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Kamerakalibrierung bezeichnet die Bestimmung eines Parametersatzes, der in er Lage ist Objekte im
dreidimensionalen Raum auf die zweidimensionale Bildebene einer gegebenen Kamera zu projezieren.
Aufgrund von etwa radialen Verzerrungen innerhalb des Kameraobjektivs versagt hierbei das Lochkame-
ramodell. Es ergibt sich also die Suche nach einer Transformation in Form einer 3 x 4 Matrix P, die auch
geschrieben werden kann als:

" Xw Xw
z-|o| =pP= Y| AR T]|Y*]. (1)

1 Zy Zw

1 1

Hierbei beinhaltet A die sogenannten intrinsischen Parameter, wie etwa die fokale Lange und nichtlineare
Verzerrungsparameter. Die Matrizen R und T beschreiben die rdumliche Orientierung und Lage der Kao-
mera innerhalb eines Weltkoordinatensystems.
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(a) Externe Kalibrierung (b) Interne Kalibrierung (c) Ruckprojektionsfehler

Eine Vielzahl von Anwendungen aus dem Bereich des maschninellen Sehens (engl. Computer Vision)
kommt ohne Kenntnis von intrinsischen und extrinsischen Kameraparametern aus. Sind jedoch die Kame-
raparameter eines multi-Kamerasystems bekannt ergeben sich zahllose neue Méglichkeiten, etwa in Form
der 3D Vermessung oder der 3D Rekonstruktion aus Bilddaten. Bestehende Kalibrierverfahren verwenden
spezielle Kalibrierkdper z.B. in Form von Schachbrettmustern und benétigen einen betrachtlichen Teil an
Handarbeit. Ziel dieser Arbeit soll es sein eine, an der TU Berlin weiterentwickelte, Methode zur vollau-
tomatischen Kamera- und Projektorkalibierung zu analysieren und basierend darauf Verbesserungen zu
implementieren. Die Arbeit umfasst u.a. folgende Punkte:

I Einarbeitung in die Themenbereiche Computer Vision, speziell Kamerakalibrierung.

I Analyse des resultierenden Rickprojektionsfehlers in Abhangigkeit der Kamerapostionen und der Sze-
nengeometrie.

I Weiterentwicklung bestehender Algorithmen in Matlab oder C++.

I Dokumentation der Arbeit in deutscher oder englischer Sprache.

Voraussetzungen

I Kenntnisse in Matlab oder C++.

I Kenntnisse auf dem Gebiet Computer Vision.
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