METODO PER DETERMINARE
CONFIDENZA IN MAPPA DI DISPARITA

L'invenzione riguarda un metodo e un sistema di sensori,

progettato in particolare per determinare la confidenza
delle mappe di disparita inferite da un algoritmo stereo o
una rete attraverso una rete neurale in grado di auto-
adattarsi.
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INVENZIONE

Esistono sul mercato diversi sistemi per l'acquisizione d'immagini in 3D per determinare la profondita di
unimmagine ed attualmente lo stereo matching € una delle strategie piu popolari per percepire con precisione
la struttura 3D della scena attraverso telecamere sincronizzate e diversi algoritmi.

L'invenzione riguarda un metodo e un sistema di sensori, progettato per determinare la confidenza delle mappe di
disparita inferite da un algoritmo stereo o una rete attraverso una rete neurale in grado di auto-adattarsi, che puo
essere utilizzato per tutti i sistemi di acquisizione di immagini, in cui € necessario stimare la confidenza nel calcolo
della profondita o disparita, determinando cosi il livello di affidabilita (o incertezza) di ciascun pixel dell'immagine.

VANTAGGI APPLICAZIONI

e Elevata affidabilita;
e Facile implementazione;

Automotive (guida autonoma);
Computer Vision;

Robotica;

Realta aumentata;

e Competitivo in termini di costi;
e Nessun vincolo rispetto al sistema
impiegato.

Ricostruzione 3D.
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