = pTrf->Querylinterface( IID_IIPMyStereoTrf, ( void **)&pITrf);

hr = pITrf->put_IPEffect( m_propData ) ; /I nahraje nastaveni

hr = pITrf->put_CallBack( pFunc ); Il pouziti vlastni funkce pro

/I zpracovani dat uvnitr filtru
SAFE_RELEASE(pITrf);

return  hr;
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Zpracovani stereoskopicke videosekvence

Priloha 9: Pouziti OpenCV funkci pro generaci mezilelého pohledu

1.) cvMakeScanlines
Vypocita sodadnice epipolarnichipmek pro dva obrazy na zakkad
fundamentalni matice. Rodilobraz naadky tzv. scanlines.
2.) cvPreWarplmage
Provedeni rektifikace obrazu, epipolarhinpky budou v horizontalnim uspadani
3.) cvFindRuns
funkce vyhledava scanlines z rektifikovaného obrahnleda sekvence pixel
lezicich na epipolarnich¥imkach s fiblizné stejnym jasem
4.) cvDynamicCorrespondMulti
najde korespondence mezidva sadami runs ze dvou obrazu
5.) cvMakeAlphaScanlines
Vypocita sodadnice epipolarnichipmek z virtualni kamery
6.) cvMorphEpilinesMulti
pretvai dva rektifikované snimky pouzitim informaci orstekorespondenci
7.) PostWarplmage
Vytvoti vysledny mezilehly obraz na z&k&epipolarnich imek vyp@tenych
pro vysledny obraz
8.) cvDeleteMoire
Odstrarni moire efektu na zaklgdpramérovani okoli pixel

void Morphing( Iplimage *resultdoublealpha );

Strieny popis funkce pro generovani mezilehlého pohlgdo vicepohledovy
autostereoskopicky displej. Popsan je postup meatehyhing(Iplimage*, doublee ¥idy

CGenerateView.Parametralpha je v rozsahu od 0.0 do 1.0 a #Zhgozici mezilehlé
kamery. Kde 0.0 je levy snimek a hodnota 1.0 jeypsnimek Funkce je podrohkin
popsana ve zdrojovém kodu aplikace na CD.

Priloha 10: Konfiguraéni soubor pro generovani obrazu pro vicepohledovéhdisplej

# konfiguracni sobor matice pro 8-pohledovy autoste reoskopicky displej
# pouziti:

# sloupce, radky;

# data oddelena ',' ukonceni radku;

8,12;

0,1,2,3,4,5,6,7;
1,2,3,4,5,6,7,0;
1,2,3,4,5,6,7,0;
2,3,4,5,6,7,0,1,
3,4,5,6,7,0,1,2;
3,4,5,6,7,0,1,2;
4,5,6,7,0,1,2,3;
5,6,7,0,1,2,3,4,
5,6,7,0,1,2,3,4,
6,7,0,1,2,3,4,5;
7,0,1,2,3,4,5,6;
7,0,1,2,3,4,5,6;
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Priloha 11: Vliv optimalizace na rychlost vyp@tu spojeného obrazu

Casova zavislost vypoctu spojeného obrazu s funkcemi
OpenCV
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Casova zavislost vypoctu spojeného obrazu v jazyce
symbolickych instrukci s SSE2 registry
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Vliv optimalizace pouZzitim SSE2 regiétna rychlost vypétu u vybranych metod. Testovana

sestava s procesorem Intel Core 2 Quad Q9400 2z Gds$tovaci aplikace i hodnoty jsou na
ptilozeném CD.

Priloha 12: Hledani korespondenci na zaklatlkalibra énich obrazai
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Piiloha 13: Nekalibrovana rektifikace

Rektifikované snimky jsotadkow zarovnany
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Piiloha 14: Kalibrovana rektifikace

Rektifikované snimky z webové kamery

Disparitni mapa z rektifikovanych snimki
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Piiloha 15: Obsah CD

ADRESAR
(/ - kofenovy adresa

/Bin/
/Bin/StereoCompute
/Bin/PreviewCapture
/Bin/Rectification
/Bin/testsse2

/Projekty/
/Projekty/StereoCompute
/Projekty/PreviewCapture
/Projekty/Rectification
/Projekty/testsse2

/Video/
/Video/Vytvorené
/Video/Kamery
/Video/Webkamery
/Video/Internet

/Dokumenty/

/manual.pdf
/pouziti.pdf
IxhasmaO1l.pdf
/README.txt

POPIS

Spustitelné soubory
Vypet stereoskopické baze
Prohlizeni a zpracovani videa

Test Rektifikace
Test optimalizace vybranych metod

Zdrojové soubory projekpro Visual studio2008

Testovaci videa

Video vytveéené v 3D studiu Blender
Zaznam z kamer

Z&znam z webovych kamer
Stereoskopicka videa z internetu

Obrazky a grafy k diplomové praci

Manual k aplikacim

Riklad pouziti aplikaci

Text diplomové prace
Popis o aplikaci, pragdi, v kterém byla
vytvarena, a jak ji spustit
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