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Model referencyjnej bazy btedow filmowania ujgcia 3D

1. Cel stworzenia referencyjnej bazy bledéw sfilmowania ujecia
3D

Celem zbudowania referencyjnej bazy btedow sfilmowania ujecia 3D jest:

Stworzenie kolekcji standardowych, ale o réznym stopniu nasilenia (maly, $redni, duzy), bltedow
ustawien zestawu kamerowego podczas filmowania w 3D.

Wyliczenie roznymi metodami wartosci btedow stereoskopowych dla zrealizowanych ustawien do celow
referencyjnych.

Umozliwienie zweryfikowania poprawnosci dziatania algorytmow wykrywania btedéow w ujeciach 3D
na podstawie przeliczania przypadkow zrealizowanych i policzonych metodami rgcznymi.
Umozliwienie zweryfikowania poprawnoséci wynikéw uzyskanych metodami dedykowanymi do badania
jakos$ci uje¢ 3D w ramach PKJ.MP.

Udostepnienie badaczom i praktykom pakietu referencyjnego btedow stereopary do testowania
poprawnosci i optymalizacji dzialania potencjalnych nowych metod badania btgdow stereoskopii.
Kolekcja btedow ustawien zestawu kamerowego podczas filmowania w 3D z zalozenia ma dotyczy¢
relatywnie niewielkich warto$ci bledéw nie przekraczajacych 15px w rozdzielczosci 4K. Wigksze biedy
sg fatwe do wychwycenia w trakcie przegladania materiatu 3D bez koniecznosci stosowania
dodatkowych metod wykrywania btedow.

Wykorzystanie profesjonalnego wzornika kolorystycznego Datacolor SpyderCHECKR jako obiektu
planu ma na celu wzbogacenie mozliwosci wykorzystania materiatu referencyjnego do testowania
metod korekty kolorystycznej obrazu z prawej kamery stereopary (za lustrem riga) wzgledem
kolorystyki obrazu z lewej kamery. Wyjasnienie: Wada materialu zarejestrowanego za pomocg kamer
na rigu lustrzanym jest rozbiezno$¢ kolorystyczna dla lewego i prawego obrazu. Powodem jest
przechodzenia §wiatta przez potprzepuszczalne lustro riga i jego czg§ciowa utrata. Zjawisko ma
charakter staly dla okreslonych warunkéw o$wietlenia. Kolorystyka obu kanatéw wymaga
skorygowania, najlepiej na jak najwczes$niejszym etapie post produkcji, zwlaszcza jesli montaz off-line
jest zaplanowany ma materiale 3D. Korekta powinna by¢ wykonana na materiale wysokorozdzielczym
(na natywnym materiale z kamer).

2. Plan realizacji zdje¢

2.1.

Ustawienia zestawu kamerowego
e Kamery: Red Epic Mysteruim-X

e Rig: CinemaVision Mirror Rig CV.MR1
e  Obiektywy: Cooke Mini S4/i

e  Ogniskowa: 25 mm

e Przystona: 5.6

o Klatkaz: 24 klatki/s

e Rozdzielczos¢: 4K DCI (4096 x 2160 px)
e Aspectratio: 1:1.9

e Red Code: 3:1

e 1S0:800

e Balans bieli: 4500K

e Shutter: 1/48

e Temperatura $wiatla na planie: ok 4500K (do zmierzenia kolorymetrem)
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Model referencyjnej bazy btedow filmowania ujgcia 3D

2.2. Konstrukcja uje¢ do rejestracji

2.2.1. Ujecie nieruchome (S)
— tablica kalibracyjna stosowana do pracy z Camera Calibratorem, umocowana na statywie i
wypoziomowana, ustawiona w odleglosci ok 2m od kamery,
— tabliczka ,kalibrator ostro$ci” + miarka kalibracyjna + wzornik kolorystyczny umocowane na
statywie ustawionym w odleglo$ci ok 30 cm przed duzg tablicg kalibracyjna,
— dhugos$¢ planu: ok 5 m (na 5 metrze $ciana z 4-ma znacznikami kalibracyjnymi),
— pomigdzy S$ciang a tablicg duza z lewej strony historyczna tarcza i hetm zolnierza dla zapetnienia
planu,
— czas ujecia: 5 klatek.

2.2.2. Ujecie dynamiczne (D) - aranzacja sceny z aktorem w ruchu
— konwergencja na duza tablice (Srodek planu),
— plan o dtugosci ok 5 m,
— czas ujecia: 5 - max10 sekund,
— propozycja akcji: aktor z mieczem w lewej rece wchodzi z lewej strony tylnego planu, omija duza
tabliceg 1 idzie w strong kamery. Zatrzymuje si¢ przed duzg tablicg i wyciaga wolno reke z mieczem w
stron¢ kamery. Trzyma jg wyciagnigta przez ok. 3 sekundy.

Sfilmowanie uje¢:

e Ustawi¢ statyw z duzg tablicg kalibracyjng (z zestawu CV Camera Calibrator) na ok 2.5 m przed kamers.
Wypoziomowac tablice.

e Ustawi¢ maly statyw z punktorem, linijka i tablicg kolorystyczna ok 50 cm przed duza tablica
(zminimalizowa¢ zastanianie duzej tablicy).

e Zmierzy¢ i temp. $wiatla kalorymetrem.

Dla kazdego ujecia:

e  Uzupeié¢ metadane dla ujecia nieruchomego (nr sceny, shot, take (wybraé jesli jest kilka).

e Ustawi¢ biad na zestawie kamerowym. Sprawdzi¢ ustawienie za pomocg oprogramowania CV Camera
Calibrator.

e Ustawia¢ konwergencj¢ zestawu kamerowego na duzg tablice.

e Sfilmowa¢ ujgcie nieruchome.

e  Uzupeini¢ metadane dla ujgcia z aktorem (nr sceny, shot, take (wybrac jesli jest kilka).

e Sfilmowac ujecie z aktorem.

e Dopiero po sfilmowaniu ujecia ,,S” 1,,D” dla biezgcych ustawien wzorcowych przejs¢ do zmiany ustawien
zestawu kamerowego do filmowania uj¢¢ dla nowego ustawienia referencyjnego!

2.2.3. Budowanie plikéw wzorcowych referencyjnej bazy bledow
Docelowe rodzaje plikow referencyjnych:

e *R3D - wybrane ujecia footage z kamery z planu nieruchomego i dynamicznego

o *tif — rozdzielczo$¢ 4K, RGB, L+ R = stereopara wybranych klatek z planu statycznego i
dynamicznego

e *.mov — pogladowy klip z planu dynamicznego dla kazdego ustawienia wzorcowego, transkodowany
do FHD 3D.

Konstrukcja Identyfikatora nazwy pliku poszczegdlnego ujecia referencyjnego:

e Dla plikow R3D: Nazwa pliku natywnego z karty zapisu kamery. (Przypisanie nazwy pliku z karty do
ID btedu bedzie rozpisane w tabeli PKJ.baza bledow 3D_pozdjeciach.ods)

e Dla plikow tiff: Numer ID btgdu (DxxBx) + typ ujecia(S Iub D) + oznaczenie kanatu (L lub R)

e Dla plikdbw mov: Numer ID btedu (DxxBx) + typ ujecia (D)
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Model referencyjnej bazy btedow filmowania ujgcia 3D

2.2.4. Modele wzorcow niepozadanych wzajemnych ustawien kamer na rigu
Baza obejmuje ujecia nieruchome i dynamiczne dla nastgpujacych kategorii bledéw stereoskopowych:

e DOx = brak konwergencji (kamery ustawione rownolegle), grupa wzorcéw: DOxBx

= DO0OBO = baza riga 0, konwergencja 0
= DO0O0B2 = baza riga 2 cm, konwergencja 0
= DO0O0B4 = baza riga 4 cm, konwergencja O

o Dodatkowo na 6-tej pozycji ID identyfikator ,,S dla ujecia nieruchomego lub ,,D” dla ujecia
dynamicznego.

e DI1x (Vertical Disparity) = niepozadane wzajemne przesuni¢cie kamer w pionie — grupa wzorcow:
D1xBx podzielona na grupy:

o D11 - lewa kamera patrzy lekko w gore lub jest wyzej (przesunigcie ok. 2-4px)

= D11B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= DI1B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
» D11B4 = baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D12 - lewa kamera patrzy bardziej w gore lub jest jeszcze wyzej (przesunigcie ok. 5-8px)

= D12B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= DI2B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= DI12B4 = baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D13 - lewa kamera patrzy mocno w gore lub jest mocno przesunieta w gore (przesunigcie ok. 12-
15px)
= D13B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= DI3B2 = bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
* DI13B4 =baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D14 - lewa kamera patrzy lekko w dot lub jest nizej (przesunigcie ok. 2-4px)

= D14B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= DI14B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= DI14B4 =bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D15 - lewa kamera patrzy bardziej w dot lub jest jeszcze nizej (przesunigcie ok. 5-8px)

= D15B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= DI15B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= DI5B4 =bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D16 - lewa kamera patrzy mocno w dot lub jest mocno przesunigta w dot (przesunigcie ok. 12-15px)

= D16B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= DI16B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= DI6B4 =bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o Dodatkowo na 6-tej pozycji ID identyfikator ,,S” dla ujecia nieruchomego lub ,,D” dla ujecia
dynamicznego.

e D2x (Rotation Disparity) = niepozadana rotacja jednej z kamer w pionie — grupa wzorcow: D2xBx
podzielona na grupy:

o D21 - lewa kamera jest przechylona lekko przeciwnie do wskazowek zegara (przesunigcie ok. 2-4 pX
na obrzezach tablicy)

= D21B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D21B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D21B4 =bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D22 — lewa kamera jest przechylona bardziej przeciwnie do wskazoéwek zegara (przesunigcie ok. 5-8
px na obrzezach tablicy)
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Model referencyjnej bazy btedow filmowania ujgcia 3D

= D22B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D22B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D22B4 =bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D23 - lewa kamera jest przechylona mocno przeciwnie do wskazowek zegara (przesunigcie ok. 12-15
px na obrzezach tablicy)

= D23B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D23B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D23B4 = bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D24 — lewa kamera jest przechylona lekko zgodnie ze wskazéwkami zegara (przesunigcie ok. 2-4 pX
na obrzezach tablicy)

= D24B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D24B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D24B4 = bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D25 - lewa kamera jest przechylona bardziej zgodnie ze wskazowkami zegara (przesunigcie ok. 5-8 px
na obrzezach tablicy)

= D25B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D25B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D25B4 = bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D26 — lewa kamera jest przechylona mocno zgodnie ze wskazowkami zegara (przesunigcie ok. 12-
15px na obrzezach tablicy)

= D26B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D26B2 = bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D26B4 = bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o Dodatkowo na 6-tej pozycji ID identyfikator ,,S dla ujecia nieruchomego lub ,,D” dla ujecia
dynamicznego.

e D3x (Zoom Disparity) = niepozadane wzajemne przesuni¢cie kamer wzdtuz osi planu —grupa
wzorcoOw: D3xBx podzielona na grupy:

Uwaga! Niemozliwe jest technicznie znaczace dosuwanie kamer w strone lustra, dlatego zdecydowano o ich
odsuwaniu. W praktyce filmowania dolna (prawa) kamera jest na state unieruchomiona.

o D31 - lewa kamera odsunigta lekko od lustra (obraz na lewej kamerze mniejszy o ok. 2-4 px)

= D31B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D31B2 = baza riga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D31B4 =bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D32 - lewa kamera odsunigta bardziej od lustra (obraz na lewej kamerze mniejszy o ok. 5-8 px)

= D32B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D32B2 = baza riga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D32B4 =bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D33 -lewa kamera odsunigta daleko od lustra (obraz na lewej kamerze mniejszy o ok. 12-15 px)

= D33B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D33B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D33B4 =bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D34 — prawa kamera odsunigta lekko od lustra (obraz na prawej kamerze mniejszy o ok. 2-4 px)

= D34B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D34B2 = baza riga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D34B4 = baza riga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D35 - prawa kamera odsunigta bardziej od lustra (obraz na prawej kamerze mniejszy o ok. 5-8px)
= D35B0 = baza 0, konwergencja 0
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Model referencyjnej bazy btedow filmowania ujgcia 3D

= D35B2 =baza 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D35B4 =baza 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D36 — prawa kamera odsunigta daleko od lustra (obraz na prawej kamerze mniejszy o ok. 12-15px)

= D36B0 = baza 0, konwergencja 0
= D36B2 = baza 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D36B4 =baza 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o Dodatkowo na 6-tej pozycji ID identyfikator ,,S” dla uj¢cia nieruchomego lub ,,D” dla ujecia
dynamicznego.

e D4x (Mixed Disparity) = rozne warianty niepozadanych wzajemnych ustawien kamer —grupa
wzorcoéw: D4xBx podzielona na grupy:

o D41 - lewa kamera patrzy lekko w gore lub jest wyzej 2-4 px i jest przechylona lekko przeciwnie do
wskazowek zegara,

= D41B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D41B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D41B4 = bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D42 - lewa kamera patrzy bardziej w gore lub jest wyzej 5-8 pX i jest przechylona bardziej przeciwnie
do wskazdwek zegara,
= D42B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D42B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D42B4 = bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o D43 - lewa kamera patrzy mocno w gore lub jest wyzej 12-15 px i jest przechylona mocno przeciwnie
do wskazoéwek zegara.

= D43B0 = baza riga 0, konwergencja 0
= D43B2 =bazariga 2 cm, konwergencja na duzej tablicy
= D43B4 =bazariga 4 cm, konwergencja na duzej tablicy

o Dodatkowo na 6-tej pozycji ID identyfikator ,,S dla ujecia nieruchomego lub ,,D” dla ujecia
dynamicznego.

3. Realizacja materialu filmowego

Plan zdj¢ciowy odbyl si¢ w dniach 28-29.11.2016 w sali studyjnej Instytutu Nauki i Techniki STIPENDIUM.

Do oswietlenie sceny wykorzystano $wiatlo sztuczne rozproszone z czterech lamp doswietlajacych o temperaturze
4500K (temperatura $wiatta zostata potwierdzona pomiarem kolorymetrycznym).
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Model referencyjnej bazy btedow filmowania ujgcia 3D

Rys. Wykorzystany zestaw kamerowy: rig lustrzany MR-1.

Rys. Widok planu sceny i zestawu kamerowego.
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Rys. Kazdy blqd referencyjny byt wstepnie weryfikowany na poziomie podglgdu z riga.
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Rys. Dwa stanowiska kontrolne do identyfikacji ustawiern bledu stereopary.

W rejestracji materiatu uczestniczyty nastepujace osoby:

1. Operator Kamery — odpowiedzialny za ustawienia riga, ustawienia kamer, nazwanie shota i nagranie ujec¢

2. Stereografer — odpowiedzialny za kontrolg¢ ustawien 3D sceny i riga oraz metadane ujgcia. Stereografer
kontrolowat warto$ci ustawionych btedow na podstawie bezposrednich zrzutéw z zestawu kamerowego,
zlozenia stereopary w trybie anaglifowym i oceny wartosci bledu na podstawie analizy potozen obrazu
lewego i prawego w zblizeniach w aplikacji Adobe Photoshop.

3. Aktor — realizujacy scenariusz dla scen dynamicznych.

4. Kierownik planu — odpowiedzialny za realizacj¢ zdjg¢ zgodnie z ustaleniami, sterowanie przeptywem
informacji, obshuge stanowiska CV Camera Calibrator.

Sterowanie kamerami i proces rejestrowania nagran odbywat si¢ za pomoca urzadzenia Receiver/controller Aladin
MKII (AL2-MCU8-401).

Do zestawu kamerowego byly podigczone nastepujace urzadzenia kontrolno-pomiarowe:

1. Monitor kalibracyjny dla operatora kamery podtaczony bezposrednio do zestawu kamerowego. Stuzyt
Operatorowi Kamery do kontroli wstepnej kalibracji zestawu oraz biezacej kontroli poprawnosci
rejestracji ujec.

2. Stanowisko kontrolne CV Camera Calibrator podlaczone do zestawu kamerowego za pomoca
rozdzielacza sygnatu SDI Matrox. Stanowisko stuzyto do weryfikacji jakosci kalibracji wstgpnych przed
zmiang typu bledu oraz szacowaniu kierunkéw i warto$ci przesuni¢¢ obrazéw stereopary wzgledem
siebie.

3. Stanowisko kontrolne Camera Capture podiaczone do zestawu kamerowego za pomoca rozdzielacza
sygnatu SDI Matrox.

Realizacja ujecia dla kazdego rodzaju btedu wygladata nastepujaco:

Do realizacji kazdej serii ujg¢ w ramach tego samego typu btgedu kalibrowano zestaw kamerowy na podstawie

standardowej procedury kalibracji obowiazujacej na planie filmowym 3D. Sterowanie ustawieniami zestawu

odbywalo si¢ za pomoca recznego dostrajania potozen prawej kamery za pomoca pokretel kalibracyjnych.
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Kontrola procesu dostrajania wzajemnego potozenia kamer odbywala si¢ na podstawie podgladu widoku
stereopary w trybie anaglyph na 24 calowym monitorze referencyjnym operatora podtgczonym bezposrednio do
zestawu kamerowego taczami SDI.

O uzyskaniu warto$ci minimalnej dla okreslonego typu bledu (rzedu 2-4 px) decydowano na podstawie:

1. Oceny przez Operatora i Stereografera wzajemnego ustawienia kamer generujacego oczekiwany typ
btedu dla wartosci bazy stereoskopowej = 0 (kamery ustawione réwnolegle).

2. Sczytania warto$ci przesuni¢¢ pomiedzy lewym i prawym obrazem dedykowane;j tablicy kalibracyjnej,
zidentyfikowanych przez narzedzie CV Camera Calibrator (narzedzie wspomagajace do kalibracji riga).
Tablica kalibracyjna stanowita jednocze$nie centralny element inscenizacji w celu pozniejszego
wykorzystania jej w procesie wyliczania rzeczywistych dysparycji.

3. Dokonania zrzutu obrazéw z kamer (Camera Capture) w formacie dpx w rozdzielczosci HD za pomoca
aplikacji DaVinci Resolve i wyeksportowaniu klatki w trybie anglyph do formatu tiff. Aplikacja nie miata
mozliwosci przechwytywania klatek z rozdzielczo$cia wyzsza niz HD (1920 x 1200).

4. Wygenerowania z DaVinci Resolve pliku dpx z przejetej klatki zawierajacego obraz 3D w trybie anglyph.

5. Otworzenia pliku w Adobe Photoshop i zgrubnej ocenie przesuni¢¢ pomiedzy obrazami stereopary w
kluczowych miejscach tablicy kalibracyjnej. Wprzypadku btedu rotacji pomiary byly dokonywane w
charakterystycznych obszarach z lewej i prawej strony tablicy.

6. Zapisanie powickszonego widoku miejsc pomiaru w pliku png.

Po sfilmowaniu uj¢cia z bazg = 0 zmieniano wylacznie bazg odpowiednio na 2 cm i 4 ¢cm i realizowano
zaplanowane ujecia.

O wybranych $rednich (5-8 px) i wysokich (12-15 px) wartosciach bledow ustawien kamer decydowano w
analogiczny sposdb jak opisano powyze;j.

4. Zestaw materialow skladajacy sie na baze bledéow filmowania
3D

Materiaty zostaly podzielone w zaleznosci od ich typu i potencjalnej mozliwosci wykorzystania.

Komplet materialow zgromadzony jest w postaci drzewa katalogowego. Jego oznaczenie to .\CV.SDD
Stereoscopic Disparity Database.

Zestawienie wygenerowanych materiatlow filmowych obejmuje:
\R3D_Footage\.. katalog zawierajacy zarejestrowany materiat filmowy w postaci natywnej (pliki *.R3D) gdzie:

e DxxBxS-L.R3D oznacza plik zapisem uj¢cia statycznego dla modelu btedu xx i1 bazy stereograficznej x
z lewej kamery

e DxxBxS-R.R3D oznacza plik zapisem uj¢cia statycznego dla modelu btedu xx i bazy stereograficznej x
z prawej kamery

e DxxBxD-L.R3D oznacza plik zapisem uj¢cia dynamicznego dla modelu biedu xx i bazy stereograficznej
X z lewej kamery

e DxxBxD-R.R3D oznacza plik zapisem ujgcia dynamicznego dla modelu btedu xx i bazy stereograficznej
X z prawej kamery

\Dynamic_Anaglyph\.. katalog zawierajacy transkodowany materiat 3D w trybie anaglyph z ujeé
dynamicznych w postaci plikow *.mov gotowych do odtworzenia w dowolnym stereoplayerze gdzie:

o DxxBxD_A.mov oznacza plik zapisem ujecia dynamicznego dla modelu btedu xx i bazy stereograficznej
X W trybie anaglyph.
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\Dynamic_SideBySide\.. katalog zawierajacy transkodowany materiat 3D w trybie side by side
(sgsiadujaco) z uje¢ dynamicznych w postaci plikow *.mov gotowych do odtworzenia w dowolnym
stereoplayerze gdzie:

o DxxBxD_SBS.mov oznacza plik zapisem uj¢cia dynamicznego dla modelu bledu xx i bazy
stereograficznej x w trybie side_by _side.

\Static_Tiff\.. katalog zawierajacy pojedyncza klatke z zarejestrowanego materialu filmowego W postaci
wysokorozdzielczego (4096 x 2160 px) tifa gdzie:

e DxxBxS_L.tif oznacza plik zapisem klatki ujecia statycznego dla modelu btedu xx i bazy stereograficznej
X z lewej kamery

e DxxBxS_A'tif oznacza plik zapisem klatki ujecia statycznego dla modelu btedu xx i bazy stereograficzne;j
X z prawej kamery

o  DxxBxS_A.tif oznacza plik zapisem klatki ujgcia statycznego dla modelu blgdu xx i bazy stereograficznej
x z nalozonymi obrazami lewym i prawym w trybie anaglyph.

\Camera_Capture\.. katalog zawierajacy zrzuty z ustawien modeli btedéw dla uje¢ stuzace do oszacowania
stopnia zamodelowanego btedu. Pliki sa w postaci klatek w formacie *.dpx oraz widokoéw przyblizen obszarow
na ktorych szacowano wzajemne przesuniecia pomigdzy lewym i prawym obrazem, gdzie:

e DxxBXS. dpx oznacza plik zapisem klatki ujecia statycznego dla modelu btedu xx i bazy stereograficznej
X z natozonymi obrazami lewym i prawym w trybie anaglyph stuzacy do oszacowania stopnia
zamodelowanego btedu

e DxxBO0.png oznacza plik zapisem przyblizonego widoku obszaru klatki ujecia statycznego dla modelu
btedu xx 1 bazy stereograficznej = 0 na podstawie ktorego szacowano wartosc.

\Camlibrator_Screenshots\.. katalog zawierajacy zrzuty z ckranéw aplikacji CV Camera Calibrator z
ustawieniami przesuni¢¢ kalibracyjnych dla modeli bltedow. Wartosci wspomagaly oszacowanie stopnia
zamodelowanego btedu. Pliki sg w postaci zrzutow ekranowych w formacie *.png, gdzie:

e DxxBx.png oznacza plik zapisem zrzuru ekranowego z aplikacji CV Camera Calibrator z parametrami
kalibracyjnymi wspomagajacymi oszacowanie stopnia zamodelowanego bledu
Dane odczytane z aplikacji zostaly zagregowane w adekwatnej sekcji  dokumentu
SSD_Tabela_Ildentyfikacji_Bledow.xls
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