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Rozšı́řená realita s využitı́m klı́čových bodů

Lukáš Bureš1

1 Úvod
V současné době, kdy všechny chytré mobilnı́ telefony a tablety obsahujı́ fotoaparát, se

stále vı́ce do popředı́ dostává zpracovánı́ obrazových dat. At’ již ve formě úpravy pořı́zených
digitálnı́ch fotografiı́ a videı́, nebo úpravě fotografiı́ při jejich samotném pořizovánı́, rozšı́řené
realitě a při mnohém dalšı́m uplatněnı́.

Cı́lem této práce je vytvořit ucelené řešenı́, které umožnı́ mobilnı́m zařı́zenı́m pozoro-
vat, ve spojenı́ s rozšı́řenou realitou, zbouraný Dům kultury Inwest. Tato úloha je řešena ve
spolupráci s projektem Plzeň - Evropské hlavnı́ město kultury 2015.

2 Rozšı́řená realita
Rozšı́řená realita (Augmented reality) je výraz použı́vaný pro reálný obraz světa do-

plněný o počı́tačem dokreslené objekty. Jinak řečeno, jde o zobrazenı́ reality, které je doplněno
o digitálnı́ prvky. Veškeré objekty jsou dokreslované v reálném čase.

Aplikace rozšı́řené reality nacházejı́ využitı́ napřı́klad všude tam, kde je nutné zobrazovat
dodatečné informace (lékařstvı́ a navigace), dále v oblasti zábavnı́ho a reklamnı́ho průmyslu
(interaktivnı́ hry) a v mnohých dalšı́ch oblastech.

Pro přesné vykreslenı́ 3D objektů do reálné scény je nutné určit polohu, rotaci a zvětšenı́
dokreslovaného objektu. Pro zı́skánı́ požadovaných informacı́ z obrazové scény je možné využı́t
jednoho ze dvou hlavnı́ch přı́stupů:

1. Použitı́ markerů - marker je speciálnı́ obrázek, který je aplikace schopna v obrazové scéně
rozpoznat. Velice často se jedná o jednoduché symboly nebo QR kódy.

2. Použitı́ klı́čových bodů - klı́čové body obrazu jsou stabilnı́ vzhledem k působenı́ lokálnı́ch
a globálnı́ch deformacı́ v obraze, tak aby byl bod opět nalezen s vysokou opakovatelnostı́.

3 Extrakce klı́čových bodů z obrazové scény
Pro zı́skánı́ klı́čových bodů byla použita metoda SURF (Speeded Up Robust Features)

Bay et al. (2006), jedná se o novějšı́ robustnějšı́ a předevšı́m rychlejšı́ metodu než je SIFT
(Scale-invariant feature transform) Lowe (2004). SURF je invariantnı́ vůči rotaci a zvětšenı́
obrázku. Využitı́ nalézá v mnoha aplikacı́ch počı́tačového viděnı́. Je použı́ván napřı́klad pro
rekonstrukci 2D a 3D scén, klasifikaci obrázků a předevšı́m pro rychlý popis obsahu obrázku.
Průběh metody SURF lze rozdělit na dvě fáze. V prvnı́ fázi se hledajı́ klı́čové body obrázku,
kterými mohou být rohy, skvrny nebo T-spoje. Druhou fázı́ je výpočet deskriptoru z okolı́
klı́čového bodu.
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4 Realizace a zhodnocenı́ dosažených výsledků
Program je prozatı́m implementován pro OS Windows s využitı́m knihovny OpenCV

a OpenGL. V blı́zké budoucnosti bude aplikace implementována pro mobilnı́ zařı́zenı́ na plat-
formě iOS a Android.

Aplikace na vstupu jako apriornı́ informaci zı́ská výřez ze snı́mku, v tomto přı́padě
se jedná o kamenitou část protilehlého nábřežı́, což odpovı́dá vzoru, který se aplikace snažı́
v každém snı́mku nalézt. V tomto vzoru jsou vypočteny klı́čové body a jejich deskriptory po-
mocı́ metody SURF. Detekce klı́čových bodů a deskriptorů probı́há všech dalšı́ch snı́mcı́ch
spolu s párovacı́m algoritmem, který se snažı́ nalézt co největšı́ schodu mezi klı́čovými body
ve vzoru a aktuálně detekovanými body. Přı́klad detekovaných klı́čových bodů lze vidět na
Obr. 1. Po nalezenı́ dostatečného počtu vzájemně odpovı́dajı́cı́ch bodů je vypočtena matice ho-
mografie, následně jsou vypočteny vnějšı́ parametry kamery pro odhadnutı́ polohy v jaké se
má 3D virtuálnı́ objekt vykreslovat do OpenGL scény. Výsledek lze vidět na Obr. 2. Ve finálnı́
podobě bude aplikace vykreslovat 3D model Domu kultury Inwest, který nenı́ v současnosti
k dispozici.

Obrázek 1: Nalezené klı́čové body. Obrázek 2: Výsledná rozšı́řená realita.

Pokud je zvolený vzor ze stejné sady dat, tak popsaný algoritmus pracuje spolehlivě.
Pokud je vzor z jiné sady dat, než se kterými je porovnáván, tak daná metoda selhává, což je
v současné době aktuálně řešeným problémem. Problém nastává pokud jsou obrazové scény
velice odlišně osvı́ceny a objekty vrhajı́ stı́ny tam, kde předtı́m nebyly a naopak.
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