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1. UVOD

Digitalna obrada slike je multidisciplinarna oblast koja prekriva razlicite
aspekte optike, elektronike, matematike i informatike. Danas postoji niz primena
obrade slike gde se radi o poboljsanju slike za ljudsku interpretaciju. Metode obrade
slike moguce je primeniti u svim podruc¢jima gde se informacija moze prikazati
slikom. Digitalna obrada slike ima sve vecu primenu u mernoj tehnici, robotici,
automatskom upravljanju, medicini, daljinskom snimanju, komunikacijama itd.

Na slici 1.1. prikazana je uopStena Sema digitalne obrade slike. Na ulazu se
nalazi ulazna slika, tj. sliku koju trebamo obraditi, a na izlazu sliku Zeljenih

karakteristika.
ulazna slika obrada izlazna slika )

Slika 1.1. Uopstena Sema digitalne obrade slike

U ovom radu bi¢e prikazan postupak odredivanja dimenzija nepokretnih
objekata metodama digitalne obrade slike. Prvo ¢e biti izvrSena kalibracija kamere,
potom uklanjanje distorzije, ispravljanje epipolarnih linija, prepoznavanje
korespodentnih tacaka i odredivanje dimenzija obejkata na fotografijama. Bice
prikazane teorijske osnove (u 2., 3., i 4. delu) i praktican rad u 5. delu. Za obradu slika
koriS¢en je program Matlab 7.0 1 dodatak Camera Calibration Toolbox for Matlab.
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6. ZAKLJUCAK

Stereo vid je vrlo kompleksna metoda dobijanja 3d modela. Iako se na prvi
pogled sastoji od delova koje je jednostavno realizovati, skoro u svakom delu izrade
aplikacije moze se nai¢i na poteSkoce zbog fizickih ograni¢enja sistema (njegove
nesavrsenosti), procesorskih zahteva i zahteva za velikom koli¢inom memorije.

U ovom radu opisan je jedan stereo sistem — njegove fizicke znamenitosti 1
algoritme koji se koriste u rekonstrukciji scene. KoriStene metode nisu najbolje i
najbrze, ali kao Sto se vidi iz rezultata, pomocu njih se ipak dobijaju podaci o izgledu
posmatranih (snimljenih) objekata. Budu¢i da su rezultati dobijeni sa veoma
ograni¢enim resursima koji su dovoljno dobri za neke primene, jasno je da ova
metoda ima velike potencijale 1 da ¢e se ve¢ u skoroj buduénosti naéi u brojnim
sistemima kojima je za rad potrebno znanje o izgledu sveta (scene) koji ih okruzuje ili
s kojim su u interakciji.
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