Jan Čurn (Jan.Curn@seznam.cz)

Eye – Uživatelská dokumentace
Název: Eye, verze 1.0, Copyright© 2003 Jan Čurn

Platforma: Win32 (x86)

Popis: Program slouží k převodu 2D obrazu do 3D prostoru (derendering). Stačí pouze vyfotit nějaký objekt ze dvou různých míst a ručně označit, která místa (pixely) na obou fotografiích odpovídají stejným místům v původním prostoru. Program pak z těchto informací vygeneruje prostorový model, který odpovídá původnímu vyfocenému objektu.

Použití:
1) Udělejte dvě fotky nějakého objektu, každou z jiného místa, ta by od sebe však neměla být příliš daleko, příklad je na obrázku. Fotky převeďte do formátu BMP nebo JPEG, vždy ve 24-bitové kvalitě barvy.
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2) Otevřte nový textový soubor pro editaci (třeba v Notepadu), uložte si jej například pod jménem scene.drs, vždy však použijte příponu DRS (DeRender Scene file). Do tohoto souboru se budou zapisovat všechny informace potřebné pro derendering. Výrazy, které k tomu lze použít, a jejich syntaxe, jsou následující:

Version( 1.00 )

Označení čísla verze DRS souboru, v současnosti se jedná pouze o verzi 1.00. Výraz musí být použit v DRS souboru právě jedenkrát.

UseBitmap( „master.jpg“, „slave.jpg“ )

Výraz určuje cestu k souborům s dvěma fotkami, které byly pořízeny v kroku 1). Cesta se relativně vztahuje od adresáře, kde je uložen soubor se scénou. Fotka, která je uvedena jako první, je hlavní (master), druhá je vedlejší (slave). V tomto případě je master fotka v souboru master.jpg a slave fotka ve slave.jpg, oba soubory se nacházejí ve stejném adresáři jako scene.drs. Nezapomeňte cesty dát do uvozovek. Výraz musí být použit v DRS souboru právě jedenkrát.

SynchronizationInfo(

MASTER_SYNCHRO_POINT_X, MASTER_SYNCHRO_POINT_Y,

MASTER_HELP_POINT_X, MASTER_HELP_POINT_Y,

SLAVE_SYNCHRO_POINT_X, SLAVE _SYNCHRO_POINT_Y,

SLAVE_HELP_POINT_X, SLAVE_HELP_POINT_Y,

SYNCHRO_TO_MASTER_HELP_DISTANCE,

SYNCHRO_TO_SLAVE_HELP_DISTANCE,

MASTER_HELP_TO_SLAVE_HELP_DISTANCE

)

Výraz obsahuje všechny informace potřebné pro zjištění polohy obou míst (synchronization), ze kterých byly pořízeny fotky v kroku 1), a také o směru fotoaparátů.  Na příkladu si ukažeme, o co se jedná. Všimněte si krabice vlevo dole na master.jpg a slave.jpg, tu v našem příkladě používáme právě k této synchronizaci. Na následujícím obrázku je zvětšenina této krabice s vyznačením pro nás zajímavých bodů.
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Master synchro point a slave synchro point si odpovídají (oba jsou na konci drátu upevněného ke krabici). Slave help point je ten bod na krabici, kam se na master fotce promita master synchro point, zrovna tak master help point je ten bod na krabici, kam se na slave fotce promítá slave synchro point.

Nyní se vraťme k popisu parametrů výrazu SynchronizationInfo(...). MASTER_SYNCHRO_POINT_X je x-ová souřadnice pixelu představujícího master synchro point, měřeno od levého horního rohu obrázku, MASTER_SYNCHRO_POINT_Y je y-ová souřadnice téhož pixelu. Význam parametrů MASTER_HELP_POINT_X, MASTER_HELP_POINT_Y, SLAVE_SYNCHRO_POINT_X, SLAVE_SYNCHRO_POINT_Y, SLAVE_HELP_POINT_X a SLAVE_HELP_POINT_Y je obdobný, pouze se týká jiných pixelů (po řadě pixelům odpovídajícím master help point, slave synchro point a slave help point).

Poslední tři parametry určují skutečné fyzické vzdálenosti mezi jistými body v prostoru (ty je potřeba ručně na krabici změřit), konkrétně SYNCHRO_TO_MASTER_HELP_DISTANCE je vzdálenost master synchro point (ten na konci drátu) od master help point, SYNCHRO_TO_SLAVE_HELP_DISTANCE je vzdálenost téhož bodu od slave help point a konečně MASTER_HELP_TO_SLAVE_HELP_DISTANCE je vzdálenost master help point od slave help point. Tyto tři body tedy vlastně v prostoru tvoří trojúhelník, který je na fotkách „vidět“ jakožto úsečka, tj. že ohnisko každého fotoaparátu leží v rovině tohoto trojuhelniku. Konvencí je uvádět vzdálenosti v metrech.

Samozřejmě můžete pro synchronizaci použít jakýkoli jiný objekt než je tato krabici, musí však mít v předchozích odstavcích zmíněné vlastnosti.

Použití výrazu SynchronizationInfo(...) může tedy vypadat například následovně: SynchronizationInfo( 699, 1148, 713, 1149, 770, 1200, 752, 1198, 0.152, 0.176, 0.043 ) .

Výraz musí být použit v DRS souboru právě jedenkrát.
EqualPoint(

MASTER_PIXEL_X, MASTER_PIXEL_Y,

SLAVE_PIXEL_X, SLAVE_PIXEL_Y,

SIZE,

COLOR

)

Výraz EqualPoint(...) slouží k již samotnému označení pixelu na master fotce a pixelu na slave fotce, kde oba pixely odpovídají stejnému bodu v prostoru. Právě k tomuto jsou určeny parametry MASTER_PIXEL_X, MASTER_PIXEL_Y, SLAVE_PIXEL_X a SLAVE_PIXEL_Y, opět se měřeno z levého horního rohu obrázku. Poslední dva parametry se využívají až při vykreslování derenderované scény. SIZE určuje velikost bodu (v pixelech). COLOR je číslo určující barvu bodu, to se vypočítá podle následujícího vzorce:

COLOR = R*256*256 + G*256 + B

kde R, G a B jsou jsou intenzity červené, zelené a modré, jsou z intervalu <0, 255>.

Výraz EqualPoint(...) můžete (dokonce je to vhodné) uvést v DRS souborů vícekrát, ale povinný není. Na pořadí jeho jednotlivých záleží.

EqualTriangle(

POINT_1_INDEX,

POINT_2_INDEX,

POINT_3_INDEX,

TEXTURE_SOURCE

)

EqualTriangle(...) je posledním výrazem, který můžete v DRS souboru použít. Slouží k označení třech bodů (zadaných pomocí výrazů EqualPoint(...) ), mezi kterými se v výsledném derenderovaném modelu vytvoří plocha, ta se navíc otexturuje podle fotek. Parametry POINT_1_INDEX, POINT_2_INDEX a POINT_3_INDEX určují indexy bodů, které se použijí, pokud je například index roven 0, jako bod trojuhelníku se bere bod zadaný pomocí prvního výrazu EqualPoint(...) v DRS souboru, pokud je index roven 1, bere se druhý EqualPoint(...) atd. Parametr TEXTURE_SOURCE určuje, ze které fotky se bude brát textura, existují pro něj pouze dvě možné hodnoty: 0 – textura se bere z master fotky a 1 – textura se bere ze slave fotky.

Výraz EqualTriangle(...) není povinný, může se v DRS souboru vyskytnou kolikrát je libo. Na pořadí jeho jednotlivých výskytů nezáleží.

Použití EqualPoint(...) a EqualTriangle(...) demonstruje následující příklad:
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Nyní předpokládejme, že v DRS souboru zatím není žádný výraz EqualPoint(...). Nyní přidáme body A,B,C a D, všechny budou mít velikost 4 pixely a bílou barvu:

EqualPoint( 776, 16, 1317, 48, 4, 16777215 )
# point A

EqualPoint( 950, 16, 1471, 52, 4, 16777215 )
# point B

EqualPoint( 902, 247, 1386, 304, 4, 16777215 )
# point C

EqualPoint( 953, 238, 1470, 290, 4, 16777215 )
# point D

Nyní definujme jediný smysluplný trojuhelník na těchto bodech, tedy trojuhelník ABD. Texturu budeme brát ze slave fotky:

EqualTriangle( 0, 1, 3, 1 )

Ješte bychom měli probrat ostatní aspekty syntaxe DRS souboru. Jak ste jistě pochopili, znak # uvozuje komentář, cokoli, co se za ním vyskytne do konce řádku, se nebere v úvahu.

Na velikosti písmenek názvu výrazu nezávisí (místo UseBitmap(...) můžete použít usebitmap(), USEBITMAP(), …).

V DRS souboru dále vůbec nezáleží na následujícíh znacích (pokud ovšem nejsou součástí nějakého parametru, např. cesty k souboru, nebo pokud se nejedná o znak nového řádku, který ukončuje komentář): mezera (‘ ‘), tabelátor (‘\t‘), znak nového řádku (‘\n‘) a znak posunu kurzoru na začátek řádku (‘\r‘).

3) Soubor DRS (v našem příkladě scene.drs) uložte, spusťte program Eye.exe, a v menu File | Open… soubor DRS otevřete. Nyní proběhne derendering celé scény a zobrazí se vám výsledný 3D model.
Vlastnosti pohledu na model (jako např. zoom, bod pohledu apod.) lze změnit v intuitivním toolboxu, pokud se vám po spuštění automaticky neotevřel, klikněte v menu na Settings | View toolbox.

Jinou možností, jak otáčet modelem, je posunování kurzoru myši po ploše okna s přidrženým levým tlačítkem myši. Kolečkem na myši se zoomuje.

Máte ještě možnost celou výslednou 3D scénu uložit do souboru typu RSF (Render Scene Files), kterou poté lze opět otevřít pomocí Eye.exe. Toto provedete opět v menu File | Save…

Závěr: S program se standartně dodává několik ukázkových příkladů (vždy dvě JPG fotky s jedním DRS souborem), na nich si můžete v praxi vyzkoušet, jak program funguje. Kdyby přesto nastaly nějaké potíže, zašlete mi prosím maila na Jan.Curn@seznam.cz.







