GIS-E3040 Advanced Photogrammetry

Examination/tentti 5.4.2017

1. Build a 9-parametric perspective camera matrix Co when you know the camera constant (100 pixels),
the location of the principle point (10, 10 pixels), and the projection center of the camera (0, 0, 200
m). In addition, the camera coordinate system is parallel to the ground coordinate system. Finally,
solve the image projection of a 3D point (1,10,100 m) by utilizing your camera matrix. / Rakenna 9-
parametrinen perspektiivinen kameramatriisi Co, kun tieddt kameravakion (100 pikselid), pédpisteen
paikan (10, 10 pikselid) ja kameran projektiokeskuksen (0, 0, 200 m). Liséksi kamerakoordinaatisto
on samansuuntainen maastokoordinaatiston kanssa. Ratkaise saamasi  perspektiivisen
kameramatriisin avulla 3D pisteen (1,10,100 m) projektio kuvalla. (6 p)
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2. Ifa projective camera model is applied, we’ll get a projective reconstruction. Describe shortly the
alternatives how a projective reconstruction can be transformed into a full (correct) reconstruction.
/ Jos kéytetddn projektiivista kameramallia, tuloksena on projektiivinen rekonstruktio. Kuvaile
lyhyesti, mitd vaihtoehtoja on muuntaa projektiivinen rekonstruktio téydeksi (oikeaksi)
rekonstruktioksi. (6 p)

3. What are the shape functions and how can you use them? / Mitd ovat muotofunktiot ja kuinka niité
voidaan kdyttdd? (6 p)

4. Describe the main steps of “structure-from-motion” algorithm. / Kuvaile pdépiirteittdin “structure-
from-motion” —algoritmin vaiheet. (6 p)

5. Tell about an essential matrix E (for what purpose it’s used, what we must know, what kind of
properties it has) / Kerro epipolaarimatriisi E:sté (mihin sitd kdytetddn, mitd pitdd tuntea, mitd
ominaisuuksia sillé on) (6 p)

6. A state vector can be updated with X, =®, , ;X _; + W, and if no acceleration is involved:

X, =@, 1 X4 -InalD case, the location X and velocity X are updated with
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X =Dy 1% + W, ja jos systeemissd ei ole kiihtyvyyttd, kaava yksinkertaistuu X, =D\ X, ;.
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koskemaan 3D-tapausta. (6 p)



