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1) Nei sistemi stereoscopici a correlazione ha un ruolo rilevante il parametro "dimensione della finestra usata per il calcolo della correlazione". Si illustrino (al massimo 20 righe di testo ed 1 disegno) quali vantaggi e svantaggi ci si può aspettare dall'incremento di questo parametro.

La finestra usata per il calcolo della correlazione viene spostata all’interno di un’area definita lungo la retta epipolare.
Svantaggi ( se la finestra W ha dimensioni grandi, l’algoritmo sarà più suscettibile alla falsità dell’ipotesi fondamentale. Infatti, nel qual caso le immagini siano prese con due camere con una baseline molto grande, oppure che la scena sia presa di scorcio, allora l’immagine secondaria risulterà molto differente da quella primaria. Di conseguenza, la correlazione di un’area ampia subirà una grande influenza. Si avrà, inoltre, un calo delle prestazioni, dovuto al costo computazione del calcolo della correlazione su un’area ampia. Se l’area di ricerca è grande, è anche possibile che non venga trovato alcun match a casua della fuoriuscita del pattern dall’area di ricerca (se il pattern nella secondaria è traslato rispetto alla primaria, con una W grande ho maggiori probabilità di non riconoscere pattern che si trovano parzialmente al di fuori dell’area di ricerca R)

Vantaggi ( se la finestra ha dimensioni grandi e se si trova un’associazione tra primaria e secondaria, allora sarà più probabile che questa associazione sia quella corretta, in quanto le finestre di correlazione conterranno una quantità di informazioni maggiore rispetto ad un’area piccola. Aumenta, quinidi, la probabilità di individuare associazioni veritiere.
2) Si illustri (al massimo 20 righe di testo ed 1 disegno) il vincolo epipolare trinoculare ed il suo uso nell'ambito dei sistemi stereoscopici.

Il vincolo epipolare trinoculare viene applicato in sistemi a tre telecamere. Consiste nella presenza di una relazione epipolare che lega le tre immagini. Il vincolo epipolare trinoculare è una condizione necessaria, ma spesso viene utilizzata anche come condizione sufficiente.
Dato un punto nell’immagine primaria A, a questo verrà associata una retta epipolare sull’immagine secondaria. Su tale retta epipolare del piano secondario, verranno individuati i punti candidati all’associazione con il punto A. In un sistema binoculare, la corrispondenza viene cercata analizzando l’intorno di ciascun punto e valutanto se l’intorno di ciascun punto dell’immagine secondaria è abbastanza simile a quello della primaria. Nel sistema trinoculare, questa procedura non viene fatta. Per ogni punto candidato nella secondaria, viene identificata la retta epipolare sulla terziaria (ove è già stata calcolata anche la retta epipolare riferita al punto dell’immagine primaria). Queste rette epipolari si intersecheranno in n punti. L’algoritmo, a questo punto, non dovrà fare altro che verificare che in corrispondenza delle intersezioni venga trovata la stessa feauture (o luminanza) dell’immagine primaria. Questo sistema permette di risparmiare una grande quantità di calcoli in quanto la corrispondenza viene calcolata per esclusione sull’immagine terziaria anziché mediante l’analisi degli intorni di punti.
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3) Si indichi, con riferimento alle seguenti due immagini, il valore della funzione disparità nei punti indicati. Si assuma come primaria l'immagine di sinistra. Le immagini sono copiabili in un programma di editing delle immagini.
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Per calcolare la funzione disparità dei punti indicati sull’immagine primaria, trovo le coordinate di tali punti mediante un programma che mi consenta di specificare la posizione dei punti (in coordinate pixel). Effettuo una ricerca di un punto equivalente nell’immagine secondaria (ricercando a vista il punto rappresentato nel cerchietto giallo) e ricavo le coordinate di tale punto. La disparità sarà data dalla differenza calcolata su entrambi gli assi sottraendo le coordinate dell’immagine secondaria dalle coordinate dell’immagine primaria. 

NB. Per il punto B non può essere determinato alcun match in quanto il punto non è visibile sull’immagine secondaria. Per tale punto non è possibile calcolare la funzione disparità.

Punto
Coordinate


Disparity

A 
(79,18)((47,11)


{-32,-7}
B 
(31,189)((NA,NA)

{NA,NA} Punto non visibile nell’immagine secondaria!! 
C 
(95,54)((63,48)


{-32,-6}
D 
(154,107)((155,100)

{+1,-7}
E 
(217,131)((194,122)

{-23,-9}
F 
(93,150)((72,142)

{-21,-8}
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