Fotogrammetria es
lézerszkennelés

22. mélységkamerak



MS Kinect

XBOX 360

* MS XBOX 360 jatékkonzol
* Mozgaseérzekeld
* Jatékvezérlés
* Bowling
 Sielés
e Tancverseny




Melységkamerak

» Egyidejl tavolsaginformacio a latobmez6 osszes pontjarol

* Mélysegkép
* Lézerszkenner: pasztazo lézernyalab

e Akdr 30 kép/masodperc

* Infra projektor + Infra kamera
 Jelterjedési id6
* Parallaxis mérés (el6metszés)



Kinect |.

* Parallaxis mérés

* Mintazat vetités

e Automatikus pontfelhd szamitas
* 30 fps

* 640x480 px

 RGB + mélységkamera
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Adatmennyiseg

* 30x640x480 pont/masodperc

* X)YZ

* RG,B

* USB adatkapcsolat

* Kvantalas — kerekités

* J6 szenzor -> butitas

* ~300 MB/sec (3*8+11 bit dbrazolas esetén)
* Reéteges pontfelhd

* Profi szenzorok (Pl. PMD CamCube)
* Tobb bit

* JelentGs arkilonbség

* Kis igény <-> ToOmeggyartas

* Mobiltelefonok tele szenzorral...
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Kinect pontfelho feldolgozas .

* Képelemzés

* RGB és mélységképeken is lehetséges

* Objektum detektalas

e GOomb

* Pont

» Sik

e Jeltarcsa (marker, illeszt6pont, vonalkdd...)
 Szlrés és képelemzési technikak _
* Pontpar azonositas képek kozt (image matching) SIFT |




Kinect pontfelh6 feldolgozas Il.

* Pontfelhd feldolgozas

e Sz(irés
» Kitakard objektumok
* Felesleges részek
e Zaj

* lllesztés
* llleszt6pont alapu
e |CP — Iterative Closes Point

* Nincs illeszt6pont, pontonkénti hiba, szin informacid is bevonhatd
* |terativ—valds id6?
* JO kezdGérték
* Nagy atfedés
* RANSAC - RANdom SAmple Consensus
* Robosztus optimalizacio
* IMU bevonasa
e Kalman-sz(rés

* SLAM - Simultaneous Localization And Mapping



Kinect pontossag

Vizsgalat Sz0ras Sores
g [mm] | (a tavolsag szazalékaban) [%]
Ismetle_5| p?ntossagl 5 0,25
vizsgalat
Siklapusag vizsgalat 7 0,3
RelatIY po'ntossagl 35 0,2
vizsgalat
Abszolt_xt p?ntossagl 0,75 0,1
vizsgalat
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Alkalmazas

* The Ohio State University — DARPA

Laptop I.

. Barométer

GPS vevo +
IMU

* BME MOGI — MTA-ELTE

Laptop Il.

Lépésszamlalo




Videok

* http://youtu.be/nnCDOKLuuOg

 http://rgbdemo.org/index.php/Documentation/ObjectModelAcquisiti
on

* http://www.youtube.com/watch?v=iK r2Ru3wP4

* http://www.youtube.com/watch?v=rm1JuukxhLQ

* http://www.youtube.com/watch?v=MsLnCaM6qgrc
 http://youtu.be/nbcnRgVNszZk



http://youtu.be/nnCDOKLuu0g
http://rgbdemo.org/index.php/Documentation/ObjectModelAcquisition
http://www.youtube.com/watch?v=iK_r2Ru3wP4
http://www.youtube.com/watch?v=rm1JuukxhLQ
http://www.youtube.com/watch?v=MsLnCaM6qrc
http://youtu.be/nbcnRgVNsZk

Kinect vs Kinect v2

S elems | neciorwindowsvi | nectforwndowsv2
640 x 480 1920 x 1080
640 x 480 512 x 424
40 cm "near mode"-ban 50 cm

"billené" motor van nincs
: ;
_ - 40000 © 4800 Ft+ 16.500 F acapter)



Feldolgozas

|. szlirés Il. szlirés Il. szlirés

(USB 3.0) SDK 2.0 Eredmény

Vilag :(> Kinect v2 @ — ':{>FZ'::H?,2:°|:(>

By: Varga Karoly



eltérések szorasanak maximuma [m]
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inect v2 pontossag

Az illesztett siktol vett elteések maximalis szorasa és a rajuk illesztett masodfokl gorbe
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Szorasok atlaga a teljes meresi tartomanyon és a raillesztett masodfoki gorbe
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KOszonom a figyelmet!




