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1. Uzasadnienie przeprowadzenia ewaluacji algorytmow oceny
jakosci materiatu stereoskopowego

Proces powstawania materiatu tréjwymiarowego sktada sie z wielu etapdw czastkowych. Poczawszy od
projektowania sceny stereoskopowej koficzac na zaawansowanych procesach postprodukcyjnych popetnione
btedu mogg powodowaé powstawanie réznego rodzaju artefaktéw w obrazie. Wczesne wykrywanie anomalii
pozwala na szybkie reagowanie umozliwiajgc ich natychmiastowa eliminacje badz swiadome zaplanowanie
korekty na dalszych etapach produkcyjnych. Ocena jakosci obrazu stereoskopowego wymaga przygotowania do
tego dedykowanych narzedzi analitycznych umozliwiajgcych wykrycie poszczegdlnych artefaktéw obrazu.
W ramach realizowanego studium zaproponowano algorytmy wykrywania dysparycji pionowej, rotacji oraz
rozskalowania stereopary. Zastosowanie opracowanych metod w komercyjnych projektach wymaga
wczesniejszego przeprowadzenia ich ewaluacji okreslajacej poprawnos¢ generowanych rezultatéw.

Jednym z kluczowych produktéw w ramach Projektu PKJ ,Narzedzia wykorzystujgce nowatorskie metody:
okulograficzna, elektrofizjologiczng i introspekcje — automatyzujace analize preferencji klientdw oraz kontrole
jakosci produkgcji filméw i gier komputerowych” ma by¢ aplikacja PKJ.AP umozliwiajagca ocene jakosci obrazu
stereoskopowego poprzez wykrywanie potencjalnych btedéw dysparycji w stereoparze obrazu.

W ramach aplikacji PKJ.AP proces detekcji btedow i obliczania ich wartosci ma byé mozliwy zaréwno dla surowego
materiatu filmowego (footage), dla materiatu transkodowanego na etapie postprodukcji oraz dla materiatow
wyjsciowych dla konkretnego kanatu dystrybucyjnego.

Oprogramowanie ma stanowic narzedzie wyrywkowej kontroli jakosci materiatu filmowego 3D na danym etapie
produkcji i zwraca¢ informacje o typie i poziomie wykrytych dysfunkcji stereoskopowych oraz pozwalaé na ich
podstawie oszacowa¢ mozliwosci naprawcze.

W wersji przeznaczonej do szczegétowej analizy mozliwosci naprawczych dla konkretnego materiatu filmowego
aplikacja PKJ.AP powinna zasymulowa¢ widok stereopary po wykonaniu czynnosci korygujgcych wykonanych na
podstawie oszacowania wartosci poszczegdlnych btedéw sktadowych niepozgdanych dysparycji w obrazie.
Wizualizacja mozliwosci naprawczych ma polegaé¢ na wzajemnym zestawieniu widokow anaglifow stereopar
wybrany klatek filmu pobranych z badanego materiatu oraz ich poprawionej wersji po dokonaniu korekt na
podstawie obliczen algorytméw aplikacji. Algorytmy aplikacji PKJ.AP wyliczajg optymalne parametry naprawcze
w postaci wzajemnych transformacji obrazéw stereopary wzgledem siebie. CzynnosSci naprawcze (przesuniecie
w pionie, obrot i przeskalowanie) musza by¢ wykonane w aplikacjach umozliwiajacych wzajemne transformacje
widokéw w filmowym materiale 3D (np. pakiety Redcine Pro, DaVici Resolve).

1.1. Kluczowe definicje

Filmowy materiat stereoskopowy (3D) — obraz statyczny (klatka filmu) badz dynamiczny (sekwencja klatek filmu)
odwzorowujacy wiasnosci przestrzenne kompozycji umozliwiajace uzyskanie widzenia tréjwymiarowego.

Stereopara sktada sie z dwuwymiarowych widokéw prezentowanej sceny dedykowanych odpowiednio dla
lewego oraz prawego oka widza. Sumarycznie obrazy stereopary prezentuja te sama scene zarejestrowang pod
roznym katem. Kat akwizycji materiatu, a w rezultacie rdznice zawartosci pomiedzy widokami stereopary
umozliwiajg percepcje tréjwymiarowa.

Filmowy materiat 3D stanowi pojedynczg stereopare lub sekwencje stereopar zarejestrowang lub rozseparowang
technologicznie oddzielnie dla lewego i prawego oka odbiorcy. Uktad wzrokowo-nerwowy odbiorcy naktada
i interpretuje oba obrazy odpowiednio zapewniajgc wrazenie stereoskopii.

Jakos$¢ materiatu stereoskopowego — parametr okreslajgcy obecnos¢ artefaktéw w obrazie tréjwymiarowym.
Materiat stereoskopowy rejestrowany za pomoca fizycznej aparatury audiowizualnej podlega naturalnej
parametryzacji powodujgcej wystepowanie btedéw obrazu wynikajgcych np. z dekalibracji zestawu
stereoskopowego (kamera, RIG) lub niepoprawnie zrealizowanych zdje¢ stereoskopowych badz destrukcyjnych
dziatan postprodukcyjnych w zakresie stereoskopii. Do gtdwnych artefaktéw nalezy zaliczy¢ dysparycje pionows,
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wzajemng rotacje oraz rozskalowanie stereopary. Im wieksza ilos¢ artefaktow w obrazie tym gorsza jakosc¢
materiatu stereoskopowego.

Btad dysparycji pionowej stereopary — artefakt stereoskopowy polegajacy na wystgpieniu pionowego
przesuniecia (np. przez wzajemng translacje kamer) pomiedzy obiektami przedstawionymi w lewym i prawym
widoku klatki materiatu filmowego. Liczbowa wartos¢ dysparycji pionowej obrazu wyrazana jest w pikselach jako
réznica wspotrzednych Y skorelowanych widokéw stereopary. Niezerowa wartosé dysparycji pionowej oznacza
btad.

Btad rotacji stereopary — artefakt stereoskopowy polegajgcy na zaistnieniu obrotu (wzglednej rotacji kamer)
pomiedzy obiektami przedstawionymi w lewym i prawym widoku klatki materiatu filmowego. Liczbowa wartos¢
rotacji wyrazana jest w stopniach jako kat obrotu skorelowanych widokéw stereopary. Niezerowa wartosc rotacji
stereopary oznacza btad.

Btad skalowania stereopary — artefakt stereoskopowy polegajacy na niespdjnej akwizycji przestrzeni sceny
(rozbiezny zoom kamer) w lewym i prawym widoku klatki materiatu filmowego. Liczbowa warto$¢é rozskalowania
stereopary wyrazana jest jako stosunek przestrzeni skorelowanych widokéw stereopary. Poprawnie zeskalowana
klatka 3D charakteryzuje sie stosunkiem powierzchni obu widokéw o wartosci 1. Wartosc¢ skali o wartosci rézna
od 1 oznacza btad dopasowania obu widokdw.

2. Opis narzedzia Disparity Checker

Cinema Vision Footage Manager Disparity Checker to aplikacja, ktéra umozliwia oszacowanie jakosci realizacji
filmowego materiatu stereoskopowego.
Narzedzie oszacowuje jako$¢ ujecia 3D na podstawie identyfikacji i obliczenia wartosci trzech podstawowych
artefaktow stereoskopowych:

e dysparycji pionowej pomiedzy widokiem dla lewego i prawego oka,

e  dysparycji rotacji widokow,

e rozskalowania stereopary.
W czasie pracy narzedzia Disparity Checker badany materiat wejSciowy w postaci statycznej (image TIF) badz
dynamicznej (sekwencja filmowa) poddawany jest wstepnej dekompozycji, a nastepnie przetwarzany jest
sekwencyjnie za pomocg zaimplementowanych rozwigzan algorytmicznych informujgc uzytkownika o wykrytych
anomaliach. Proces analityczny sktada sie z trzech etapdéw odpowiadajgcych rodzajom analizowanych bteddw.

2.1. Algorytm obliczania punktowej korelacji stereopary

Wejsciowy materiat stereoskopowy statyczny (obraz) badz dynamiczny (film) poddawany jest zaawansowanej
segmentacji oraz analizie a nastepnie przetwarzany jest sekwencyjnie analizie za pomocg zaimplementowanych
rozwigzan algorytmicznych umozliwiajgcej wykrywanie anomalii tréjwymiarowych. informujgc uzytkownika
o wykrytych anomaliach. Algorytmy wykorzystywane w procesie obliczeniowym bazujg na referencyjnej
interpretacji zawartosci stereopary badajac wzajemng translacje (wzgledne przesuniecie) pikseli obrazu
reprezentujgcych te same obiekty w lewym i prawym widoku tréjwymiarowym.

Inicjalnym etapem procesu obliczeniowego jest wyznaczenie korelacji widokow tréjwymiarowych polegajacej na
okresleniu powigzania pomiedzy pikselami stereopary.

Rozwigzaniem stosunkowo doktadnym i powszechnie wykorzystywanym do tego zagadnienia jest algorytm
dopasowywania blokéw (ang. Block Matching). Umozliwia on znalezienie doktadnego dopasowania pomiedzy
pikselami stereopary. Metoda dopasowywania blokéow bazuje jednak na analizie holistycznej wymagajace;j
przeprowadzenia czasochtonnych obliczen dla kazdego piksela badanego obrazu. W przypadku materiatéw
o wysokiej rozdzielczosci (np. obrazéw tréjwymiarowych 4K) zagadnienie to okazuje sie nadmiernie kosztowne
W rozumienie czasowej ztozonosci obliczeniowej uniemozliwiajgc komercyjne zastosowanie rozwigzania
opartego o te metode.

Znacznie bardziej optymalnymi czasowo rozwigzaniami wykrywania korelacji widokdw stereoskopowych sg
algorytmy analizy punktowe] bazujgce na ograniczeniu przestrzeni obliczeniowej. Uzyskiwane przy$pieszenie
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wynika z wstepnej selekcji reprezentatywnych pikseli obrazu wykorzystywanych w procesie analitycznym.
W rezultacie zamiast catego obrazu wykorzystywany jest jedynie stosunkowo maty podzbidr pikseli zmniejszajac
ilo$¢ obliczen potrzebnych do oszacowania korelacji widokéw stereopary. Prostym i wydajnym rozwigzaniem
reprezentujgcym te klase obliczeniowg jest proces dopasowywania wzorcéw cech (ang. Feature Matching).

Wymieniony algorytm bazuje na czterech gtéwnych etapach analitycznych:

e detekcja punktow kluczowych obrazu — wyznaczenie pikseli obrazu o wysokiej wartosci deskrypcyjnej
umozliwiajgc redukcje przestrzeni obliczeniowej niezbednej do wyznaczenia korelacji stereopary,

e ekstrakcja cech - obliczenie deskryptoréw (wektorow cech) punktéw kluczowych umozliwiajgcych
numeryczny (wektor binarny) i mozliwie precyzyjny opis charakterystyki obrazu pozwalajgcy na
identyfikacje piksela w przestrzeni obrazu,

e wyznaczenie par deskryptorow — poréwnanie wszystkich deskryptorow punktow kluczowych wzgledem
metryki wektorowej oraz wyselekcjonowanie par deskryptorow w kontekscie maksymalnego
numerycznego podobienstwa wektorowego,

e filtrowanie dopasowan niskiej jakosci — odrzucenie par deskryptoréw o zbyt duzej bezwzglednej
odlegtosci wektorowej wzgledem zastosowanej metryki.

Implementacja procesu dopasowywania wzorcow cech oprécz wysokiej wydajnosci moze byé fatwo
parametryzowana i skalowana dzieki wielu dostepnym rozwigzaniom wykorzystywanym na poszczegdlnych
etapach analitycznych.
Wsrod najpopularniejszych algorytmow czgstkowych mozna wyszczegdlni¢ nastepujgce metody:

e detekcja punktow kluczowych:

o FAST (ang. Features from Accelerated Segment)

BRISK (ang. Binary Robust Invariant Scalable Keypoints)
HARRIS (ang. Harris Affine Region Detector)
GFTT (ang. Good Features To Track)
ORB (ang. Oriented FAST and Rotated BRIEF)
o MSER (ang. Maximally Stable Extremal Region)

O O O O

e  ekstrakcja cech:

o BRIEF (ang. Binary Robust Independent Elementary Features)

o ORB (ang. Oriented FAST and Rotated BRIEF)

o BRISK (ang. Binary Robust Invariant Scalable Keypoints)

o FREAK (ang. Fast Retina Keypoint)

e wyznaczanie par deskryptoréw — metryki wektorowe :

o Manhattan — suma wartosci bezwzglednych réznic wektoréw na poszczegdlnych pozycjach

o Euklidesowa — pierwiastek z sumy kwadratéw réznic wektoréw na poszczegdlnych pozycjach

o Hamminga — liczba pozycji, na ktérych na ktorych wektory rowniez dtugosci sie roznig

e filtrowanie dopasowan niskiej jakosci:

o filtrowanie symetryczne — przeprowadzenie procesu dopasowywania deskryptoréw
symetrycznie dla pary widokow lewego-prawego oraz prawego-lewego a nastepnie odrzuceniu
dopasowan, ktdre nie sg sobie rowne w obydwu poréwnaniach

o filtrowanie odlegtosci — odrzucenie dopasowan powyzej pewnej ustalonej odlegtosci wektoréw
obliczonej za pomocg zadanej metryki

Implementacja procesu dopasowywania wzorcow cech w oparciu o przestawiony model oraz wachlarz
algorytmdw czastkowych wymaga realizacji studium pozwalajgcego na selekcje zestawu metod pozwalajgcych
na maksymalizacje poprawnosci generowanych rezultatdw przy rdwnoczesnym zapewnieniu wysokiej
optymalnosci obliczeniowej. W rezultacie przeprowadzonej analizy oszacowano, iz przy zastosowaniu algorytmu
ORB (detektor punktow kluczowych), BRIEF (ekstraktor cech), Brute-Force-Hamming (generator dopasowan)
oraz filtrowania symetrycznego mozliwe jest wyznaczenie korelacji stereopary w poszczegdlnych punktach
obrazu. Korelacje stereopary uzyskang za pomocg powyzszego zestawu metod przedstawia rysunek.
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Rys. Korelacja stereopary uzyskana za pomocq procesu dopasowywania wzorcow cech z zastosowaniem zestawu
algorytmdéw ORB, BRISK, Brute-Force-Hamming oraz filtrowania symetrycznego

Metoda, chociaz pozwala oszacowac korelacje punktowa stereopary dla obrazéw o réznorodnym rozktadzie, jest
stosunkowo podatna na szumy zwigzane z nieprecyzyjnymi dopasowaniami. Kwestia ta uwarunkowana jest
charakterystyka procesu dopasowania wzorcow cech oraz dodatkowo intensyfikowana powtarzalnymi obiektami
znajdujgcymi sie w obrebie analizowanego obrazu. Powoduje to dopasowywanie nieodpowiednich punktéw co
implikuje btedng korelacjg widokdw stereopary.

Rozwigzaniem tego problemu jest zastosowanie obszarowej metody badania stereopary za pomoca okna
przesuwnego. Mechanizm okna przesuwnego polega na sekwencyjnym wycinaniu matych podobrazéw z lewego
i prawego widoku, a nastepnie przeprowadzeniu jedynie w ich zakresie opisanego procesu dopasowywania
wzorcow cech. Takie podejécie eliminuje problem duzej ilo$ci powtarzajgcych sie w widoku obiektéw, pozwalajac
na maksymalnie precyzyjne okreslenie korelacji pomiedzy obrazami.

Dodatkowym mechanizmem wptywajgcym na ulepszenie mechanizmu wyznaczania korelacji jest modyfikacja
procesu filtrowania. Oprécz typowego filtrowania symetrycznego w procesie dopasowywania wzorcow cech
z zastosowaniem okna przesuwnego zastosowano filtrowanie obszarowe w wyniku, ktérego realizowana jest
selekcja jedynie tych dopasowan, ktorych podobiefstwo jest najwieksze w ramach analizowanego zbioru.
W rezultacie oznacza to wybranie prawdopodobnie jednego ewentualnie kilku najlepszych dopasowan w ramach
wszystkich par wektoréw obliczonych dla pojedynczej pary podobrazéw.

Rozmiar okna przesuwnego wykorzystywanego na potrzeby obliczania korelacji stereopary wyznaczony zostat
eksperymentalnie i okreslony jest procentowo. Wysokos$¢ okna przesuwnego ustalono odpowiednio jako 2%
wysokosci stereopary natomiast szerokos¢ okna wynosi 20% szerokosci pojedynczego widoku analizowanego
obrazu.

f
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Rys. Korelacja stereopary uzyskana za pomocq procesu dopasowywania wzorcow cech oraz mechanizmu okna
przesuwnego z zastosowaniem zestawu algorytmoéw ORB, BRISK, Brute-Force-Hamming oraz filtrowania

symetrycznego.

Rezultatem wprowadzonej modyfikacji jest mozliwos¢ obliczenia korelacji odpornej na zaktécenia zwigzane z
powtarzalnymi obiektami w obrazie. Ponadto uzyskiwany rozktad korelacji ma charakter stosunkowo jednolity
na catej powierzchni stereopary. Dodatkowo w wyniku wprowadzenia mechanizmu okna przesuwnego ilos¢
generowanych dopasowan zostata ograniczona, co znaczgco wptywa na przyspieszenie dalszych etapdw procesu
obliczeniowego. Warto jednak wspomnieé ze dla obrazéw o bardzo duzych wartosciach btedéw (np. dysparycji
pionowej ponad 2% wysokosci obrazu) moze okazad sie, ze korelacja nie zostanie poprawnie okreslona gdyz
odpowiadajgce piksele stereopary bedg leze¢ poza obszarem analizy metody.
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2.2. Algorytmy obliczania btedéw stereoskopowych

Dysponujgc informacja o punktowej korelacji stereopary mozliwe jest obliczenie wartosci bteddw
stereoskopowych na podstawie bezwzglednych wspétrzednych dopasowanych pikseli obrazu.

2.2.1. Dysparycja pionowa stereopary

Zgodnie z definicjg dysparycja pionowa to réznica wspotrzednych Y skorelowanych widokéw stereopary.
Obliczajac réznice d pomiedzy pionowymi wspétrzednymi pary dopasowanych pikseli uzyskujemy punktowa
wartos¢ dysparycji obrazu.

Do celéw analizy mozliwosci korekcji artefaktu dysparycji pionowej dla catego obrazu pobierana jest wartos¢
mediany ze zbioru dysparycji punktowych uwzgledniajgc wczesniej odrzucenie 30% skrajnych wartosci (15%
minimalnych oraz maksymalnych) dysparycji punktowych uzyskanych w procesie obliczeniowym.

2.2.2. Rotacja stereopary

Btad punktowej rotacji stereopary szacowany jest w sposéb analityczny badajac wzajemng orientacje prostych
wyznaczanych pomiedzy puntami kluczowymi w ramach widokow stereopary. Aby okresli¢ kat rotacji stereopary
w punkcie nalezy dla wybranego punktu kluczowego P1 (dowolnego) obliczy¢ wspdtczynnik kierunkowy prostej
al przechodzacej pomiedzy wybranym punktem P1, a dowolnym innym punktem kluczowym Pn w analizowanym
widoku. Nastepnie analogiczny proces nalezy przeprowadzi¢ dla punktéw odpowiadajgcych wybranym pikselom
(P1, Pn) na drugim widoku stereopary (P1’, Pn’) uzyskujgc wspotczynnik kierunkowy prostej az. Kat przeciecia
prostych a powinien stanowic kat rotacji stereopary w punkcie P1. Tangens kata a mozna wyznaczy¢ za pomoca
zaleznosci:
a; —a
t9e =17 a,a,

gdzie:

a1 oznacza wspodtczynnik kierunkowy prostej wyznaczony dla lewego (P1, Pn) widoku stereopary

a2 oznacza wspotczynnik kierunkowy prostej wyznaczony dla prawego (P1’, Pi’) widoku stereopary

Obliczenie liczbowej wartosci kata a wymaga wyznaczenia a= arctg(a).

Dodatkowo, aby usredni¢ uzyskiwane wyniki i minimalizowa¢ niedoktadnosci obliczeniowe opisany proces jest
powtarzany dla punktu P1 wyznaczajac wszystkie proste wzgledem innych punktéw kluczowych wystepujacych
w widoku stereoskopowym. Uzyskane wartosci katéw a sg wzajemnie usredniane dzieki czemu uzyskiwane
wyniki sg stabilne i odporne na btedy jednostkowe.

Rotacja stereopary dla calego obrazu wyznaczana jest analogicznie do dysparycji pionowej jako mediana ze
zbioru rotacji punktowych {a} uwzgledniajac wczesniej odrzucenie 30% skrajnych wartosci (15% minimalnych
oraz maksymalnych) rotacji punktowych uzyskanych w procesie obliczeniowym.

2.2.3. Skala stereopary

Wyznaczenie punktowej skali stereopary wykorzystuje analogiczne mechanizmy obliczeniowe. Pierwszym
etapem jest wybor pary dowolnych punktéw kluczowych (Pi, Pn) nalezgcych do tego samego widoku
stereoskopowego. Nastepnie nalezy wyznaczy¢ wartos¢ d bedacg rdznicg wspodtrzednych pionowych pomiedzy
parg (P1, Pn). Analogiczny proces nalezy wykonaé wyznaczajgc wartos¢ d’ dla skorelowanych punktéw (P1’, Pr’')
na drugim widoku stereoskopowym. Wartos¢ punktowe] skali s stereopary mozna wyznaczy¢ jako stosunek
wartosci d oraz d’.

d

S = ?

Skala stereopary dla catego obrazu wyznaczana jest jako mediana ze zbioru skali punktowych {s} uwzgledniajac
wczesniej odrzucenie 30% skrajnych wartosci (15% minimalnych oraz maksymalnych) skali punktowych
uzyskanych w procesie obliczeniowym.
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2.2.4. Sekwencja obliczeniowa

Proces oceny jakosci materiatu stereoskopowego zakfada analize obrazu w zakresie opisanych artefaktéw. Btedy
tréjwymiarowe mogg wzajemnie wptywac na wyniki uzyskiwane na poszczegdlnych etapach obliczeniowych.
W zwigzku z powyzszym nalezy zadbad, aby proces analityczny byt realizowany w sposéb ustandaryzowany.

Pierwszym etapem oceny jakosci materiatu stereoskopowego jest oszacowanie dysparycji pionowej. Uzyskana
wartos$¢ przesuniecia pionowego wykorzystywana jest w celu skorygowania obrazu. Korekta realizowana jest jako
pionowe przesuniecie prawej klatki obrazu o wartos¢ wyznaczong w procesie obliczeniowym.

Kolejnym etapem jest szacowanie rotacji stereopary z wykorzystaniem klatki stereoskopowej ze skorygowana
wartoscig dysparycja pionowa. Proces ten okresla numeryczng wartos¢ kata wzajemnego obrotu widokow
stereopary. Korekta obrazu polega na obrocie prawego widoku klatki wzgledem s$rodka jej srodka o obliczong
wartosc¢ kata rotacji stereopary.

Ostatnim etapem jest oszacowanie skali stereopary. Wyznaczenie wartosci btedu skali jest realizowane na
obrazie ze skorygowang dysparycja pionowa oraz rotacjg obrazu. Wartos$¢ artefaktu skali stereopary korygowana
jest poprzez transformacje skalowania(zwiekszania badz zwiekszania) prawego widoku stereoskopowego.
Uzyskany wynik powinien reprezentowac stereopare o petnej korekcie stereoskopowej.

Uzasadnienie. Kolejnos¢ etapéw analitycznych uwarunkowana jest hierarchig btedéw stereoskopowych oraz
wtasnosciami opracowanych algorytmdéw. Gtéwnym btedem identyfikowanym w ramach materiatéw
tréjwymiarowych jest dysparycja pionowa — bfad ten moze negatywnie wptyna¢ na proces szacowania rotacji
oraz skali szczegdlnie ze wzgledu na fakt iz korekta rotacji jest wykonywana wzgledem srodka obrazu, ktéry moze
zostaé przesuniety w wyniku zaistnienia dysparycji pionowej. Btad rotacji wptywa natomiast na wartosci réznic
pionowych wspotrzednych pomiedzy punktami. Powinien on zosta¢ skorygowany przed realizacjg obliczen
artefaktu skali stereopary.

Podsumowujgc proces oceny jakosci oraz korekty obrazu tréjwymiarowego powinien by¢ realizowany
zachowujac sekwencje obliczeniowa w nastepujacej kolejnosci:

1. dysparycja pionowa stereopary

2. rotacja stereopary

3. skala stereopary

2.3. Dziatanie narzedzia Disparity Checker

Cinama Vision Footage Manager Disparity Checker umozliwia analize obrazéw stereoskopowych pod kgtem
bteddw dysparycji pionowej, rotacji oraz skali stereoskopowe;.

Aplikacja przyjmuje szerokie spektrum plikow wejsciowych — zaréwno statycznych (jpg, png, tif, bmp) jak réwniez
dynamicznych (mov, avi, r3d) o dowolnej rozdzielczosci (ograniczonej pamiecig operacyjng komputera).
Ponadto program przetwarza zaréwno obrazy stereoskopowe w formie oddzielnych kanatéw jak rowniez jako
skompresowany materiat Side-by-Side oraz Over-Under.

O sposobie dziatania oraz przetwarzania danych decydujg parametry uruchomieniowe aplikacji. Parametryzacja
komendy uruchomieniowej aplikacji pozwala w prosty sposdb konfigurowac zakresy i metody przeliczen,
zapewniajac peten zaséb funkcjonalnosci niezbednych do realizacji zatozonych testow.

Wyniki obliczen uzyskane w kolejnych etapach analitycznych zapisywane sg do plikdw tekstowych RESULT.txt
bedacy plikiem tekstowym zawierajgcym dane wyjsciowe dedykowane dla kazdej klatki. Dla catego materiatu
generowany jest dodatkowo zbiorczy plik RESULTS.CSV zawierajgcy zagregowane wyniki obliczen.

2.3.1. Komenda wywotawcza i parametry narzedzia

Aplikacja dziata w trybie konsolowym systemu Windows 10. Wymaga wywotania narzedzia ,wiersz polecenia”
i wpisania polecenia z klawiatury lub zapisania komendy uruchomieniowej do pliku wykonalnego *.bat

Model komendy uruchomieniowej dla aplikacji posiada nastepujgca forme:
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DisparityChecker.exe -m CONSOLE -i [Sciezka lewego kanatu] [$ciezka prawego kanatu] -t [ilos¢ watkow] -r
[Sciezka wyjsciowa] -p WIDTH:20,HEIGHT:2,HIERARCHY:VERTICAL;ROTATION;SCALE,DISTRIBUTION:FALSE —s
[zakres klatek]

Parametry uruchomieniowe aplikacji:

-m GUI | CONSOLE -- tryb uruchomieniowy aplikacji GRAFICZNY/KONSOLOWY
-i [Sciezkal -- potozenie pliku wejsciowego
-0 VERTICALLY | HORIZONTALLY -- orientacja klatki dla materiatéw Side-by-Side/Over-Under
-t [ilos¢] -- ilo$¢ watkow obliczeniowych
-r [$ciezka] -- $ciezka wyjsciowa — miejsce zapisania wynikéw obliczen
-p [parametry] -- parametry dodatkowe:

-WIDTH:20 -- szerokosc¢ okna przesuwnego [% szerokosci klatki]

- HEIGHT:2 -- wysokos¢ okna przesuwnego [% wysokosci klatki]

- HIERARCHY:VERTICAL;ROTATION;SCALE --hierarchia obliczeniowa — kolejnos¢ wykonania
algorytmdw analizy btedow

- DISTRIBUTION:TRUE | FALSE -- wizualizacja rozktadu w obrazie wartosci maksymalnych
bteddw stereoskopowych
-s [klatki] -- zakres wybranych klatek filmu do przeliczenia
-h -- pomoc

Przyktad uruchomienia aplikacji dla nastepujacej konfiguracji:

Badany materiat 3D —film referencyjny D43B4D
o pliki wejsciowe:

o C:\data\dynamic\D43B4D-L.mov - Sciezka dostepu do pliku lewego kanatu

o C:\data\dynamic\D43B4D-R.mov — $ciezka dostepu do pliku prawego kanatu
e pojedynczy watek obliczeniowy (dobierany w zaleznosci od mocy obliczeniowej komputera roboczego)
e Sciezka wyjsciowa:

o C:\results\dynamic\D43B4D\
e parametry dodatkowe

o szerokos$¢ okna przesuwnego: 20% szerokosci widoku obrazu

o wysokos¢ okna przesuwnego: 2% wysokosci widoku obrazu

o sekwencja obliczeniowa btedéw: dysparycja pionowa -> rotacja -> skala stereopary

o opcja czy powinien zosta¢ zwizualizowany rozktad btedéw wiekszych niz mediana: nie
e  zakres wybranych klatek do przeliczenia: 1-5

Komenda uruchomieniowa aplikacji dla powyzszych parametrow wyglada nastepujgco:

DisparityChecker.exe -m CONSOLE -i C:\data\dynamic\D43B4D-L.mov C:\data\dynamic\D43B4D-R.mov -t 1 -r
C:\results\dynamic\D43B4D\ -p
WIDTH:20,HEIGHT:2,HIERARCHY:VERTICAL;ROTATION;SCALE,DISTRIBUTION:FALSE -s 1,52,100,116,192

2.3.2. Dane wyjsciowe aplikacji

Wyniki dziatania aplikacji sg prezentowane w czasie rzeczywistym na ekranie konsoli jak rowniez sg zapisywane
do odpowiednich plikow w zdefiniowanej lokalizacji wyjsciowej (parametr -r komendy uruchomieniowej).
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D43B4A0-L: 1/ 192 VERTICAL

ALL POINTS: 163

CALCULATION POINTS : B1

AVERAGE : 17.5733

AVERAGE STANDARD DEVIATION : 1.27435
MEDIAN : 17.4

MEDIAN ABSOLUTE DEVIATION : 1
CENTYL 70 : 20

D43B4D-L: 1/ 132 ROTATION

ALL POINTS: 150

CALCULATION POINTS : B3

AVERAGE :-0.492304

AVERAGE STANDARD DEVIATION : 0.358845
MEDIAN :-0.446354

MEDIAN ABSOLUTE DEVIATION : 0.20628
CENTYL 70 : 1.50835

D43B4D-L: 1 /192 SCALE

ALL POINTS: 135

CALCULATION POINTS : B4

AVERAGE : 1.00064

AVERAGE STANDARD DEVIATION : 0.00411004
MEDIAN : 1.00013

MEDIAN ABSOLUTE DEVIATION : 0.00270088
CENTYL 70 :1.01033

Rys. Wyniki dziatania aplikacji Cinema Vision Footage Manager Disparity Checker wyswietlane na konsoli dla 1
klatki materiatu dynamicznego D43B4D.

Aplikacja zapisuje nastepujgce dane w pliku tekstowym o nazwie skonstruowanej wg schematu: plik [numer
klatki]_[ilos¢ klatek]_RESULT.txt. Plik z wynikami zapisywany jest we wskazanej w komendzie lokalizacji
wyjsciowe;.

VERTICAL ALLPOINTS : 163

VERTICAL CALCULATION POINTS : B1

VERTICAL AVERAGE : 17 5733

VERTICAL AVERAGE STANDARD DEVIATION : 1.27435
VERTICAL MEDIAN : 17.4

VERTICAL MEDIAN ABSOLUTE DEVIATION : 1
VERTICAL CENTYL 70 : 20

ROTATION ALL POINTS : 130

ROTATION CALCULATION POINTS : B3

ROTATION AVERAGE : -0.492304

ROTATION AVERAGE STANDARD DEVIATION - 0 358845
ROTATION MEDIAN :-0.445334

ROTATION MEDIAMN ABSOLUTE DEVIATION : 0.20628
ROTATION CENTYL 70 : 1.50835

SCALE ALL POINTS - 1595

SCALE CALCULATION POINTS : 84

SCALE AVERAGE : 1.00054

SCALE AVERAGE STANDARD DEVIATION : 0.00411004
SCALE MEDIAN : 1.00013

SCALE MEDIAN ABSOLUTE DEVIATION - 0.002700856
SCALE CENTYL 7D : 1.02033

Rys. Wyniki dziatania aplikacji Disparity Checker zapisane do pliku D43B4D 1_192 RESULT.txt dla 1 klatki
materiatu dynamicznego D43B4D.

Wyliczone parametry oznaczaja:

e  VERTICAL ALL POINTS : 163 — ilos¢ punktdow kluczowych znalezionych przez algorytm wyznaczenia
dysparycji pionowej.

e  VERTICAL CALCULATION POINTS : 81 - ilos¢ punktow kluczowych przyjetych do wyznaczenia dysparycji
pionowe;j.

e VERTICAL AVERAGE : 17.5733 — sredni btgd dysparycji pionowe]j w pikselach.
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e VERTICAL AVERAGE STANDARD DEVIATION : 1.27435 — odchylenie standardowe dla sredniej btedu
dysparycji pionowe;j.

e  VERTICAL MEDIAN : 17.4 — mediana btedu dysparycji pionowe;.

e  VERTICAL MEDIAN ABSOLUTE DEVIATION : 1 — wartos¢ bezwzgledna odchylenia mediany.

e VERTICAL CENTYL 70 : 20 — najwyzsza wartos¢ btedu dysparycji pionowej dla 70-tego percentyla
rozktadu wartosci obliczonej dysparycji (oznacza odrzucenie 30% skrajnych wynikéw wynikajacych
z ograniczen metody).

e ROTATION ALL POINTS : 190 - ilos¢ punktéw kluczowych znalezionych przez algorytm wyznaczenia
dysparycji rotacji.

e ROTATION CALCULATION POINTS : 83 - ilos¢ punktéw kluczowych przyjetych do wyznaczenia dysparycji
rotacji.

e ROTATION AVERAGE : -0.492304 — sredni btad dysparycji rotacji w stopniach [deg].

e ROTATION AVERAGE STANDARD DEVIATION : 0.3588 — odchylenie standardowe dla sredniej btedu
rotacji.

e ROTATION MEDIAN : -0.44639 - mediana btedu dysparycji rotacji.

e ROTATION MEDIAN ABSOLUTE DEVIATION : 0.20628 — wartos¢ bezwzgledna odchylenia mediany.

e ROTATION CENTYL 70 : 1.50835 — najwyzsza wartos¢ btedu dysparycji rotacji dla 70-tego percentyla
rozktadu wartosci obliczonej dysparycji (oznacza odrzucenie 30% skrajnych wynikéw wynikajgcych
z ograniczen metody).

e  SCALE ALLPOINTS : 195 - ilos¢ punktéw kluczowych znalezionych przez algorytm wyznaczenia dysparycji
skali.

e  SCALE CALCULATION POINTS : 84 - ilos¢ punktow kluczowych przyjetych do wyznaczenia dysparycji
rotacji.

e SCALE AVERAGE : 1.0064 — sredni btad dysparycji skali [liczba niemianowana].

e SCALE AVERAGE STANDARD DEVIATION : 0.00411 — odchylenie standardowe dla sredniej btedu skali.

e SCALE MEDIAN : 1.00013 - mediana btedu dysparycji skali.

e SCALE MEDIAN ABSOLUTE DEVIATION : 0.00270086 — wartos¢ bezwzgledna odchylenia mediany.

e SCALE CENTYL 70 : 1.01039 — najwyzsza warto$¢ btedu dysparyc;ji skali dla 70-tego percentyla rozktadu
wartosci obliczonej dysparycji (oznacza odrzucenie 30% skrajnych wynikéw wynikajgcych z ograniczen
metody).

Oprdcz danych obliczeniowych jako rezultaty dziatania aplikacji generowane sg nastepujace wizualizacje:
Dysparycja pionowa.

Pary punktow kluczowych uwzglednione dla fazy obliczania dysparycji pionowe;.

foc—0

FaEersrse=r=t =raramerdl
-~ = = S =L
=TS | T &
e —— = o =
= == — Si= —
[ssSe=5=5= : Jmar)

e

Rys. Wizualizacja korelacji stereopary generowana przez aplikacje Disparity Checker w fazie szacowania
dysparycji pionowej.
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Nazwa pliku z wizualizacjg wg schematu: plik [numer klatki]_[ilos¢ klatek] VERTICAL_MATCHES.png -
wizualizacja korelacji stereopary.

Wizualizacja w formie anaglifu stereopary przed korektg dysparycji pionowej.

Rys. Anaglif stereopary do korekty generowany przez aplikacje Disparity Checker w fazie szacowania dysparycji
pionowej.

Nazwa pliku z wizualizacjg wg schematu: plik [numer klatki]_[ilo$¢ klatek] _VERTICAL_ANAGLYPH_BEFORE.png —
wizualizacja anaglificzna stereopary przed korektg dysparycji pionowe;j.

Wizualizacja w formie anaglifu stereopary po sugerowanej korekcie dysparycji pionowej.
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Rys. Anaglif stereopary po sugerowanej korekcie oszacowanej dla dysparycji pionowej aplikacje Disparity
Checker.

Nazwa pliku z wizualizacjg wg schematu: plik [numer klatki]_[ilos¢ klatek] VERTICAL_ANAGLYPH_AFTER.png —
wizualizacja anaglificzna stereopary po korekcie dysparycji pionowe;.

Dysparycja rotacji.

Pary punktéw kluczowych uwzglednione dla fazy obliczania dysparycji rotacji.

11
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Rys. Wizualizacja korelacji stereopary generowana przez aplikacje Disparity Checker w fazie szacowania
dysparycji rotacji.
Nazwa pliku z wizualizacja wg schematu: plik [numer klatki]_[ilos¢ klatek] ROTATION_MATCHES.png -

wizualizacja korelacji punktow stereopary.

Wizualizacja w formie anaglifu stereopary przed korektg dysparycji rotacji.
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Rys. Anaglif stereopary do korekty generowany przez aplikacje Disparity Checker w fazie szacowania dysparycji
rotacji.

Nazwa pliku z wizualizacjg wg schematu: plik [numer klatki]_[ilo$¢ klatek] ROTATION_ANAGLYPH_BEFORE.png
— wizualizacja anaglificzna stereopary przed korektg rotacji.

Wizualizacja w formie anaglifu stereopary po sugerowanej korekcie dysparycji rotacji.
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Rys. Anaglif stereopary po sugerowanej korekcie oszacowanej dla dysparycji rotacji przez aplikacje Disparity
Checker.

Nazwa pliku z wizualizacjg wg schematu: plik [numer klatki]_[ilos¢ klatek] ROTATION_ANAGLYPH_AFTER.png —
wizualizacja anaglificzna stereopary po korekcie rotacji.
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Dysparycja skali.

Pary punktéw kluczowych uwzglednione dla fazy obliczania dysparyc;ji skali.
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Rys. Wizualizacja korelacji stereopary generowana przez aplikacje Disparity Checker w fazie szacowania
dysparycji rotacji.

Nazwa pliku z wizualizacjg wg schematu: plik [numer klatki]_[ilo$¢ klatek] _SCALE_MATCHES.png — wizualizacja
korelacji stereopary.

Wizualizacja w formie anaglifu stereopary przed korektg dysparycji skali.
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Rys. Anaglif stereopary do korekty generowany przez aplikacje Disparity Checker w fazie szacowania dysparycji
skali.
Nazwa pliku z wizualizacjg wg schematu: plik [numer klatki]_[ilos¢ klatek] _SCALE_ANAGLYPH_BEFORE.png —

wizualizacja anaglificzna stereopary przed korektg skali.

Wizualizacja w formie anaglifu stereopary po sugerowanej korekcie dysparycji skali.
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Rys. Anaglif stereopary po sugerowanej korekcie oszacowanej dla dysparycji skali przez aplikacje Disparity
Checker.

Nazwa pliku z wizualizacja wg schematu: plik [numer klatki]_[ilos¢ klatek] SCALE_ANAGLYPH_AFTER.png —
wizualizacja anaglificzna stereopary po korekcie skali.

Aplikacja Disparity Checker zapisuje takze dane w formacie tabelarycznym, w pliku RESULTS.csv. Plik zawiera
wygenerowane wyniki w formie tabeli zawierajgce raport z catego przeliczanego materiatu. Plik z wynikami
zapisywany jest we wskazanej w komendzie lokalizacji wyjsciowej.

FRAME POINTS AVERAGE AVERAGE SD MEDIAN MEDIAN AD CENTYL 70
VERTICAL 1 81 17,5733 1,27435 17,4 1 20
ROTATION 1 83 -0,4923 0,358845 -0,44639 0,20628 1,50835
SCALE 1 84 1,00064 0,00411 1,00013 0,002701 1,01039
VERTICAL 2 85 17,5873 1,32488 17,8 1 20
ROTATION 2 80 -0,4418 0,361876 -0,4261 0,230658 1,22633
SCALE 2 81 0,999617 0,005338 0,999512 0,004124 1,01021
VERTICAL 3 85 17,6456 1,37199 17,8 1,20001 20
ROTATION 3 80 -0,42014 0,33508 -0,4134 0,199925 1,35338
SCALE 3 91 0,999402 0,004882 0,999294 0,003872 1,00861
VERTICAL 4 84 17,7114 1,34131 18 1 20
ROTATION 4 84 -0,55255 0,280815 -0,53056 0,193714 1,1991
SCALE 4 75 1,00008 0,003959 0,999534 0,002381 1,01105
VERTICAL 5 84 17,7029 1,43276 18 1 20
ROTATION 5 84 -0,5363 0,301791 -0,51119 0,201082 1,08452
SCALE 5 81 1,00072 0,005282 1,00044 0,00428 1,01303

Tabela. Przyktadowe wyniki dziatania Disparity Checker zapisane do pliku RESULTS.csv dla pieciu kolejnych klatek
badanego materiatu.

2.3.3. Dobre praktyki pracy z aplikacjg Disparity Checker

e Aplikacja Cinema Vision Footage Manager Disparity Checker generuje szczegétowe dane analizy, ktére
zapisywane sa w zadanej lokalizacji (parametr ,,-r” komendy uruchomieniowej). Nalezy zadba¢, aby
Sciezka wyjsciowa aplikacji byta dedykowana dla badanego materiatu i z nim skorelowana pod wzgledem
nazwy. Przyktadowo jesli testujemy materiat o nazwie D43B4D $ciezka wynikdw réwniez powinna miec
w nazwie D43B4D, tak aby wyniki byly odpowiednio uporzadkowane, a co najwazniejsze nie
nadpisywaty sie wzajemnie.

e Wskazane jest oszacowanie sity obliczeniowej komputera na ktérym uruchamiana jest aplikacja. Dla
komputeréw o niskie mocy obliczeniowej (procesor, zasoby pamieci operacyjnej) wskazane jest
ustawienie parametru —t (ilo$¢ watkow obliczeniowych) na 1. Zapobiegnie to blokowaniu sie aplikacji w
trakcie przeliczania wiekszej ilosci klatek materiatu o wysokiej rozdzielczosci.

2.4. Cele przeprowadzenia badania weryfikacyjnego dla algorytmow narzedzia
Disparity Checker

Proces powstawania materiatu tréjwymiarowego sktada sie z wielu etapéw czgstkowych. Na kazdym z tych
etapow, poczawszy od projektowania sceny stereoskopowej konczac na zaawansowanych procesach
postprodukcyjnych, popetnione btedy w zakresie tworzenia obrazu stereoskopowego mogg powodowac
powstawanie réznego rodzaju artefaktow stereopary w obrazie. Wczesne wykrywanie anomalii pozwala na
szybkie reagowanie umozliwiajgc ich natychmiastowg dyskwalifikacje i mozliwo$¢ powtdrzenia rejestracji ujecia
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po weryfikacji ustawien zestawu kamerowego trakcie tej samej sesji zdeciowej, bgdz Swiadome zaplanowanie
korekty na dalszych etapach postprodukcyjnych.

Ocena jakosci obrazu stereoskopowego wymaga przygotowania do tego dedykowanych narzedzi analitycznych
umozliwiajgcych wykrycie poszczegdlnych artefaktow obrazu. W ramach opracowywania wymagan
funkcjonalnych dla aplikacji kontrolujacej jakos¢ rejestracji stereoskopowej zaproponowano algorytmy
wykrywania dysparycji pionowej, dysparycji rotacji oraz btedéw rozskalowania stereopary. Zastosowanie
opracowanych metod obliczeniowych w komercyjnych projektach wymaga wczesniejszego przeprowadzenia ich
ewaluacji okreslajgcej co najmniej poprawnos¢ generowanych rezultatow, a takze zakresy btedéw i poziom
wiarygodnosci wynikow dla réznych przypadkéw.

Cele szczegétowe badania:
e Ewaluacja algorytmdw oceny jakosci materiatu stereoskopowego:
o Przetestowanie poprawnosci wynikow generowanych przez algorytmy wykrywania dysparycji
pionowej, rotacji, rozskalowania klatki stereoskopowej w stosunku do obrazéw anaglif.
o Weryfikacja wzajemnego oddziatywania btedéw stereoskopowych — obliczenia
separowane/obliczenia sekwencyjne.
o Oszacowanie hierarchii btedéw stereoskopowych —rekurencyjna korekta btedéw.
o  Weryfikacja potrzeby zastosowania okna przesuwnego (niedoktadne dopasowania).
e Analiza doboru parametrow wejsciowych algorytmow oceny jakosci materiatu stereoskopowego:
o Przetestowanie skutecznosci algorytméw czastkowych wykorzystywanych w procesie
obliczania korelacji stereopary.
o Weryfikacja poprawnosci wynikow w zaleznosci od rozmiaréw zastosowanego okna
przesuwnego.
o Potwierdzenie stabilnosci generowanych wynikdw niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu wejsciowego.
e Pordéwnanie uzyskanych za pomocg narzedzia rezultatéw z wynikami referencyjnej bazy bteddéw
filmowania w 3D:
o Ocena poprawnosci wynikdw generowanych przez opracowane narzedzia w kontekscie
oszacowanych wczesniej wartosci referencyjnych dla wybranych przypadkéw i dostepnych
materiatéw filmowych zrealizowanych na potrzeby wzorcowej bazy btedéw stereokopowych.

3. Metryka badania

Ewaluacja algorytmoéw kontroli jakosci materiatu stereoskopowego wymaga wykorzystania zestawu badawczego
zawierajgcego obrazy tréjwymiarowe oraz informacje o wartosciach btedéw wystepujgcych w ramach danej
stereopary. Dostepne bazy danych zawierajg w gtéwnej mierze metadane dotyczgce dysparycji pionowej jednak
przeprowadzony przeglad zasobéw nie umozliwit na uzyskanie materiatéw z danymi stereoskopowymi
charakteryzujgcymi sie rotacja badz rozskalowaniem stereopary. W zwigzku z powyziszym samodzielnie
opracowano baze danych materiatéw statycznych (zdjecia) oraz dynamicznych (filmy) zawierajgcych pozadane,
zaplanowane i oszacowane btedy stereoskopowe.

3.1. Materiat badawczy

Ewaluacja algorytmow oceny jakosci materiatu stereoskopowego wymaga wykorzystania zestawu badawczego
(zbioru testowego) zawierajgcego obrazy tréojwymiarowe oraz informacje o wartosciach btedéw wystepujgcych
w ramach danej badanej stereopary. Dostepne ogdlnie bazy danych obrazéw stereoskopowych zawierajg w
gtébwnej mierze metadane dotyczace dysparycji pionowej. Przeprowadzony przeglad zasobdéw zbioréw
badawczych nie dostarczyt materiatéw z danymi stereoskopowych charakteryzujgcymi sie ze zdefiniowang
wartoscig rotacji bgdz rozskalowania stereopary. W zwigzku z powyzszym na potrzeby procesu ewaluacji
opracowano samodzielnie baze danych materiatéw stereoskopowych tj. 66 statycznych (zdjecia) oraz
dynamicznych (filmy) uje¢ zawierajgcych informacje o liczbowych wartosciach artefaktow wystepujgcych w
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steroparach. Przygotowana baza materiatbw uwzglednia rdéznorodne kombinacje artefaktow obrazu
stereoskopowego.

Materiat badawczy stanowity filmowe materiaty stereoskopowe zrealizowane w ramach stworzonej
referencyjnej bazy btedéw filmowania ujecia 3D w projekcie PKJ ,Narzedzia wykorzystujgce nowatorskie metody:
okulograficzna, elektrofizjologiczng i introspekcje — automatyzujace analize preferencji klientdw oraz kontrole
jakosci produkgji filmoéw i gier komputerowych”.

Kontrolowane btedy stereoskopii w badanym materiale filmowym byly generowane za pomocg manipulacji
wzajemnych ustawien kamer na rigu lustrzanym. Szczegoty realizacji materiatu badawczego znajdujg sie
w dokumencie ,,PKJ.RAPO3 Model referencyjnej bazy btedéw filmowania ujecia 3D”.

Do raportu dedykowano przypadki charakterystyczne dla kazdego rodzaju btedu filmowania sterrreokopowego
w skali wskazujgcej na mozliwos¢ jego skorygowania w postprodukcji. Szczegdtowy opis rodzajow btedéw
znajduje sie w Tabeli 2.

Parametry filmowych materiatéw

_— i stereoskopowych do badar poréwnawczych
‘ - Al > ™ wykrywania btedéw stereoskopii:
- -
- " - Materiat statyczny:
T e Rozdzielczoé¢ 4096x2160 pikseli.
- ] " e FormatTIF.

e Glebia bitowa: 48.

\ 2
-.!
f_ = Ujecie dynamiczne (footage z kamer):

e Dtugosc ujecia 192 klatki.
Sfilmowane ujecie:

) ) ) ) e Rozdzielczosc¢ 4K.
Aktor z mieczem w lewej rece wchodzi z lewej
. . . e Format R3D.
strony tylnego planu, omija duzg tablice ) )
kalibracyjng i skreca w strone kamery. * Klatkaz 24 klatki na sekunde.

Zatrzymuje sie przed wzornikiem koloréw i Ujecie dynamiczne (postprodukcja):
wyciagga wolno reke z mieczem w strone o Diugoié ujecia 192 klatki.
kamery. Trzyma jg wyciggnietg przez ok. 3

e Rozdzielczos¢ FHD.
e Format mov.
e Klatkaz 24 klatki na sekunde.

sekundy.
Wygenerowane btedy stereoskopowe (w
réznym natezeniu):

e dysparycja pionowa stereopary, Btedy stereoskopowe w materiafach:
e dysparycja rotacji stereopary, . dysparycja pionowa stereopary
e dysparycja rozskalowania stereopary. . rotacja stereopary

o skala stereopary

Tabela 1. Zestawienie parametréw materiatu badawczego.

W badaniu i zestawieniu poréwnawczym uwzgledniono rdinorodne kombinacje artefaktéw obrazu
stereoskopowego. W badaniu wykorzystano nastepujgce przypadki:

3.2. Zestawienie przypadkow referencyjnych do testowania dziatania narzedzia
Disparity Checker

Przypadki do badania zostaty wybrane z referencyjnej bazy btedéw wygenerowanych w procesie filmowania w
3D (CV.SUDC Stereoscopy Undesirable Disparities Collection). Stanowig kolekcje standardowych, ale o réznym
stopniu nasilenia (maty, sredni, duzy), btedéw ustawien zestawu kamerowego podczas filmowania. Wszystkie
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cechuje 4 centymetrowy rozstaw kamer na rigu lustrzanym (baza riga) , co jest czestym przypadkiem
realizacyjnym dla bliskich i Srednich plandow filmowych.

Referencyjne wartosci artefaktéw zostaty oszacowane na bazie analizy widokéw lewego i prawego oka dla
pojedynczej klatki z ujecia statycznego (Tif_4K 4096x2160 pikseli).

Wartosci niepozadanych dysparycji dla przypadkéw referencyjnych zostaty wyznaczone za pomocg pomiaru
wzglednego przesuniecia prawego widoku stereopary wzgledem lewego widoku. Z uwagi na celowosc
zamodelowanych ustawien riga dla uzyskania okreslonych btedéw stereoskopowych zrezygnowano z okreslania
wartosci dysparycji poziomej (x offset), ktéra nie miata znaczenia w kontekscie celowosci tworzonych danych
referencyjnych.

Koncepcja wyznaczania wartosci niepozadanych dysparycji opierata sie na globalnych wzgledem catego kadru
transformatach prawego widoku w celu zniwelowania (lub w trudnych przypadkach minimalizacji) réznic
potozenia kluczowych obiektéw. Wykorzystano nastepujace parametry przesunie¢ (transformacji) prawego
widoku:

e Dopasowanie pionowe (y offset) — wyznaczone jako warto$¢é przesuniecia prawego widoku w pionie w
celu wyréwnania potozenia pionowego wzgledem lewego widoku. Warto$¢ korekty pionowej
(dysparycji pionowej) wyznaczano w pikselach, w rozdzielczosci natywnej zarejestrowanego materiatu
(4096 x 2160 px).

e Wartos$¢ = 0 oznacza brak koniecznosci przesuniecia prawego widoku.
e  Wartosci dodatnie oznaczajg koniecznos¢ przesuniecia prawego widoku do gory.
e  Wartosci ujemne oznaczajg koniecznos¢ przesuniecia prawego widoku w dot.

e Zeskalowanie (scale) — wyznaczono jako warto$é przeskalowania prawego widoku w celu wyréwnania
wielkosci do lewego widoku. Wartosci dysparycji skalowania oszacowano w procentach réownomierne;j
zmiany szerokosci i wysokosci prawego widoku wzgledem wymiaréw lewego obrazu.

e  Warto$¢ = 100% oznacza brak koniecznosci skalowania prawego obrazu.
e  Wartosci >100% oznaczajg konieczno$¢ powiekszenia prawego obrazu.
e  Wartosci <100% oznaczajg konieczno$¢ zmniejszenia prawego obrazu.

e Dopasowanie rotacji (rotation) — wyznaczono jako warto$¢ obrdcenia prawego widoku w celu
wyréwnania potozenia katowego wzgledem lewego obrazu. Srodek obrotu stanowit $rodek widoku
(punkt przeciecia przekatnych). Wartosci dysparycji rotacji skalkulowano w stopniach (deg) wzgledem
potozenia zerowego lewego widoku.

e  Wartos$¢ = 0 oznacza brak koniecznosci obrotu prawego obrazu.

e Wartosci dodatnie oznaczajg koniecznos¢ obrdcenia prawego obrazu zgodnie z
ruchem wskazéwek zegara (cw).

e Wartosci ujemne oznaczaja koniecznos¢ obrdcenia prawego obrazu przeciwnie do
ruchu wskazéwek zegara (ccw).

Oszacowania wartosci niepozgdanych dysparycji w stereoparze dokonano w aplikacji Adobe Photoshop
wykonujac nastepujgce czynnosci:

1. Otworzenie pliku obrazu lewego na warstwie Tto.

2. Umieszczenie pliku obrazu prawego bezposrednio nad obrazem lewym (na automatycznie
wygenerowanej nowej warstwie).

3. Akceptacja Umieszczenia (Enter).

4. Zmiana trybu mieszania warstw na Odejmij, z Kryciem 95%. Powoduje to mozliwos¢ rozpoznania
wzajemnego potozenia detali wzgledem siebie w obrazach lewym i prawym.

5. Powiekszenie widoku w celu wyekstrahowania detali tablicy kalibracyjnej. Zobacz rysunek:
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Rys. Przygotowany do oszacowania niepozqdanych dysparycji widok stereopary w aplikacji Photoshop.

6. Uruchomienie trybu Edycji i procedury Przeksztat¢ swobodnie. Pozwala to manipulowa¢ wartosciami
liczcbowymi potozenia warstwy z prawym obrazem i kontroli wartosci poszczegdlnych transformacji.
Celem transformac;ji jest jak najprecyzyjniejsze spozycjonowanie tablicy z warstwy prawego obrazu nad

tablicg z lewego obrazu. Przy petnym dopasowaniu potozen znikajg biate linie pokazujgce rdznice
wzajemnych potozen pomiedzy tymi samymi elementami. Zobacz rysunek:

DU S B SISO SR

Rys. Widok stereopary w aplikacji Photoshop po transformacji dopasowujgcej potozenie elementéw tablicy
kalibracyjnej.
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7. Wartosci transformacji niezbednych do spasowania wzajemnych potozen elementéow tablicy
kalibracyjnej mozna odczytac¢ ze zmian okreslonych parametréw potozenia wskazanych przez aplikacje.
Zobacz rysunek:

PS Plik Edycja Obraz Warstwa Tekst Zaznaczanie Filtr 3D Widok Ckno Pomo|

W0 X: 204800pi A ¥Y: 1051,00pi Sz 100,00% G W: 100,00% < -009 °

D22B4S_L.tif @ 78% (D22B4S_R.RGB/16#) *

Rys. Sekcja parametrow transformacji warstwy prawego obrazu do odczytu zaakceptowanych wartosci.

8. Wyznaczanie niepozadanych dysparycji podczas procedury dopasowywania wzajemnych pofozen
elementdw tablicy kalibracyjnej:

e  Punkt obrotu warstwy prawej ustawiono w Srodku geometrycznym tej warstwy (biaty punkt w
centralnej pozycji na pierwszym wskazniku parametréw transformacji). Takie ustawienie srodka
warstwy prawej ustawia wartosci dla jego pozycji w uktadzie wspotrzednych Photoshopa na x: 2048
px i y:1080 px jako bazy dla transformacji.

e Wartos¢ dysparycji pionowej (y offset) to réznica pomiedzy wartoscig wynikowego potozenia y: xxxx
warstwy prawego obrazu a potozenia bazowego y:1080.

o Jesli y:xxxx jest > od bazy y:1080 to korekta dysparycji wymaga przesuniecia prawego
obrazu w gore.

o Jesli y:xxxx jest < od bazy y:1080 to korekta dysparycji wymaga przesuniecia prawego
obrazu w doét.

e Wartos$¢ dysparycji skalowania (scale) to wartos¢ Sz i W (szerokosé, wysokos¢). Nalezy pamietaé aby
oba parametry byty zwigzane tzn. zmieniaty sie jednoczesnie (zaznaczony symbol spinacza).

e  Wartos$¢ dysparycji rotacji (rotation) to wartosé parametru Kat Obrotu wyrazona w stopniach.

o Wartosci dodatnie oznaczajg koniecznos$¢ obrécenia prawego obrazu zgodnie z ruchem
wskazowek zegara (cw).

o Wartosci ujemne oznaczajg konieczno$¢ obrdcenia prawego obrazu przeciwnie do ruchu
wskazowek zegara (ccw).

Przyjeta metodyka wyliczania i kompensacji niepozgdanych dysparycji w stereoparze jest spdjna z procedurami
naprawczymi btedoéw stereoskopowych w aplikacji DaVinci Resolve, ktora jest najpopularniejszg aplikacjg
postprodukcyjng dla filmowych materiatéw stereoskopowych. Metodyka bazuje na transformacjach globalnych
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catego kadru i nie kompensuje znieksztatcen lokalnych wynikajgcych z uwarunkowan technicznych sprzetu do
rejestracji stereoskopowej (np. znieksztatcenia lustra riga czy obiektywow).

Tabela 2. Wartosci oszacowanych artefaktow stereoskopowych dla badanych przypadkdw referencyjnych
(metadane badanych artefaktow).

Wartosci btedéw oszacowanych
metodg dopasowania warstw
kanatow lewego i prawego

Identyfikator Opis .
. stereopary w Photoshopie
przypadku btedu referencyjnego Dvsbarvcia Blad
y' parvel a . Btad skali
pionowa rotacji (%]
[px] [deg]
baza riga 4 cm, konwergencja 0
DO0B4 (brak konwergencji - kamery ustawione 4 0,00 100,0

réwnolegle)

baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
D11B4 lewa kamera patrzy lekko w gore lub jest wyzej 7 0,04 100,0
(przesuniecie ok. 2-4px)

baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
D12B4 lewa kamera patrzy bardziej w gore lub jest 14 0,05 100,0
jeszcze wyzej (przesuniecie ok. 5-8px)
baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
lewa kamera patrzy mocno w gore lub jest

D13B4 ) , o 19 0,05 100,0
mocno przesunieta w gore (przesuniecie ok. 12-
15px)
baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, —
D14B4 lewa kamera patrzy lekko w dét lub jest nizej 2 0,08 100,0

(przesuniecie ok. 2-4px)

baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
D15B4 lewa kamera patrzy bardziej w dot lub jest -1 0,03 100,0
jeszcze nizej (przesuniecie ok. 5-8px)

baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
lewa kamera patrzy mocno w doét lub jest
D16B4 . , L -8 0,05 100,0
mocno przesunieta w dét (przesuniecie ok. 12-
15px)
baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
lewa kamera jest przechylona lekko przeciwnie

D21B4 ] o 8 0,02 100,0
do wskazdéwek zegara (przesuniecie ok. 2-4 px
na obrzezach tablicy)
baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
D22B4 lewa kamera jest przechylona bardziej 1 0,09 100,0

przeciwnie do wskazéwek zegara (przesuniecie
ok. 5-8 px na obrzezach tablicy)
baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
lewa kamera jest przechylona mocno
D23B4 . ) . 14 0,22 100,0
przeciwnie do wskazéwek zegara (przesuniecie
ok. 12-15 px na obrzezach tablicy)
baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
lewa kamera jest przechylona lekko zgodnie ze
wskazowkami zegara (przesuniecie ok. 2-4 px na

obrzezach tablicy)

D24B4 3 0,04 100,0
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baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
lewa kamera jest przechylona bardziej zgodnie

D25B4 , ) . 2 0,08 100,0
ze wskazéwkami zegara (przesuniecie ok. 5-8 px
na obrzezach tablicy)
baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
D26B4 lewa kamera jest przechylona mocno zgodnie ze ) 0,18 100,0

wskazéwkami zegara (przesuniecie ok. 12-15px
na obrzezach tablicy)

baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,

D31B4 lewa kamera odsunieta lekko od lustra (obraz 6 -0,04 99,5

na lewej kamerze mniejszy o ok. 2-4 px)

baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
D32B4 lewa kamera odsunieta bardziej od lustra (obraz 6 -0,04 99,2
na lewej kamerze mniejszy o ok. 5-8 px)

baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
D33B4 lewa kamera odsunieta daleko od lustra (obraz 5 -0,10 98,6
na lewej kamerze mniejszy o ok. 12-15 px)

baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy
lewa kamera patrzy lekko w gore lub jest wyzej
2-4 px i jest przechylona lekko przeciwnie do
wskazowek zegara
baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
lewa kamera patrzy bardziej w gore lub jest
D42B4 . . . 28 -0,39 99,7
wyzej 5-8 px i jest przechylona bardziej
przeciwnie do wskazéwek zegara
baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy,
lewa kamera patrzy mocno w gore lub jest
wyzej 12-15 px i jest przechylona mocno
przeciwnie do wskazéwek zegara

D41B4 16 -0,21 99,9

D43B4 50 -0,49 99,7

3.3. Ujecia dynamiczne dla badanych przypadkdéw referencyjnych

e W badaniu wykorzystano dwa zestawy filmowych materiatéw referencyjnych w zaleznosci od typu i
potencjalnej mozliwosci wykorzystania w procesie produkcyjnym filmu 3D:

e Footage bezposrednio z kamer rejestrujgcych - materiat filmowy w rozdzielczosci rejestrowanej (4K) w
postaci natywnej - pliki *.R3D.

e Dynamic_Anaglyph - transkodowany do formatu FHD materiat 3D w trybie anaglyph z ujec
dynamicznych w postaci plikéw *.mov gotowych do odtworzenia w dowolnym stereoplayerze.

3.4. Metodyka oceny dziatania algorytmow zaimplementowanych w narzedziu

Ocena poprawnosci dziatania algorytméw metody dla kazdego badanego przypadku bazuje na:
e Ocenie sytuacji wyjsciowej w oparciu o wspodlny widok stereopary (anaglif before)
e Analizie poprawnosci mozliwej korekty na podstawie generowanych rezultatow w oparciu o ocene
obrazu wyjsciowego (anaglif after).
e  Weryfikacji wartosci wynikdw przy korekcje na pojedynczej klatce.
e  Weryfikacji wartosci wynikdw przy korekcie na wybranych klatkach.
e  Weryfikacja stabilnosci wynikéw w zaleznosci od rozdzielczo$ci materiatu wejsciowego.
e  Pordwnania uzyskanych w wynikéw z metadanymi bazy artefaktéw.
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4. Prezentacja wynikow badania wybranych artefaktow
stereoskopowych za pomocg narzedzia Disparity Checker

Schemat prezentacji wynikéw badania dla kazdego badanego przypadku sktada sie z nastepujgcych elementow:

Zbiorcza tabela wynikow dla przypadku:

Dysparycja|Dysparycja |[Dysparycja|Dysparycja Btad Btad

. . . . . " " Btad Btad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji . .
Nazwa » Klatka | ", . , . . . , . . skali skali
czosc Srednia srednia | mediana | mediana | Srednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]

metadane [(4096:2160 1

DxxB4S ]4096:2160| 1

DxxB4D [1920:1080| 1

DxxB4D [1920:1080| 52

DxxB4D [1920:1080| 100

DxxB4D [1920:1080| 116

DxxB4D [1920:1080| 192

DxxB4R3D (4096:2160| 1

DxxB4 R3D [4096:2160| 52

DxxB4 R3D [4096:2160| 100

DxxB4 R3D [4096:2160| 116

DxxB4 R3D [4096:2160| 192

Rys. Schemat zbiorczej tabeli wynikdéw dla badanego przypadku.

Omdéwienie wynikéw dla przypadku

Wykresy rozktadu mediany wynikéw dla trzech typow dysparycji dla wybranych klatek badanego
przypadku.

Poréwnanie widokow anaglifowych steropary klatki 1 dla ujecia statycznego TIF-y w rozdzielczosci 4K -
bez korekty artefaktow stereoskopowych oraz po korekcie na podstawie wartosci dysparycji obliczonych
za pomoca narzedzia Disparity Checker (widok mozliwosci naprawczych dla stereopary).

Poréwnanie widokdéw anaglifowych steropary klatki 1 dla ujecia dynamicznego transkodowanego do
rozdzielczosci FHD - bez korekty artefaktow stereoskopowych oraz po korekcie na podstawie wartosci
dysparycji obliczonych za pomoca narzedzia Disparity Checker (widok mozliwosci naprawczych dla
stereopary).

Poréwnanie widokéw anaglifowych steropary klatki 1 dla ujecia dynamicznego w rozdzielczosci 4K
(footage z kamer) - bez korekty artefaktow stereoskopowych oraz po korekcie na podstawie wartosci
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dysparycji obliczonych za pomoca narzedzia Disparity Checker (widok mozliwosci naprawczych dla
stereopary).
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4.1. Zestawienie wynikow dla przypadku DOOB4

Baza riga 4 cm, konwergencja 0 (brak konwergencji - kamery ustawione réwnolegle)

Tabela. Zestawienie wynikow dla przypadku DOOBA4.

Dysparycja |Dysparycja |Dysparycja|Dysparycja| Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji q . q .
Nazwa .. |Klatka | ", . . . . . . ; . skali skali
czosé srednia | Srednia | mediana | mediana | $rednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]

metadane |4096:2160 1 4 0.185 0,00 1,000
D0O0B4S 4096:2160 1 5.496 0.254 5.530 0.256 -0.012 0.000 0.998 0.999
D00B4D ]1920:1080 1 2.500 0.231 2.400 0.222 -0.029 -0.037 0.997 0.998
D00B4D ]1920:1080| 52 2.509 0.232 2.400 0.222 0.034 0.016 0.999 0.999
D00B4D ]1920:1080| 100 2.551 0.236 2.600 0.241 -0.160 -0.099 0.998 0.999
DO0B4D ]1920:1080| 116 2.522 0.234 2.600 0.241 -0.022 0.025 0.999 1.000
D0O0B4D ]1920:1080| 192 2.541 0.235 2.400 0.222 -0.034 -0.001 1.000 1.000
DOOB4R3D |4096:2160 1 5.404 0.250 5.280 0.244 -0.114 -0.113 0.995 0.996
DO0B4 R3D[4096:2160| 52 5.534 0.256 5.530 0.256 -0.045 0.006 0.999 0.999
DO0B4 R3D[4096:2160| 100 5.392 0.250 5.184 0.240 -0.075 -0.021 0.999 0.999
D00B4 R3D |4096:2160| 116 5.415 0.251 5.200 0.241 -0.140 -0.111 0.996 0.997
D00B4 R3D |4096:2160| 192 5.617 0.260 5.520 0.256 -0.021 -0.016 0.999 0.999

Dysparycja pionowa
[%] 0,26

0,25

0,24

0,23

0,22

0,21

0,2

52

100

116

D0O0OB4_S mDO0O0OB4_D mDO0O0B4_R3D

192

Numer klatki
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Rotacja

[degl 0,04

= D00B4 S mDO0OB4 D mDOOB4 R3D Numer klatki

Skala

1,001

0,999

0,998

0,997

0,996

0,995

0,994

192

1 52 100

=D00B4_S mDOOBA_D mDOOB4_R3D Numer klatki

Omadwienie wynikow dla przypadku DO0B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy btedéw. Widoczny na wykresie rotacji rozrzut wynikow dla klatek miesci
sie w dopuszczalnym przedziale doktadnosci metody.

25



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

B o

"= "=
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LE

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D0O0OB4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

O]

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D0O0B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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C""‘ﬁ" o
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i

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku DO0B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Cf

. 1

FFJ. IT s El *"'1_-

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D0O0OB4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku DOOB4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku DOOB4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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4.2. Zestawienie wynikow dla przypadku D11B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera patrzy lekko w gére lub jest wyzej (przesuniecie ok.

2-4px).

Tabela. Zestawienie wynikow dla przypadku D11BA4.

0,32 -
0,31 -
0,3 -
0,29 -
0,28 -
0,27 -

0,26 -

0,25 -

52

100

116

D11B4 S mD11B4_ D mD11B4_R3D

192

Dysparycja |Dysparycja |Dysparycja|Dysparycja| Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji q . q .
Nazwa .. |Klatka| ", . . . . . . ; - skali skali
czosé srednia | Srednia | mediana | mediana | $rednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]

metadane [4096:2160 1 7 0.324 0,04 1,000
D11B4S |4096:2160 1 6.964 0.322 7.000 0.324 0.077 0.055 1.001 1.002
D11B4D |1920:1080 1 3.202 0.296 3.000 0.278 0.051 0.076 1.001 1.000
D11B4D |1920:1080| 52 3.272 0.303 3.000 0.278 -0.079 -0.092 0.999 0.999
D11B4D |1920:1080| 100 3.198 0.296 3.000 0.278 0.000 0.005 0.999 1.000
D11B4D |1920:1080| 116 3.209 0.297 3.000 0.278 0.035 0.045 1.000 1.000
D11B4D |1920:1080| 192 3.238 0.300 3.000 0.278 0.003 0.039 0.999 1.000
D11B4R3D |4096:2160 1 7.046 0.326 7.000 0.324 0.130 0.129 1.000 1.000
D11B4 R3D[4096:2160| 52 7.097 0.329 7.000 0.324 0.028 0.025 1.002 1.001
D11B4 R3D[4096:2160| 100 7.036 0.326 7.000 0.324 0.001 0.015 1.002 1.002
D11B4 R3D|4096:2160| 116 7.032 0.326 7.000 0.324 -0.070 -0.058 1.001 1.000
D11B4 R3D|4096:2160| 192 7.000 0.324 7.000 0.324 -0.041 -0.031 0.999 0.999

Dysparycja pionowa
[%] 0,33

Numer klatki
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Rotacja
[deglo,15

0,1

mD11B4 S mD11B4 D mDI11B4 R3D Numer klatki

Skala

1,0025
1,002

1,0015

1,001

1,0005

0,9995
0,999
0,9985
0,998
0,9975
1 52 100 116 192
mD11B4_S mWD11B4_D mD11B4_R3D Numer klatki

Omodwienie wynikéw dla przypadku D11B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy btedéw. Widoczny na wykresie dysparycji pionowej rozrzut wynikéw dla
rozdzielczosci 4K i FullHD miesci sie w dopuszczalnym przedziale doktadnosci metody.
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D11B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D11B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D11B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D11B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D11B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D11B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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4.3. Zestawienie wynikow dla przypadku D12B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera patrzy bardziej w gore lub jest jeszcze wyzej
(przesuniecie ok. 5-8px).

Tabela. Zestawienie wynikdw dla przypadku D12BA4.

0,62

0,6

0,58

0,56

0,54

0,52

Dysparycja |Dysparycja [Dysparycja|Dysparycja| Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji q . q .
Nazwa .. |Klatka| ", . . . . . . ; . skali skali
czosé srednia | Srednia | mediana | mediana | $rednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]

metadane |4096:2160 1 14 0.648 0,05 1,000
D12B4S |4096:2160 1 13.868 0.642 13.520 0.626 0.062 0.057 1.000 1.001
D12B4D [1920:1080 1 6.433 0.596 6.400 0.593 -0.100 -0.039 1.000 0.999
D12B4D ]1920:1080| 52 6.429 0.595 6.200 0.574 -0.078 -0.066 1.000 1.000
D12B4D |1920:1080| 100 6.404 0.593 6.400 0.593 -0.022 0.007 0.999 0.999
D12B4D |1920:1080| 116 6.269 0.580 6.000 0.556 -0.048 -0.023 0.999 0.999
D12B4D |1920:1080| 192 6.295 0.583 6.000 0.556 0.011 0.010 1.001 1.000
D12B4R3D |4096:2160 1 13.485 0.624 13.200 0.611 0.076 0.109 1.001 1.002
D12B4 R3D[4096:2160| 52 13.843 0.641 13.380 0.619 -0.013 -0.026 0.999 0.999
D12B4 R3D[4096:2160| 100 13.597 0.629 13.288 0.615 0.008 -0.017 0.999 0.999
D12B4 R3D|4096:2160| 116 13.664 0.633 13.400 0.620 -0.003 0.009 1.000 1.000
D12B4 R3D|4096:2160| 192 13.767 0.637 13.200 0.611 -0.183 -0.154 0.998 0.998

Dysparycja pionowa
[%] 0,64

52

100

116

D12B4_ S mD12B4_ D mD12B4_R3D

192

Numer klatki
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Rotacja

[degl 0,15

0,1

0,05 -

mD12B4 S mD12B4 D mD12B4 R3D Numer klatki

Skala

1,003

1,002

1,001

0,999
0,998
0,997
0,996
1 52 100 192
®mD12B4 S mD12B4 D mD12B4_R3D Numer klatki

Omadwienie wynikow dla przypadku D12B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedoéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy btedéw. Widoczny na wykresie dysparycji pionowej rozrzut wynikéw dla
rozdzielczosci 4K i FullHD miesci sie w dopuszczalnym przedziale doktadnosci metody.
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D12B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D12B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D12B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D12B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D12B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D12B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.4. Zestawienie wynikow dla przypadku D13B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera patrzy mocno w gore lub jest mocno przesunieta w
goére (przesuniecie ok. 12-15px).

Tabela. Zestawienie wynikow dla przypadku D13BA4.

Dysparycja |Dysparycja |Dysparycja|Dysparycja| Btad Btad

. . . . . " " Btad Btad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji . .
Nazwa » Klatka | ", . , . X . , . . skali skali
czosé Srednia srednia | mediana | mediana | Srednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]
metadane |4096:2160 1 19 0.879 0,05 1,000
D13B4S [4096:2160 1 18.259 0.845 18.000 0.833 -0.039 -0.023 0.997 0.997

D13B4D (1920:1080| 1 8.353 0.773 8.160 0.756 0.052 0.061 1.001 1.001

D13B4D (1920:1080| 52 8.575 0.794 8.880 0.822 -0.021 0.017 1.002 1.001

D13B4D (1920:1080| 100 8.433 0.781 8.400 0.778 0.018 0.029 1.000 0.999

D13B4D (1920:1080| 116 8.174 0.757 8.000 0.741 0.028 0.050 0.999 0.999

D13B4D (1920:1080| 192 8.442 0.782 8.400 0.778 0.127 0.156 1.001 1.000

D13B4R3D (4096:2160| 1 17.941 0.831 18.000 0.833 0.041 0.046 1.001 1.000

D13B4 R3D[4096:2160| 52 18.037 0.835 18.000 0.833 0.021 0.058 1.000 1.001

D13B4 R3D[4096:2160| 100 18.049 0.836 18.000 0.833 0.043 0.095 1.002 1.002

D13B4 R3D [4096:2160| 116 17.957 0.831 18.000 0.833 -0.051 -0.066 0.998 0.998

D13B4 R3D [4096:2160| 192 18.199 0.843 18.000 0.833 0.014 -0.032 0.999 0.999

Dysparycja pionowa

[%] 0,34

0,82

0,8

0,78

0,76

0,74
0,72

0,7

0,68
1 52 100 116 192

mD13B4_ S mD13B4_ D mD13B4_R3D Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja
[degl 0,2

0,15

0,1

0,05

mD13B4 S mD13B4 D mD13B4 R3D Numer klatki

Skala

1,003

1,002

1,001

0,999
0,998
0,997
0,996

0,995

0,994

100 192

mD13B4_S mD13B4_D mD13B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikow dla przypadku D13B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedoéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy btedéw. Widoczny na wykresie dysparycji pionowej rozrzut wynikéw dla
rozdzielczosci 4K i FullHD miesci sie w dopuszczalnym przedziale doktadnosci metody.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Era
=3

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z
stereoskopowych.

ujecia statycznego przypadku D13B4 bez korekty artefaktow

(" ("
]

"= ["=|"s |
Ed

"=
"=

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D13B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

(o

Ol
s
Cull

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D13B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D13B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D13B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D13B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.5. Zestawienie wynikow dla przypadku D14B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, — lewa kamera patrzy lekko w dét lub jest nizej (przesuniecie ok.

2-4px).

Tabela .Zestawienie wynikdw dla przypadku D14BA4.

0,09
0,08
0,07
0,06
0,05
0,04
0,03
0,02
0,01

0

Dysparycja |Dysparycja [Dysparycja|Dysparycja| Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji q . q .
Nazwa .. |Klatka| ", . . . . . . ; . skali skali
czosé srednia | Srednia | mediana | mediana | $rednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]

metadane |4096:2160 1 2 0.093 0,08 1,000
D14B4S |4096:2160 1 1.805 0.084 1.440 0.067 0.071 0.072 1.001 1.000
D14B4D [1920:1080 1 0.755 0.070 1.000 0.093 -0.026 -0.013 1.000 1.000
D14B4D ]1920:1080| 52 0.749 0.069 1.000 0.093 -0.059 -0.016 0.998 0.999
D14B4D ]1920:1080| 100 0.711 0.066 1.000 0.093 0.040 0.019 0.999 0.999
D14B4D [1920:1080| 116 0.811 0.075 1.000 0.093 -0.045 -0.032 0.999 1.000
D14B4D [1920:1080| 192 0.793 0.073 1.000 0.093 -0.004 -0.009 0.999 0.999
D14B4R3D [4096:2160| 1 1.565 0.072 1.440 0.067 0.077 0.066 1.001 1.001
D14B4 R3D[4096:2160| 52 1.663 0.077 1.440 0.067 -0.058 -0.039 1.002 1.001
D14B4 R3D[4096:2160| 100 1.556 0.072 1.200 0.056 -0.152 -0.136 1.000 1.000
D14B4 R3D|4096:2160| 116 1.543 0.071 1.364 0.063 -0.172 -0.168 0.998 0.998
D14B4 R3D|4096:2160| 192 1.421 0.066 1.200 0.056 0.014 -0.000 0.998 0.998

Dysparycja pionowa
[%] 0,1

52

100

116

mD14B4_S mD14B4_D mD14B4_R3D

192

Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja
[degl 0,1

0,05

1 100 192

mD14B4 S mD14B4 D mD14B4 R3D Numer klatki

Skala

1,0015
1,001

1,0005

0,9995

0,999

0,9985
0,098
0,9975
0,997

0,9965

1 52 100 192

mD14B4_S mD14B4_ D mD14B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikow dla przypadku D14B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedoéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy btedéw. Widoczny na wykresie dysparycji pionowej rozrzut wynikéw dla
rozdzielczosci 4K i FullHD jest znikomy w skali bezwzglednej wartosci przesuniecia korygujgcego i miesci sie
w dopuszczalnym przedziale doktadnosci metody.

45



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D14B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D14B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D14B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D14B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D14B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D14B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.6. Zestawienie wynikow dla przypadku D15B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera patrzy bardziej w dét lub jest jeszcze nizej

(przesuniecie ok. 5-8px).

Tabela .Zestawienie wynikow dla przypadku D15B4.

Dysparycja|Dysparycja|Dysparycja|Dysparycja Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji 4 . 4 .
Nazwa . Klatka | %, . , . . . . ; . skali skali
czos¢ Srednia srednia | mediana | mediana | Srednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]
metadane |4096:2160 1 -1 -0.063 0,03 1,000
D15B4S [4096:2160 1 -2.043 -0.095 -2.000 -0.093 0.004 0.021 1.000 1.001
D15B4D [1920:1080 1 -1.035 -0.096 -1.000 -0.093 0.045 0.040 0.999 1.000
D15B4D [1920:1080| 52 -1.000 -0.093 -1.000 -0.093 0.102 0.100 1.001 1.001
D15B4D 1920:1080| 100 -0.764 -0.071 -1.000 -0.093 0.110 0.103 1.001 1.000
D15B4D 1920:1080| 116 -0.875 -0.081 -1.000 -0.093 0.058 0.062 1.000 1.000
D15B4D 11920:1080| 192 -0.889 -0.082 -1.000 -0.093 0.076 0.080 1.002 1.001
D15B4R3D |4096:2160 1 -1.757 -0.081 -2.000 -0.093 -0.007 -0.040 0.999 1.000
D15B4 R3D[4096:2160| 52 -1.743 -0.081 -2.000 -0.093 -0.084 -0.067 1.000 1.000
D15B4 R3D|4096:2160| 100 -2.084 -0.096 -2.000 -0.093 -0.093 -0.053 0.999 0.999
D15B4 R3D|4096:2160| 116 -2.266 -0.105 -2.160 -0.100 -0.087 -0.069 1.000 1.001
D15B4 R3D|4096:2160| 192 -1.792 -0.083 -2.000 -0.093 0.075 0.059 1.001 1.001
Dysparycja pionowa
[%] -0,088 -
0,09 +——
0,092 +—
0,094
-0,096
-0,008
0,1
-0,102
D15B4 S mD15B4_ D mD15B4_R3D Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja

[deglo,12

01

0,08

0,06

0,04

0,02 -
U -

0,02

0,04
-0,06

-0,08

mD15B4 S mD15B4 D mDI15B4 R3D Numer klatki

Skala

1,0015

1,001 -

1,0005 -

0,9995 -

0,999 -+

0,9985 -

0,998 -

1 52 100 116 192

mD15B4_S mD15B4_D mD15B4_R3D Numer klatki

Omadwienie wynikow dla przypadku D15B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedoéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy bteddéw. Widoczny na wykresie rotacji rozrzut wynikéw dla rozdzielczosci
4K i FullHD jest znikomy w skali bezwzglednej wartosci przesuniecia korygujgcego i miesci sie w dopuszczalnym
przedziale doktadnosci metody.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D15B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D15B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D15B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D15B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D15B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D15B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.7. Zestawienie wynikow dla przypadku D16B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera patrzy mocno w dét lub jest mocno przesunieta w
dot (przesuniecie ok. 12-15px).

Tabela .Zestawienie wynikow dla przypadku D16BA4.

0,36
0,265
0,37
0,375
0,38
-0,385
0,39

Dysparycja|Dysparycja|Dysparycja|Dysparycja Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji 4 . 4 .
Nazwa » Klatka | %, . , . . . , . . skali skali
czo$é Srednia srednia | mediana | mediana | Srednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]

metadane |4096:2160 1 -8 -0.370 0,05 1,000
D16B4S [4096:2160 1 -8.442 -0.391 -8.400 -0.389 -0.028 -0.002 0.999 0.999
D16B4D [1920:1080 1 -3.981 -0.369 -4.000 -0.370 0.023 0.079 1.000 1.000
D16B4D [1920:1080| 52 -3.935 -0.364 -4.000 -0.370 0.056 0.081 1.001 1.001
D16B4D |1920:1080| 100 -3.889 -0.360 -4.000 -0.370 0.048 0.046 1.001 1.000
D16B4D |1920:1080| 116 -4.087 -0.378 -4.000 -0.370 0.045 0.009 1.000 1.000
D16B4D |1920:1080| 192 -3.951 -0.366 -4.000 -0.370 0.010 -0.028 1.000 1.000
D16B4R3D [4096:2160 1 -8.244 -0.382 -8.480 -0.393 -0.070 -0.005 1.002 1.000
D16B4 R3D[4096:2160| 52 -8.391 -0.388 -8.600 -0.398 0.130 0.149 0.998 0.999
D16B4 R3D|4096:2160| 100 -8.216 -0.380 -8.400 -0.389 -0.001 -0.006 1.001 1.000
D16B4 R3D|4096:2160| 116 -8.476 -0.392 -8.640 -0.400 -0.113 -0.067 1.000 1.000
D16B4 R3D|4096:2160| 192 -8.079 -0.374 -8.200 -0.380 -0.059 -0.022 0.997 0.998

Dysparycja pionowa
[%] -0,355

0,395
0,4

0,405

D16B4_S mD16B4 D mD16B4_R3D

Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja

[deg] 0,2

0,15

01

0,05

0 .

mD16B4 S mD16B4 D mD16B4_R3D Numer klatki

Skala

1,0015
1,001
1,0005

0,0995
0,999

0,9985
0,998
0,0975
0,997

0,9965

1 52 100 192

mD16B4_S mD16B4_D mD16B4_R3D Numer klatki

Omodwienie wynikow dla przypadku D16B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedow stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy btedéw. Widoczny na wykresie rotacji rozrzut wynikow dla rozdzielczosci
4K i FullHD jest znikomy w skali bezwzglednej wartosci przesuniecia korygujgcego i miesci sie w dopuszczalnym
przedziale doktadnosci metody.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

|

" "% ("

"=

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D16B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

"n " |"=
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D16B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D16B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D16B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D16B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D16B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.8. Zestawienie wynikow dla przypadku D21B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera jest przechylona lekko przeciwnie do wskazéwek
zegara (przesuniecie ok. 2-4 px na obrzezach tablicy).

Tabela .Zestawienie wynikow dla przypadku D21BA4.

[%] 0,375

. Dy.sparycja Dy.sparycja Dy.sparycja Dy.sparycja B’fad" B’fad" Blad Blad
Nazwa Rozdzllfel- Klatka | Pionowa | pionowa ( pionowa | pionowa lrotac!l rOt?CjI kali kali
czosé srednia | $rednia | mediana | mediana | $rednia | mediana | , ) .
[px] %] [px] (%] [deg] [deg] srednia | mediana

metadane |4096:2160 1 8 0,370 0,02 1,000
D21B4S |4096:2160 1 7.944 0.368 8.000 0.370 0.127 0.108 1.000 1.000
D21B4D |1920:1080 1 3.516 0.326 3.800 0.352 -0.026 0.024 0.998 0.999
D21B4D [1920:1080| 52 3.687 0.341 4.000 0.370 0.150 0.140 1.002 1.001
D21B4D [1920:1080| 100 3.683 0.341 4.000 0.370 0.164 0.177 1.000 1.000
D21B4D [1920:1080| 116 3.871 0.358 4.000 0.370 0.031 0.035 1.000 0.999
D21B4D [1920:1080| 192 3.706 0.343 4.000 0.370 0.054 0.045 1.000 1.000
D21B4R3D |4096:2160 1 8.099 0.375 8.000 0.370 0.153 0.143 1.004 1.002
D21B4 R3D|4096:2160| 52 8.001 0.370 8.000 0.370 0.123 0.122 1.003 1.001
D21B4 R3D|4096:2160| 100 7.996 0.370 8.000 0.370 0.169 0.186 1.000 1.000
D21B4 R3D|4096:2160| 116 7.913 0.366 8.000 0.370 0.127 0.112 0.999 1.000
D21B4 R3D|4096:2160| 192 8.258 0.382 8.000 0.370 0.212 0.229 1.002 1.001

Dysparycja pionowa

0,37 -

0,365 -

0,36 -

0,355 -

0,35 ~

0,345 -

0,34 A

52

100

mD21B4 S mD21B4 D mD21B4 R3D

192

Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Dysparycja pionowa

[%] 0,375

0,37 -

0,365 -

0,36 -

0,355 -

0,345 -

0,34 A

1 52 100 192

mD21B4 S mD21B4 D mD21B4 R3D Numer klatki

Skala

1,0025
1,002

1,0015

1,001

1,0005

0,9995
0,999
0,9985
0,998

0,9975

100 192

mD21B4 S mD21B4 D mD21B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikéw dla przypadku D21B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy bteddéw.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D21B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D21B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D21B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D21B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).

62



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D21B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D21B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.9. Zestawienie wynikow dla przypadku D22B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera jest przechylona bardziej przeciwnie do wskazéwek
zegara (przesuniecie ok. 5-8 px na obrzezach tablicy).

Tabela .Zestawienie wynikow dla przypadku D22BA4.

Dysparycja|Dysparycja|Dysparycja|Dysparycja Btad Btad

. . . . . " " Btad Btad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji . .
Nazwa » Klatka | ", . , . X . , . . skali skali
czo$é Srednia srednia | mediana | mediana | Srednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]
metadane |4096:2160 1 11 0,509 0,09 1,000

D22B4S [4096:2160| 1 10.473 0.485 10.368 0.480 0.165 0.178 1.000 1.000

D22B4D (1920:1080| 1 5.095 0.472 5.000 0.463 0.132 0.167 1.000 1.000

D22B4D (1920:1080| 52 5.064 0.469 5.000 0.463 0.213 0.217 1.001 1.000

D22B4D (1920:1080| 100 5.044 0.467 5.000 0.463 0.171 0.162 0.999 0.999

D22B4D (1920:1080| 116 5.253 0.486 5.000 0.463 0.162 0.159 1.000 1.000

D22B4D (1920:1080| 192 5.141 0.476 5.000 0.463 0.166 0.169 0.998 0.999

D22B4R3D (4096:2160| 1 10.816 0.501 10.656 0.493 0.166 0.216 0.997 0.998

D22B4 R3D [4096:2160| 52 10.854 0.503 10.800 0.500 0.191 0.207 0.999 0.999

D22B4 R3D [4096:2160| 100 10.784 0.499 10.800 0.500 0.130 0.120 0.998 0.999

D22B4 R3D [4096:2160| 116 10.774 0.499 10.656 0.493 0.105 0.131 0.998 0.999

D22B4 R3D [4096:2160| 192 10.882 0.504 10.848 0.502 0.146 0.155 0.999 0.999

Dysparyqa pionowa
[%] 0,51
0,5
0,49
0,48
0,47 +—
0,46 +——
0,45 +——
0,44 -
1 52 100 192
D22B4 S mD22B4 D mD22B4 R3D Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja

[degl 0,25

0,2

0,15

0,1

0,05

1 52 100 116 192
mD22B4 S wmD22B4 D mD22B4 R3D Numer klatki
Skala
1,0005
1 -
0,9995 -
0,999 -
0,9985 -
0,998 -
0,9975
0,997 -
1 52 100 192
mD22B4 S mD22B4 D mD22B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikéw dla przypadku D22B4:

Wyniki wyliczonych wartosci bteddéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy bteddéw. Widoczny na wykresie rotacji rozrzut wynikéw dla rozdzielczosci
4K i FullHD jest znikomy w skali bezwzglednej wartosci przesuniecia korygujgcego i miesci sie w dopuszczalnym
przedziale doktadnosci metody.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D22B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D22B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D22B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D22B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D22B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D22B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.10.Zestawienie wynikow dla przypadku D23B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera jest przechylona mocno przeciwnie do wskazowek
zegara (przesuniecie ok. 12-15 px na obrzezach tablicy).

Tabela .Zestawienie wynikdw dla przypadku D23BA4.

. Dy.sparycja Dy.sparycja Dy.sparycja Dy.sparycja qud" qud" Blad Blad
Nazwa Rozdzllfel- Klatka | Pionowa | pionowa ( pionowa | pionowa lrotac!l rOt?CjI kali skali
czosé srednia | $rednia | mediana | mediana | $rednia | mediana | , ) .
[px] %] [px] (%] [deg] [deg] srednia | mediana

metadane |4096:2160 1 14 0,648 0,22 1,000
D23B4S |4096:2160 1 15.624 0.723 15.800 0.731 0.112 0.144 0.999 1.000
D23B4D |1920:1080 1 7.189 0.666 7.200 0.667 0.322 0.383 0.999 1.000
D23B4D [1920:1080| 52 7.304 0.676 7.600 0.704 0.377 0.372 0.998 0.999
D23B4D [1920:1080| 100 7.416 0.687 7.800 0.722 0.244 0.257 0.996 0.998
D23B4D |1920:1080| 116 7.333 0.679 7.640 0.707 0.298 0.325 1.000 1.000
D23B4D |1920:1080| 192 7.252 0.671 7.200 0.667 0.215 0.230 0.996 0.997
D23B4R3D |4096:2160| 1 15.264 0.707 15.120 0.700 0.371 0.380 0.999 0.999
D23B4 R3D|[4096:2160| 52 15.192 0.703 15.160 0.702 0.316 0.312 1.001 1.001
D23B4 R3D|4096:2160| 100 15.324 0.709 15.600 0.722 0.276 0.245 0.998 0.998
D23B4 R3D|4096:2160| 116 15.533 0.719 15.696 0.727 0.255 0.318 0.999 0.999
D23B4 R3D|4096:2160| 192 14.954 0.692 15.120 0.700 0.252 0.270 1.000 1.000

Dysparycja pionowa

[%] 0,74

0,72 ~

0,7 -

0,68 -

0,66 -

0,64 -

0,62 +

52

100

116

D23B4 S mD23B4 D mD23B4 R3D

192

Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja

[deg] 0,45

0,4

0,35

0,3
0,25
0,2
0,15
0,1

0,05

1 52 100 192

mD23B4 S mD23B4 D mD23B4 R3D Numer klatki

Skala

1,002

1,001

0,999 ~

0,998 ~

0,997 ~

0,996 -

0,995

1 52 100 192

WD23B4 S mD23B4 D mD23B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikéw dla przypadku D23B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy bteddéw.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

o
" "% "

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D23B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D23B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D23B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D23B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D23B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D23B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.11.Zestawienie wynikow dla przypadku D24B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera jest przechylona lekko zgodnie ze wskazéwkami
zegara (przesuniecie ok. 2-4 px na obrzezach tablicy).

Tabela .Zestawienie wynikow dla przypadku D24BA4.

0,08 -
0,06 -
0,04 -

0,02 -

52

100

mD24B4 S mD24B4 D mD24B4 R3D

192

Dysparycja |Dysparycja |Dysparycja|Dysparycja| Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji q . q .
Nazwa .. |Klatka | ", . . . . . . ; . skali skali
czosé srednia | Srednia | mediana | mediana | $rednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]
metadane |4096:2160 1 3 0,138 0,04 1,000
D24B4S |4096:2160 1 3.281 0.152 3.000 0.139 0.201 0.173 1.000 1.001
D24B4D ]1920:1080 1 1.501 0.139 1.440 0.133 0.123 0.095 1.000 1.000
D24B4D ]1920:1080| 52 1.375 0.127 1.400 0.130 0.077 0.093 0.999 0.999
D24B4D ]1920:1080| 100 1.465 0.136 1.440 0.133 0.054 0.069 0.999 1.000
D24B4D |1920:1080| 116 1.480 0.137 1.440 0.133 0.012 0.040 0.998 0.999
D24B4D |1920:1080| 192 1.388 0.129 1.200 0.111 0.070 0.118 0.999 1.000
D24B4R3D |4096:2160 1 2.897 0.134 2.880 0.133 0.019 0.046 1.000 1.000
D24B4 R3D[4096:2160| 52 3.060 0.142 3.000 0.139 0.023 0.074 0.997 0.998
D24B4 R3D[4096:2160| 100 3.043 0.141 3.000 0.139 0.082 0.077 1.001 1.000
D24B4 R3D|4096:2160| 116 2.816 0.130 2.880 0.133 -0.032 -0.001 0.996 0.998
D24B4 R3D|4096:2160| 192 2.856 0.132 2.880 0.133 -0.034 0.006 0.997 0.998
Dysparycja pionowa
[%] 0,16
0,14 -
0,12 -
0,1 -

Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja

[deg] 0,2
0,18

0,16

0,14

0,12

0,1

0,08

0,06

0,04

0,02

0 =

0,02 1 52 100 116 192

mD24B4 S mD24B4 D mD24B4 R3D Numer klatki

Skala

1,0015
1,001

1,0005

0,9995

0,999

0,9985
0,998
0,9975
0,997

0,9965

100 192

mD24B4 S mD24B4 D mD24B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikéw dla przypadku D24B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy bteddéw. Widoczny na wykresie rotacji rozrzut wynikéw dla rozdzielczosci
4K i FullHD jest znikomy w skali bezwzglednej wartosci przesuniecia korygujgcego i miesci sie w dopuszczalnym
przedziale doktadnosci metody.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D24B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D24B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D24B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D24B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D24B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D24B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.12.Zestawienie wynikow dla przypadku D25B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera jest przechylona bardziej zgodnie ze wskazéwkami
zegara (przesuniecie ok. 5-8 px na obrzezach tablicy).

Tabela .Zestawienie wynikow dla przypadku D25B4.

[%]

0,14

0,12

0,1

0,08 -

0,06 -

0,04 -

0,02 ~

. Dy.sparycja Dy.sparycja Dy.sparycja Dy.sparycja B’fad" B’fad" Blad Blad
Nazwa Rozdzllfel- Klatka | Pionowa | pionowa ( pionowa | pionowa lrotac!l rOt?CjI kali kali
czosé srednia | $rednia | mediana | mediana | $rednia | mediana | , ) .
[px] %] [px] (%] [deg] [deg] srednia | mediana

metadane |4096:2160 1 2 0,093 0,08 1,000
D25B4S |4096:2160 1 2.283 0.106 2.120 0.098 0.060 0.091 0.999 1.000
D25B4D |1920:1080 1 1.039 0.096 1.000 0.093 0.181 0.155 1.002 1.001
D25B4D [1920:1080| 52 1.119 0.104 1.000 0.093 0.160 0.180 1.000 1.000
D25B4D [1920:1080| 100 1.176 0.109 1.200 0.111 0.162 0.175 1.001 1.000
D25B4D [1920:1080| 116 1.231 0.114 1.000 0.093 0.082 0.113 0.999 1.000
D25B4D [1920:1080| 192 1.307 0.121 1.020 0.094 0.141 0.136 0.998 0.998
D25B4R3D |4096:2160 1 2.346 0.109 2.200 0.102 0.088 0.128 1.000 1.000
D25B4 R3D [4096:2160| 52 2.595 0.120 2.419 0.112 0.091 0.109 1.002 1.001
D25B4 R3D|4096:2160| 100 2.458 0.114 2.419 0.112 0.122 0.086 0.998 0.999
D25B4 R3D |4096:2160| 116 2.389 0.111 2.424 0.112 0.086 0.127 0.999 1.000
D25B4 R3D|4096:2160| 192 2.680 0.124 2.600 0.120 0.121 0.135 0.997 0.998

Dysparycja pionowa

52

100

116

D25B4 S mD25B4 D mD25B4 R3D

192

Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja

[deg] 0,2

0,18
0,16
0,14
0,12
0,1
0,08
0,06
0,04 -
0,02

0 -
1 52 100 116 192

mD25B4_S mD25B4_ D mD25B4_R3D Numer klatki

Skala

1,0015

1,001

1,0005

0,9995 ~
0,999 A

0,9985 -
0,998 -
0,0975 -
0,997 -
0,9965 -

1 52 100

192

WD25B4 S mD25B4 D mD25B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikow dla przypadku D25B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedow stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy btedéw.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D25B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D25B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D25B4 bez
korekty stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D25B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D25B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D25B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.13.Zestawienie wynikow dla przypadku D26B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera jest przechylona mocno zgodnie ze wskazéwkami
zegara (przesuniecie ok. 12-15px na obrzezach tablicy).

Tabela .Zestawienie wynikow dla przypadku D26BA4.

0,01 -
0,02 -
0,03 -
-0,04 -
0,05

-0,06

. Dy.sparycja Dy.sparycja Dy.sparycja Dy.sparycja qud" qud" Blad Blad
Nazwa Rozdzllfel- Klatka | Pionowa | pionowa ( pionowa | pionowa lrotac!l rOt?CJI kali kali
czosé srednia | $rednia | mediana | mediana | $rednia | mediana | , ) .
[px] %] [px] (%] [deg] [deg] srednia | mediana
metadane |4096:2160 1 -2 -0,093 0,18 1,000
D26B4S 4096:2160 1 -0.800 -0.037 -0.932 -0.043 0.266 0.270 0.998 0.999
D26B4D |1920:1080 1 -0.602 -0.056 -0.400 -0.037 0.312 0.309 0.998 0.998
D26B4D [1920:1080| 52 -0.585 -0.054 -0.460 -0.043 0.276 0.298 0.999 1.000
D26B4D [1920:1080| 100 -0.586 -0.054 -0.400 -0.037 0.343 0.328 1.000 0.999
D26B4D |1920:1080| 116 -0.645 -0.060 -0.500 -0.046 0.384 0.386 0.999 0.999
D26B4D |1920:1080| 192 -0.859 -0.080 -0.980 -0.091 0.197 0.207 0.999 0.999
D26B4R3D |4096:2160 1 -1.182 -0.055 -1.037 -0.048 0.214 0.206 0.996 0.998
D26B4 R3D[4096:2160| 52 -1.315 -0.061 -1.200 -0.056 0.323 0.334 0.999 0.999
D26B4 R3D |4096:2160| 100 -1.395 -0.065 -1.200 -0.056 0.208 0.194 0.999 0.999
D26B4 R3D|4096:2160| 116 -1.015 -0.047 -1.037 -0.048 0.300 0.308 0.999 0.999
D26B4 R3D|4096:2160| 192 -1.386 -0.064 -1.420 -0.066 0.177 0.216 0.998 0.998
Dysparycja pionowa
[%] 0 -

0,07
-0,08

-0,09

0,1

D26B4 S mD26B4 D mD26B4 R3D

Numer klatki

84




CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja

[deg] 0,45

0,4

0,35

0,3

0,25

0,2
0,15
0,1

0,05

1 52 100 116 192

mD26B4 S mD26B4 D mD26B4 R3D Numer klatki

Skala

1,0005

0,9995

0,999 ~

0,9985 -

0,998 ~

0,9975 -

0,997 +
1 52 100

192

mD26B4 S mD26B4 D mD26B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikéw dla przypadku D26B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy bteddéw.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

. |-.-. ny
o (mm] [
W] [

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D26B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D26B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D26B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D26B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D26B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D26B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.14.Zestawienie wynikow dla przypadku D31B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera odsunieta lekko od lustra (obraz na lewej kamerze

mniejszy o ok. 2-4 px).

Tabela .Zestawienie wynikdw dla przypadku D31BA4.

Dysparycja |Dysparycja |Dysparycja|Dysparycja| Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji q . q .
Nazwa .. |Klatka| ", . . . . . . : . skali skali
czosé srednia srednia | mediana | mediana | Srednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]

metadane |4096:2160 1 6 0,278 -0,04 0,995
D31B4S |4096:2160 1 5.485 0.254 5.800 0.269 -0.044 0.029 0.996 0.996
D31B4D [1920:1080 1 2.646 0.245 2.880 0.267 -0.023 -0.008 0.997 0.996
D0031B4D {1920:1080| 52 2.479 0.230 2.400 0.222 -0.028 -0.034 0.996 0.996
D31B4D |1920:1080| 100 2.652 0.246 2.880 0.267 -0.022 -0.021 0.996 0.996
D31B4D [1920:1080| 116 2.631 0.244 2.880 0.267 -0.258 -0.161 0.994 0.994
D31B4D [1920:1080| 192 2.529 0.234 2.400 0.222 -0.207 -0.162 0.994 0.995
D31B4R3D [4096:2160| 1 6.531 0.302 6.280 0.291 -0.262 -0.211 0.995 0.995
D31B4 R3D[4096:2160| 52 5.990 0.277 6.000 0.278 -0.249 -0.245 0.993 0.993
D31B4 R3D[4096:2160| 100 5.781 0.268 6.000 0.278 -0.050 -0.066 0.997 0.997
D31B4 R3D|4096:2160| 116 5.947 0.275 6.000 0.278 -0.027 -0.057 0.995 0.994
D31B4 R3D|4096:2160| 192 5.647 0.261 5.800 0.269 -0.138 -0.109 0.995 0.994

Dysparycja pionowa
[%] 0,35
03

0,25 -

0,2

0,15 -

0,1 4

0,05 ~

52

100

mD31B4 S mD31B4 D mD31B4 R3D

192

Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja

[deg] 0,05

mD31B4 S mD31B4 D mD31B4 R3D Numer klatki

Skala

0,998

0,997

0,996 -

0,995 +

0,994 ~

0,993 ~

0,992 ~

0,991

100 192

WD31B4 S mD31B4 D mD31B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikéw dla przypadku D31B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedoéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy bteddéw. Widoczny na wykresie rotacji rozrzut wynikéw dla rozdzielczosci
4K i FullHD jest znikomy w skali bezwzglednej wartosci przesuniecia korygujgcego i miesci sie w dopuszczalnym
przedziale doktadnosci metody.

90



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D31B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D31B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D31B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D31B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D31B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D31B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.15.Zestawienie wynikow dla przypadku D32B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera odsunieta bardziej od lustra (obraz na lewej
kamerze mniejszy o ok. 5-8 px).

Tabela .Zestawienie wynikdw dla przypadku D32BA4.

0,4

Dysparycja |Dysparycja [Dysparycja|Dysparycja| Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji q . q .
Nazwa .. |Klatka| ", . . . . . . ; . skali skali
czosé srednia | Srednia | mediana | mediana | $rednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]
metadane |4096:2160 1 6 0,278 -0,04 0,995
D32B4S |4096:2160 1 6.731 0.312 6.400 0.296 -0.134 -0.100 0.992 0.991
D32B4D [1920:1080 1 3.276 0.303 3.000 0.278 -0.075 -0.082 0.990 0.990
D32B4D ]1920:1080| 52 3.229 0.299 3.000 0.278 -0.083 0.014 0.992 0.992
D32B4D |1920:1080| 100 3.609 0.334 3.400 0.315 -0.056 -0.086 0.992 0.992
D32B4D [1920:1080| 116 3.541 0.328 3.640 0.337 -0.005 0.019 0.993 0.992
D32B4D [1920:1080| 192 3.504 0.324 3.600 0.333 -0.019 0.014 0.991 0.991
D32B4R3D [4096:2160| 1 7.979 0.369 7.600 0.352 -0.154 -0.117 0.991 0.991
D32B4 R3D[4096:2160| 52 7.691 0.356 7.488 0.347 -0.048 -0.059 0.991 0.991
D32B4 R3D[4096:2160| 100 8.223 0.381 8.247 0.382 -0.123 -0.097 0.991 0.992
D32B4 R3D|4096:2160| 116 7.398 0.342 6.912 0.320 -0.180 -0.050 0.991 0.990
D32B4 R3D|4096:2160| 192 6.792 0.314 7.000 0.324 -0.210 -0.050 0.990 0.990
Dysparycja pionowa
[%] 0,45

0,35

0,3 -
0,25 -
02 -
0,15 -
0,1 -

0,05 -

0

100

mD32B4 S mD3284 D mD32B4 R3D

192

Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja

[degl 0,04

0,02

0

192

0,02

mD32B4 S mD32B4 D mD32B4 R3D Numer klatki

Skala

0,9925

0,992

0,9915

0,991 ~

0,9905 -

0,9895 -

0,989 -

1 52 100

192

WD32B4 S mD32B4 D mD32B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikéw dla przypadku D32B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy bteddéw.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D32B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D32B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D32B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D32B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku DxxB4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku DxxB4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.16.Zestawienie wynikow dla przypadku D33B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera odsunieta daleko od lustra (obraz na lewej
kamerze mniejszy o ok. 12-15 px).

Tabela. Zestawienie wynikow dla przypadku D33BA4.

[%] 0,35

0,3

. Dy.sparycja Dy.sparycja Dy.sparycja Dy.sparycja B’fad" B’fad" Blad Blad
Nazwa Rozdzllfel- Klatka | Pionowa | pionowa ( pionowa | pionowa lrotac!l rOt?CjI kali kali
czosé srednia | $rednia | mediana | mediana | $rednia | mediana | , ) .
[px] %] [px] (%] [deg] [deg] srednia | mediana

metadane |4096:2160 1 5 0,231 -0,10 0,986
D33B4S |4096:2160 1 4.320 0.200 5.000 0.231 -0.287 -0.121 0.986 0.986
D33B4D |1920:1080 1 2.662 0.246 2.840 0.263 -0.216 -0.190 0.986 0.985
D33B4D [1920:1080| 52 2.725 0.252 3.000 0.278 -0.143 -0.165 0.986 0.987
D33B4D [1920:1080| 100 3.007 0.278 2.940 0.272 -0.312 -0.336 0.985 0.986
D33B4D [1920:1080| 116 3.485 0.323 3.200 0.296 -0.155 -0.118 0.988 0.988
D33B4D [1920:1080| 192 2.227 0.206 1.960 0.181 -0.063 0.004 0.987 0.987
D33B4R3D |4096:2160 1 6.736 0.312 6.221 0.288 -0.301 -0.313 0.983 0.985
D33B4 R3D[4096:2160| 52 6.797 0.315 6.912 0.320 -0.414 -0.325 0.985 0.984
D33B4 R3D|4096:2160| 100 7.389 0.342 7.200 0.333 -0.522 -0.459 0.986 0.985
D33B4 R3D|4096:2160| 116 6.716 0.311 6.000 0.278 -0.236 -0.205 0.986 0.986
D33B4 R3D|4096:2160| 192 5.933 0.275 5.000 0.231 -0.244 -0.184 0.984 0.985

Dysparycja pionowa

0,25 -

0,2 4

0,15 -

0,1 4

0,05 ~

100

mD33B4 S mD33B4 D mD33B4 R3D

192

Numer klatki
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rotacja

[deg] 0,1

mD33B4 S mD33B4 D mD33B4_R3D Numer klatki
Skala
0,989
0,988
0,987
0,986 -
0,985 -
0,984 -
0,983 -
0,982 -
1 52 100 192
mD32B4 S mD33B4 D mD33B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikéw dla przypadku D33B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy bteddéw.
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

T m

o
.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D33B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D33B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D33B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D33B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D33B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D33B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

4.17.Zestawienie wynikow dla przypadku D41B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy lewa kamera patrzy lekko w gére lub jest wyzej 2-4 px i jest
przechylona lekko przeciwnie do wskazéwek zegara.

Tabela .Zestawienie wynikow dla przypadku D41BA4.

Dysparycja |Dysparycja |Dysparycja|Dysparycja| Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji q . q .
Nazwa .. |Klatka | ", . . . . . . ; . skali skali
czosé srednia | Srednia | mediana | mediana | $rednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]

metadane |4096:2160 1 16 0,740 -0,21 0,999
D41B4S |4096:2160 1 15.366 0.711 15.380 0.712 -0.168 -0.115 1.000 1.000
D41B4D [1920:1080 1 7.119 0.659 7.000 0.648 -0.144 -0.133 0.999 0.998
D00B414D [1920:1080| 52 7.188 0.666 7.000 0.648 -0.110 -0.123 1.000 1.000
D41B4D ]1920:1080| 100 7.257 0.672 7.100 0.657 -0.201 -0.167 0.999 0.999
D41B4D |1920:1080| 116 7.055 0.653 7.000 0.648 -0.187 -0.199 0.999 0.999
D41B4D |1920:1080| 192 7.074 0.655 7.000 0.648 -0.155 -0.191 0.999 0.998
D41B4R3D |4096:2160 1 15.274 0.707 15.552 0.720 -0.127 -0.105 0.999 1.000
D41B4 R3D[4096:2160| 52 15.537 0.719 15.552 0.720 -0.172 -0.205 0.998 0.999
D41B4 R3D[4096:2160| 100 15.445 0.715 15.552 0.720 -0.122 -0.122 1.000 1.000
D41B4 R3D|4096:2160| 116 15.574 0.721 15.576 0.721 -0.107 -0.130 1.000 1.000
D41B4 R3D|4096:2160| 192 15.499 0.718 15.552 0.720 -0.125 -0.108 1.001 1.001

Dysparycja pionowa
[%] 0,74

0,72

0,7 -

0,68 -

0,66 -

0,64 -

0,62 -

0,6 -

52

100

116

D41B4 S mD41B4 D mD41B4 R3D

192

Numer klatki
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Rotacja

0,25

mD41B4 S mD41B4 D mD41B4 R3D Numer klatki

Skala

1,0015
1,001

1,0005

0,9995

0,999
0,9985

0,998
0,9975
0,997

0,9965

100 192

mD41B4 S mD41B4 D mDA41B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikéw dla przypadku D41B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy btedéw. Widoczny na wykresie dysparycji pionowej rozrzut wynikéw dla
rozdzielczosci 4K i FullHD jest znikomy w skali bezwzglednej wartosci przesuniecia korygujgcego i miesci sie
w dopuszczalnym przedziale doktadnosci metody. Zauwazalna relatywna duza rozbieznosé¢ wartosci rotacji
korygujacej w stosunku do metadanych dla przypadku statycznego obrazu.
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D41B4 bez korekty artefaktow
stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D41B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D41B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D41B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci
naprawcze).
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D41B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D41B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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4.18.Zestawienie wynikow dla przypadku D42B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera patrzy bardziej w gére lub jest wyzej 5-8 px i jest
przechylona bardziej przeciwnie do wskazéwek zegara.

Tabela. Zestawienie wynikow dla przypadku D42BA4.

Dysparycja|Dysparycja|Dysparycja|Dysparycja Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji 4 . 4 .
Nazwa » Klatka | %, . , . . . , . . skali skali
czos¢ Srednia srednia | mediana | mediana | Srednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]

metadane |4096:2160 1 28 1,130 -0,39 0,997
D42B4S [4096:2160 1 27.506 1.273 27.868 1.290 -0.264 -0.260 0.999 0.999
D42B4D [1920:1080 1 13.108 1.214 13.000 1.204 -0.298 -0.302 0.998 0.999
D42B4D [1920:1080| 52 12.918 1.196 13.000 1.204 -0.234 -0.269 0.998 0.999
D42B4D 1920:1080| 100 12.905 1.195 13.000 1.204 -0.196 -0.215 1.000 1.000
D42B4D 11920:1080| 116 12.987 1.203 13.000 1.204 -0.204 -0.204 1.000 1.000
D42B4D 11920:1080| 192 13.141 1.217 13.000 1.204 -0.241 -0.270 0.999 0.999
D42B4R3D |4096:2160 1 27.237 1.261 27.720 1.283 -0.275 -0.258 0.997 0.998
D42B4 R3D [4096:2160| 52 27.078 1.254 27.600 1.278 -0.329 -0.260 0.997 0.999
D42B4 R3D|4096:2160| 100 26.824 1.242 26.988 1.249 -0.369 -0.333 0.996 0.997
D42B4 R3D|4096:2160| 116 27.517 1.274 27.868 1.290 -0.376 -0.358 0.997 0.998
D42B4 R3D|4096:2160| 192 27.893 1.291 28.400 1.315 -0.274 -0.294 1.000 1.000

Dysparycja pionowa
[%] 1,34

1,32

1,3
1,28 -
1,26 -
1,24 -
1,22 4
1,2 -
1,18
1,16 -

1,14 -

52

100

116

D42B4 S mD42B4 D mD42B4 R3D

192

Numer klatki
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Rotacja

mD42B4 S mD42B4 D mD42B4 R3D Numer klatki

Skala

1,0005

0,9995

0,999

0,9985

0,998

0,9975
0,997
0,9965
0,996

0,9955

100 192

mD42B4 S mD42B4 D mDA42B4 R3D Numer klatki

Omodwienie wynikow dla przypadku D42B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedéw stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy btedéw. Widoczny na wykresie dysparycji pionowej rozrzut wynikéw dla
rozdzielczosci 4K i FullHD jest znikomy w skali bezwzglednej wartosci przesuniecia korygujgcego i miesci sie
w dopuszczalnym przedziale doktadnosci metody.
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i

Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D42B4 bez korekty artefaktow

stereoskopowych.
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D42B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).

111



CV.RAP13 Raport ewaluacji algorytmdw kontroli jakosci oraz wskazan do korekty stereoskopowego materiatu filmowego

. i

e

l

m
|

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D42B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D42B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci

naprawcze).
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D42B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D42B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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4.19.Zestawienie wynikow dla przypadku D43B4

Baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy, lewa kamera patrzy mocno w goére lub jest wyzej 12-15 px i jest
przechylona mocno przeciwnie do wskazéwek zegara.

Tabela. Zestawienie wynikow dla przypadku D43B4.

Dysparycja|Dysparycja|Dysparycja|Dysparycja Btad Btad Blad Blad
Rozdziel- pionowa | pionowa | pionowa | pionowa rotacji rotacji 4 . 4 .
Nazwa » Klatka | %, . , . . . , . . skali skali
czos¢ Srednia srednia | mediana | mediana | Srednia | mediana ¢rednia | mediana
[px] [%] [px] [%] [deg] [deg]

metadane |4096:2160 1 50 2,314 -0,49 0,997
D43B4S [4096:2160 1 37.158 1.720 37.000 1.713 -0.457 -0.451 0.999 0.999
D43B4D [1920:1080 1 17.573 1.627 17.400 1.611 -0.492 -0.446 1.001 1.000
D43B4D [1920:1080| 52 17.686 1.638 18.000 1.667 -0.432 -0.432 1.001 1.001
D43B4D 1920:1080| 100 17.701 1.639 18.000 1.667 -0.444 -0.445 1.000 1.001
D43B4D 11920:1080| 116 17.842 1.652 18.000 1.667 -0.438 -0.410 1.000 1.000
D43B4D 11920:1080| 192 17.960 1.663 18.000 1.667 -0.465 -0.408 0.999 1.000
D43B4R3D |4096:2160 1 34.682 1.606 35.200 1.630 -0.393 -0.404 1.001 1.001
D43B4 R3D [4096:2160| 52 35.356 1.637 35.472 1.642 -0.476 -0.418 0.999 1.000
D43B4 R3D|4096:2160| 100 35.336 1.636 35.000 1.620 -0.347 -0.347 1.000 1.000
D43B4 R3D|4096:2160| 116 36.041 1.669 35.200 1.630 -0.533 -0.513 1.000 1.000
D43B4 R3D|4096:2160| 192 32.522 1.506 34.900 1.616 -0.345 -0.361 1.001 1.001

Dysparycja pionowa
[%] 1,72

1,72

1,7 +—

52

D43B4_S

100

116

W D43B4_D mDA43B4_R3D
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Rotacja

[deg] o

0,1

-0,2

0,3

0,4

0,5

0,6

mD43B4_S mD43B4_D mD43B4_R3D Numer klatki

Skala

1,0015

1,001

1,0005

0,9995 +

0,999 -

0,9985 +

0,998 -

1 52 100 192

mD43B4 S mD43B4 D mD43B4 R3D Numer klatki

Omowienie D43B4:

Wyniki wyliczonych wartosci btedow stereoskopii poprawne i zgodne niezaleznie od rozdzielczosci badanego
materiatu i zgodne z metadanymi bazy btedéw. Widoczny na wykresie rotacji rozrzut wynikow dla rozdzielczosci
4K i FullHD jest znikomy w skali bezwzglednej wartosci przesuniecia korygujgcego i miesci sie w dopuszczalnym
przedziale doktadnosci metody.

Jest duza rozbieznos¢ wyliczonej dysparycji pionowej w stosunku do metadanych z bazy. Wynika to
najprawdopodobniej z bardzo duzej kumulacji wszystkich mozliwych btedéw filmowania stereoskopowego —
praktycznie taki stan nie nadaje sie do korekty postprodukcyjnej i powinien zostac sfilmowany ponownie po
kalibracji riga.
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D43B4 bez korekty artefaktow

stereoskopowych.
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Rys. Widok anaglifowy steropary klatki 1 z ujecia statycznego przypadku D43B4 po korekcie artefaktow
stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D43B4 bez
korekty artefaktow stereoskopowych.
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu wyjsciowego FHD dla ujecia dynamicznego przypadku D43B4 po
korekcie artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci

naprawcze).
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Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D43B4 bez korekty
artefaktow stereoskopowych.

Rys. Widok anaglifowy klatki 1 materiatu footage R3D dla ujecia dynamicznego przypadku D43B4 po korekcie
artefaktow stereoskopowych obliczonych za pomocq narzedzia Disparity Checker (mozliwosci naprawcze).
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Z uwagi na wielkos¢ bteddéw i ich kumulacje w tym przypadku przydatna jest wizualizacja rozktadu maksymalnych
wartosci dla typu btedu.
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Rys. Wizualizacja rozktadu maksymalnych wartosci dysparycji pionowej dla przypadku D43B4.
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Rys. Wizualizacja rozktadu maksymalnych wartosci dysparycji rotacji dla przypadku D43B4.
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Rys. Wizualizacja rozktadu maksymalnych wartosci dysparycji skali dla przypadku D43B4.

Wizualizacje wskazujg, ze duze btedy stereoskopowe w znacznej czesci dotyczg obiektéw wychodzgcych z ekranu
(mate tablice kalibracyjne) oraz obiekt w ptaszczyZnie konwergencji (duza tablica kalubracyjna).

Ujecie powinno by¢ zdyskwalifikowane i niedopuszczone do dalszej postprodukcji z uwagi na kiepskie mozliwosci

naprawcze.
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5. Podsumowanie i konkluzje

Badanie dostarczyto istotnych danych pozwalajgcych na ocene narzedzia Disparity Checker na biezagcym etapie
zaawansowania.

5.1. Ocena poprawnosci i skutecznosci algorytmow do oceny jakosci materiatu

stereoskopowego

Badanie pozwala na sformutowanie nastepujgcych wnioskow i spostrzezen:

Poréwnanie wyliczonych algorytmami wartosci korygujgcych i metadanych zbioru testowego wykazuje duzg
zgodnosé.

Generalnie wyniki uzyskane za pomoca aplikacji pokrywajg sie z oszacowanymi wartosciami btedow
stereoskopowych zawartymi w bazie przypadkdw referencyjnych. Rozrzuty odstepstw sg na tyle mate, ze
mozna je zignorowac w przypadkach btedow dysparycji pionowej nieprzekraczajgcych 1% (w zaleznosci od
rozdzielczo$ci badanego materiatu bedg to rézne wartosci w pikselach).

W przypadku duzych i ztozonych btedéw rejestracji stereoskopowej (np. powyzej 1,5% dla dysparycji
pionowej) rozrzuty sg wieksze, ale prawdopodobnie wynikajg z kumulacji wszystkich typéw btedéw w takich
przypadkach. Metadane w bazie btedéw oszacowane w takich przypadkach sg wypadkowa wielokrotnych
korekt wszystkich trzech typow bteddw i niemozliwosci osiggniecia zadowalajacego rezultatu po korekcie.
Takie materiaty i tak nie powinny by¢ dopuszczane do dalszej postprodukcji, wiec liczy sie bardziej fakt
wystgpienia duzych btedéw niz ich wartos¢ liczbowa.

Rozmiar okna przesuwnego w znacznym stopniu parametryzuje metode — im mniejsze okno przesuwne tym
doktadniejsze oszacowanie bteddw, ale wielkos¢ okna nie moze by¢ mniejsza niz zaktadana minimalna
dysparycja bezwzgledna.

Wprowadzenie mechanizmu okna przesuwnego umozliwia zredukowanie negatywnego zjawiska
niepoprawnych dopasowan punktow kluczowych wykorzystywanych w szacowaniu wartosci dysparycji.
W referencyjnym przypadku gdy poréwnywane byty petne stereopary (lewy oraz prawy widok) rozmiar okna
przesuwnego byt réwny wielkos$ci analizowanego obrazu. Szczegdlnie w przypadku obrazéw zawierajgcych
powtarzajace sie obiekty oraz wzory, zjawisko niepoprawnych dopasowan znaczgco zaktéca uzyskiwane
rezultaty. W zwigzku z powyzszym postanowiono w procesie badawczym wprowadzi¢ obszarowg analize
obrazu wprowadzajgc mechanizm okna przesuwnego. Zmniejszajac rozmiar obszaru badawczego uzyskano
systematyczne zblizanie rozmiaru okna przesuwnego do klasy analizowanego btedu obrazu. Im rozmiar okna
przesuwnego jest blizszy granicznym wartosciom badanego btedu tym wieksza doktadnos¢ uzyskiwanych
rezultatéw. Nalezy jednak pamietaé, iz finalny rozmiar okna przesuwnego nie moze by¢ mniejszy niz
rozwazane wartosci btedow w obrazie. W takim wypadku odpowiadajgce sobie punkty kluczowe bedg lezec
poza obszarem analizy uniemozliwiajgc przeprowadzenie procesu analitycznego.

Po ustaleniu procentowej wartosci okna przesuwnego metoda pozwala stabilnie szacowaé wartosé btedu
w obrazie niezaleznie o rozmiaru (rozdzielczosci) analizowanego materiatu.

Uniezaleznienie procesu badawczego od rozmiaru przetwarzanego obrazu wymaga wprowadzenia
wzglednej metody wyznaczania przestrzeni okna przesuwnego. Obliczajagc rozmiar okna przesuwnego
procentowo wzgledem wielkosci obrazu wejsciowego mozliwe jest stabilne szacowanie btedow
stereoskopowych niezaleznie od badanego obrazu. Umozliwia to ustandaryzowanie metody analitycznej
i uniezaleznienie jej od parametréw badanego materiatu.

Optymalne wartosci rozmiaru okna przesuwnego wynoszg odpowiednio 2% wysokosci stereopary oraz 20%
szerokosci analizowanego obrazu.

Proces badawczy umozliwit uzyskanie uniwersalnych parametrow badawczych w konteksScie
wykorzystywanego okna przesuwnego. Jak wspomniano wczesniej im rozmiar okna przesuwnego jest lepiej
dopasowany do klasy badanych btedéw, tym bardziej precyzyjne wyniki generuje metoda. Proces szacowania
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rozmiarow okna przesuwnego polega na systematycznym zmniejszaniu wymiaréw okna osiggajgc wartos¢
graniczng, ponizej ktérej wyniki sg opatrzone duzg wartoscig btedu (rosngce odchylenie standardowe).

Wykonany proces badawczy wskazat, iz wartosci graniczne dla okna przesuwnego wynoszg odpowiednio 2%
wysokosci stereopary oraz 20% szeroko$¢ analizowanego obrazu. Dla wiekszych rozmiaréw okna
rejestrowany jest wzrost btednych dopasowan. Ponadto btedy w obrazie widoczne s3 takze w procesie oceny
wizualnej. Zastosowanie okna o mniejszych rozmiarach niesie niebezpieczefnstwo nadmiernego ograniczenia
obszaru analitycznego uniemozliwiajgc znalezienie poprawnych dopasowan obrazu oraz w rezultacie niska
wiarygodnos¢ wyniku.

Kolejnos¢ wykonania algorytmow obliczeniowych wptywa na wartosci (i poprawnosé) uzyskiwanych
wynikow.

Proces analizy btedéw obrazu ma charakter sekwencyjny. Wartosci artefaktow stereoskopowych
charakteryzujg sie wzajemng korelacja wptywajac na wartosci generowanych rezultatow. W zwigzku
Z powyzszym przyjeto pewien ustandaryzowany model analizy i korekty btedéow. W ramach procesu
badawczego okreslono hierarche btedéw stereoskopowych ze wzgledu na witasnosci opracowanych
algorytmow.

Preferowana kolejnos¢ umozliwiajgca na uzyskanie poprawnych wynikdw to VERTICAL-> ROTATINON-
>SCALE.

Gtéwnym btedem identyfikowanym w ramach materiatéw tréjwymiarowych jest dysparycja pionowa — btad
ten moze negatywnie wptynac na proces szacowania rotacji oraz skali szczegdlnie ze wzgledu na fakt, iz
korekta rotacji jest wykonywana wzgledem srodka obrazu, ktéry moze zostaé¢ przesuniety w wyniku
zaistnienia dysparycji pionowe;j. Btad rotacji wptywa natomiast na wartosci réznic pionowych wspétrzednych
pomiedzy punktami. Powinien on zostac skorygowany przed realizacjg obliczen artefaktu skali stereopary.

W zwigzku z powyzszym analiza oraz korekta btedow stereoskopowych powinna zostaé zrealizowana
z uwzglednieniem nastepujacej hierarchii wykonywania algorytmow:

1. dysparycja pionowa,
2. rotacja stereopary,
3. skalowania stereopary.

Aplikacja dziata stabilnie i powtarzalnie na wszystkich kluczowych formatach rejestracji i zapisu filmowego
materiatu stereoskopowego, zaréwno footage (pliki natywne z kamer RED) jak i przygotowanego do formatéw
emisyjnych (side by side, over under, lewy prawy obraz osobno).

5.2. Konkluzje po wykonaniu badan

Te aspekty stosowania aplikacji Disparity Checker wymagajg dodatkowych uwag:

Analiza oceny wielkosci dysparycji pionowej w kontekscie rozdzielczosci badanego materiatu, np. btad 3px
w réznych rozdzielczo$ciach ma rézng wartos¢ jakosciowg i wptyw na decyzje co zrobic.

Analiza wartosci btedéw stereoskopowych takich jak rotacja czy skala stereopary generujg analogiczne
wartosci niezalezne od rozmiaru analizowanego obrazu. Dysparycja pionowa wyrazana poprzez ilosé
jednostek w pikselach moze powodowac pewne problemy interpretacyjne. Analogiczne co do wartosci btedy
w obrazie FullHD badz 4K mogg oznaczac rézne przesuniecie, rozumiane jako przemieszczenie pionowe
obiektéw w obrazie. W zwigzku z powyzszym wprowadzono dodatkowa miare jaka jest dysparycja pionowa
obrazu okreslana jako warto$¢ procentowa. Umozliwia ona oszacowanie btedu obrazu informujgc o skali
wykrytego artefaktu. Procentowa wartos¢ dysparycji pionowej jest szczegdlnie istotna w przypadku analizy
poréwnawczej materiatdw o réznych rozdzielczosciach. Jesli obrazy charakteryzujg sie roznym rozmiarem
lecz skala badanych btedéw jest analogiczna, uzyskana procentowa wartos¢ dysparycji pionowej powinna
by¢ podobna, nawet jesli btedy, jako wartosci wyrazone w pikselach, majg rézne wartosci. Informacja ta
niesie dodatkowg wartos¢ decyzyjng w procesie korekcyjnym, tzn. im wieksza procentowa wartosc¢
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dysparycji pionowej, tym wieksza koniecznos¢ poprawy materiatu, co nie jest rownie oczywiste w przypadku
dysparycji pionowej wyrazonej za pomocg pikseli.

Dominacja dysparycji pionowej jako kluczowego parametru naprawczego.

Korekta dysparycji pionowej stereopary jest najczesciej stosowang (i czesto jedyng potrzebng) czynnoscig
naprawczg dla materiatu z btedami. Wszelkie algorytmy naprawcze wbudowane w aplikacje do edycji
materiatu filmowego 3D bazujg na naprawie gtdwnie tego btedu.

Wynika to z faktu, ze jest to najczesciej wystepujacy typ btedu w materiale 3D wynikajacy z rozkalibrowania
potozenia kamer na rigu stereoskopowym podczas filmowania. Wystarczy niewielki wstrzas zestawu
filmujgcego, aby kamery zmienity katy wzgledem punktu konwergencji. Pozostate typy bteddow (rotacja,
rozskalowanie) sg znacznie trudniejsze do przypadkowego wygenerowania z uwagi na silne mechanizmy
stabilizujgce mocowanie kamer na rigu i skuteczne systemy zaciskowe pozycjonujgce kamery w gniazdach.

Drugi aspekt koncentracji dziatan naprawczych na korekcie, przede wszystkim dysparycji pionowej w obrazie,
wynika z koniecznosci zapewnienia maksymalnej higieny uktadu wzrokowego widza podczas emisji materiatu
3D. To witasnie btedy dysparycji pionowej (zwtaszcza na obiektach bliskiego planu) sg odpowiedzialne za
dyskomfort percepcji, szybkie znuzenie i mozliwe reakcje obronne organizmu widza.

Analiza rozktadu maksymalnych wartosci btedéw - kiedy jg przeprowadzaé i po co?

Aplikacja Disparity Checker umozliwia zwizualizowanie rozktadu maksymalnych wartosci btedéw wykrytych
w obrazie stereoskopowym. Uruchomienie programu generujgcego obrazy z rozktadem artefaktéw
stereoskopowych wymaga dodania dodatkowego parametru - DISTRIBUTION: [TRUE | FALSE] do komendy
uruchomieniowej.

Przyktad komendy uruchomieniowe] generujacej rozktad btedéw stereoskopowych:

DisparityChecker.exe -m CONSOLE -i [$ciezka lewego kanatu] [Sciezka prawego kanatu] -t [ilos¢ watkow] -r
[$ciezka wyjsciowa] -p WIDTH:20,HEIGHT:2,HIERARCHY:VERTICAL;ROTATION;SCALE,
DISTRIBUTION:TRUE —s [zakres klatek]

Rys. Widok rozktadu maksymalnych wartosci dysparycji pionowych dla przypadku gdy mediana dysparycji
pionowej jest rzedu 0.3% (6px w rozdzielczosci 4K).

Kiedy korzystac z wizualizacji rozktadu wartosci maksymalnych?

Mozliwos¢ zwizualizowania rozktadu btedow stereoskopowych jest szczegdlnie istotna w sytuacjach:
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e gdy mozliwosci naprawcze dla materiatu sg stabe, a plan filmowy dla konkretnego ujecia jeszcze nie
zostat zdemontowany. Analizujgc rozktad wartosci maksymalnych btedéw na poszczegdlnych obiektach
planu mozna na podstawie realnych danych racjonalnie podjg¢ decyzje o powtdrzeniu ujecia lub
wskazad ujecia do korekty stereoskopowej w postprodukcji,

e w postprodukcji przy scenach charakteryzujacych sie duza gtebig. W takim przypadku moze wstgpié duze
zrdéznicowanie btedow w zaleznosci od potozenia obiektéw wzgledem ptaszczyzny konwergencji
obiektywéw kamer rejestrujgcych. Wartosciowa jest wtedy mozliwos¢ zidentyfikowania obszaréw
charakteryzujacych sie duzymi anomaliami. Analiza taka pozwala na dobranie optymalnych parametréw
sceny stereoskopowej (zwtaszcza dla obiektéw wychodzacych z ekranu) oraz zastosowanie
dedykowanych metod korekcji stereoskopowej obrazu, tak aby zapewnic jak najwyzszg jako$é materiatu
koncowego oraz satysfakcjonujgcy efekt 3D.

5.3. Ocena potencjatu komercyjnego narzedzia w procesie kontroli jakosci
obrazu 3D

Cinema Vision Footage Manager Disparity Checker to aplikacja zapewniajgce szerokie spektrum funkcjonalne.
Program umozliwia analize obrazu stereoskopowego w zakresie trzech gtéwnych artefaktéw (dysparycji
pionowej, rotacji oraz skali) prezentujgc obliczone wartosci zarébwno w formie numerycznej jak réwniez
wizualnej. Rozwigzanie takie posiada duzy potencjat komercyjny w kontekscie zastosowan dla produkcji i kontroli
jakosci filmowych materiatéw stereoskopowych.

Aplikacja Disparity Checker zapewnia stabilne srodowisko analityczne umozliwiajace zapewnienie (a czesto
podniesienie) jakosci finalnego materiatu stereoskopowego oraz przyspieszenie czasu jego realizacji.

Aplikacja w obecnej formie moze by¢ wykorzystywana w celu weryfikacji materiatu realizowanego na planie
zdjeciowym jak rowniez w roli pomocniczej na etapie postprodukcyjnej oceny i korekty obrazu 3D. Dzieki
zapewnieniu funkcjonalnosci analizy wybranego zakresu materiatu aplikacja moze by¢ wykorzystywana do
badania przesiewowego umozliwiajacego weryfikacje jakosci materiatu stereoskopowego na dowolnym etapie
realizacji materiatu.

Gtéwne kierunki ewaluacji i rozwoju Disparity Checker w kierunku komercjalizacji to:

e stworzenie opcji uproszonej do badan przesiewowych (szybka ocena poprawnosci) oraz wersji
rozbudowanej do celéw analitycznych,

e odejscie od rozwigzania wywotywania komendy uruchomieniowej z parametrami w PowerShellu
Windows na rzecz graficznego interfejsu uzytkownika,

e zbudowanie interfejsowego mechanizmu parametryzacji dziatania aplikacji, pozwalajagcego na
wybieranie opcji z rozwijanych list,

e intuicyjne i okienkowe zarzadzanie Sciezkami dostepu do materiatéw wsadowych i generowania
wynikéw,

e stworzenie systemu pomocy kontekstowej w postaci np. chmurek z podpowiedziami,

e powigzanie z aplikacjami narzedziowymi do przetwarzania materiatéw stereoskopowych w formatach
natywnych (footage) lub transkodowanych w formie np. plugindw do tych aplikacji.

Wdrozenie aplikacji Disparity Checker w proces realizacji filmu 3D moze obnizy¢ koszt realizacji projektu ze
wzgledu na:

e szybka i tanig, przesiewowa kontrole jakosci materiatu zdjeciowego z kamer,

e mozliwos¢ wczesnego (juz w takcie planu zdjeciowego) reagowania na btedy stereoskopowe obrazu,

e racjonalizacje proceséw decyzyjnych odnosnie czynnosci naprawczych w zakresie stereoskopii na
podstawie konkretnych danych liczbowych,

e odcigzenie procesu postprodukcyjnego pracg nad materiatem stabo rokujgcym w kwestii mozliwosci
naprawczych artefaktow stereoskopowych.

124



