
Florent Brunet, Adrien Bartoli, Nassir Navab, Rémy Malgouyres



Plan

·Introduction

·,Å ÒÅÃÁÌÁÇÅ ÄȭÉÍÁÇÅ

·Problème adressé

·$ïÃÏÕÖÅÒÔÅ ÁÕÔÏÍÁÔÉÑÕÅ ÄÅ ÌÁ ÒïÇÉÏÎ ÄȭÉÎÔïÒðÔ

·Expérimentations



Plan

·Introduction

·,Å ÒÅÃÁÌÁÇÅ ÄȭÉÍÁÇÅ

·Problème adressé

·$ïÃÏÕÖÅÒÔÅ ÁÕÔÏÍÁÔÉÑÕÅ ÄÅ ÌÁ ÒïÇÉÏÎ ÄȭÉÎÔïÒðÔ

·Expérimentations



wŜŎŀƭŀƎŜ ŘΩƛƳŀƎŜǎ

Image 1 Image 2

!ÐÐÌÉÃÁÔÉÏÎÓ ȡ ÍÏÓÁāÑÕÅ ÄȭÉÍÁÇÅÓȟ ÓÕÉÖÉ ÄȭÏÂÊÅÔÓȟ ÓÕÐÅÒ-ÒïÓÏÌÕÔÉÏÎȟ ȣ

W



Approches classiques

·Variationnelles / paramétriques

·$ÅÕØ ÔÙÐÅÓ ÄȭÁÐÐÒÏÃÈÅÓ ȡ

·,ȭÁÐÐÒÏÃÈÅ ÇïÏÍïÔÒÉÑÕÅ

·Mettre en correspondance des «éléments saillants»

·,ȭÁÐÐÒÏÃÈÅ ÐÈÏÔÏÍïÔÒÉÑÕÅ ɉÄÉÒÅÃÔÅȟ ÂÁÓïÅ ÉÎÔÅÎÓÉÔïɊ

·Minimiser la différence en couleur
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Transformation géométrique : paramétrique, générique (homographie, B-Spline, etc.)



Robustesse

·Gérer les (auto-)occultations : robustesse

·M-Estimateur
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·Fonction Bicarrée de Tukey
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Optimisation

·Problème non linéaire

·Gauss-Newton (linéarisation locale, itératif)

·Moindres carrés itérativement repondérés

·Très efficace avec les M-Estimateurs

·Nécessite une fonction de coût dérivable



[ŀ ǊŞƎƛƻƴ ŘΩƛƴǘŞǊşǘ
·Parties communes aux deux images
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·0ÒÏÂÌîÍÅ ȡ ÌÁ ÒïÇÉÏÎ ÄȭÉÎÔïÒðÔ ÎȭÅÓÔ ÐÁÓ ÃÏÎÎÕÅ Ȧ
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Approche classique
·Considérer une marge

I 1 I 2

R

·Problèmes :

·La transformation de Rest-elle vraiment dans I2 ?

·0ÅÒÔÅ ÄȭÉÎÆÏÒÍÁÔÉÏÎ



Approche «triviale»

·Principe :

·Considérer tous les points

·Ne retenir que ceux qui «tombent bien »
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·Problèmes :

·La fonction ÄÅ ÃÏĮÔ ÎȭÅÓÔ ÐÁÓ ÃÏÎÔÉÎÕÅ

·Il existe des solutions de coût minimal mais incorrectes



I 1 I 2

Aucun des pixels transformés ne tombe dans I2 : coût nul !
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