Matrice jacobienne pour I'ajustement de
faisceaux

1 Algorithme d’ajustement de faisceaux

A Tissue de la mise en correspondances, I'information disponible est représentée sous la forme
de "chemins" ("tracks" en anglais). Un "chemin" est propre a un point 3D et indique pour chaque
image (si le point 3D est vu dans cette image) l'indice du point 2D auquel il correspond (parmi tous
les points détectés dans I'image). Pour chaque image I;, si C; points 3D sont vus dans cette image,
nous disposons de deux vecteurs p2DId et p3DId de longueur C;. L’élément p2DId (¢) indique
l'indice du point 2D parmi tous les points ayant été détectés dans I, alors que p3DId (¢) indique
I'indice du point 3D.

Ainsi 'algorithme d’ajustement de faisceaux consiste & minimiser la fonction de cofit suivante :
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(correspondant & la reprojection du point 3D upyp4.,) dans Uimage j.

est la matrice de calibration linéaire de la forme [ 1 et pjp2pid(e) est un point 2D

2 Calcul des matrices jacobiennes

Afin d’implémenter un algorithme de Levenberg-Marquardt, il est nécessaire de connaitre
Iexpression de la dérivée de K (RITU]- (uf — twj)) par rapport aux parameétres {RWj’th}jzl, 2 et
{u?},_; - Utilisons les notations suivantes pour définir les incréments estimés a chaque itération

du Levenberg-Marquardt : R/ = R(l;expm ([JRW] A), £ = t(l;%—étwj et u () = u?’(l) + Oy
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Remarque : Une matrice de rotation n’étant pas un élément d’un espace euclidien mais d'un
groupe de Lie, I'incrément dg,; ne peut pas étre additif et doit étre adapté a la géométrie de ce
groupe de Lie. Ainsi dg,, est un vecteur de taille 3 (car une matrice de rotation a 3 degrés de
liberté) et se convertit en une matrice de rotation grace a la fonction exponentielle de matrice.

La linéarisation de l'erreur de reprojection s’écrit alors (en omettant les indices [ et [ 4 1) :
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oll nous avons utilisé les notations suivantes :

rj; = Py —Km (le (0}’ — tu;))

d= [ 5Rw1 5tw1 6Rw2 (Sth 6Rwlvf 6th 6111” 6115”
+ 0
Jji = |: ]; f :| Jx [ Rt Jtwr JRue Jtwe 0 JRun Jtuw Jlli”
Yy
1
: 0o -
_ J v _ uj(2) _
Jx aéjw(ul—i-(sug)‘éujzo_ 0 1wy

00 O 0 0 1 0
G:=|0 0 —-11],G,= 0 0O0{|,G, =1
01 0 -1 0 0
9 7
3 BT (u¥ —t,,
twk 86tu,k w;j (uz J twj) 5, =0
B { 0 sik#j
- T . o 9
—R,; sik =
0
Jur = 2 RT (U + Sy — b
£ Doy ( ; i) B




	Algorithme d'ajustement de faisceaux
	Calcul des matrices jacobiennes 
	Fonction "sparse" de Matlab

