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Ubungsaufgaben
Prof. Dr. Ing. Michael Heizmann
Institut fiir Industrielle Informationstechnik IIT

Aufgabe 3.1

Ordnen Sie den Beispielen die entsprechenden Abstraktionsebenen fiir das Eingangsgriifien,
die Fusionsebene und die Ausgangsgrifie zu.

Hinweis; Nicht immer ist die Zuordnung eindeutig. Nennen Sie daher ggf. den Kontext, in
dem die gewahlte Zuordnung gilt.
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Aufgabe 3.2

Photometrisches Stereo wird genutzt, um die 2%D-Gestalt und die Reflektanz der Oberflache

aus einer Beleuchtungsserie zu bestimmen. Die Informationsbeitrage werden durch die

Bilder einer Beleuchtungsserie gebildet, bei der bei ortsfester Kamera und statischer Szene

die Richtung einer homogenen, gerichteten Beleuchtung variiert wird, siehe Bild 3.2.
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Bild 3.2: Prinzip des photometrischen Stereo

Es wird angenommen, dass die Reflexion an den Oberflachen der Szene ideal diffus ist
(Lambert’sche Reflexion), so dass die beobachtete Helligkeit g(x) (proportional zur
emittierten Strahldichte) sich gemaR g(x) = p(x) - bInc(x) mit

x € NZ: Koordinate des Bildpunkts,
g(x) € R: aufgenommenes Bild,
p(x): (diffuse) Reflektanz, 0 < p(x) < 1,

b, € R*:  Einheitsvektor der Beleuchtungsrichtung,
b, = (cos@siné,singsind, cos 0T,
n.(x) € R*: Einheitsvektor der Oberflichennormalen

berechnen ldsst,

a) Stellen Sie die (vektorielle) Gleichung fur die Aufnahme einer Beleuchtungsserie
g(x) € R" auf, wobei n die Anzahl der Bilder der Beleuchtungsserie bezeichnet.
Bestimmen Sie aus der Beleuchtungsserie g(x) die Reflektanz p(x) und
Einheitsvektor der Oberflachennormalen n.(x) fir den Fall, dass die
Beleuchtungsserie drei Bilder umfasst (d. h. n = 3). Welche Voraussetzung muss
dafiir erfillt sein?

Bestimmen Sie aus der Beleuchtungsserie g(x) die Reflektanz p(x) und
Einheitsvektor der Oberflaichennormalen n,(x) fir den Fall, dass die

b

C

Beleuchtungsserie mehr als drei Bilder umfasst (d. h. n > 3). Welche Voraussetzung

muss dafir erfiillt sein?
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Aufgabe 3.3

Ordnen Sie den Beispielen die entsprechenden Eigenschaften zu,

homogen aktiv kammen- | wvirtuell | kollokiert
surabel
Kameras eines Stereok apaars (V4 =<

Kameras eines Stereckamerapaars
kombiniert mit Beleuchtung zur
Ausleuchtung der Szene
Farbkamera mit R-, G-, B-Kanal

v

Laserscanner (Erzeugung zahlreicher
Messpunkte durch Abtastung der
Umgebung mit einem rotierenden
Laserstrahl)

Wy

Sensorsysteme bestehend aus
Radarsensorik (flachige Messung) und
IR-Kamera

Sensor fiir die Zugortung

AN

]

X

s N
N

Motordiagnastik (z. B. Korperschall,
Lambda-5onde, Luftmassenmessung,
Temperatur ete.)
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Side-Scan-5onar (facherfarmige
Erfassung des Meeresbodens und von
Objekten bei bewegtem Sensortréger)

Lufthilder: Kamera im Flugzeug erzeugt
Bilder fiir Bildteppich

Lufthilder: Synthetic Aperture Radar
(SAR) im Flugzeug erzeugt Bilder fir
Bildteppich
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Erfassung einer Beleuchtungsserie (z B.
fir Photometrisches Sterea) mit
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