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© Motivation
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Motivation aus AW1

o Echtzeit 3D Modelle von Uncanny Valley
Menschen
. emotionale Antwort
» zur Darstellung in 3D Szenen ) (Akzeptanz) ensring
Realitat
@ Mesh Rekonstruktion statt
Skelett-Rekonstruktion
» Vermeidung kiinstlicher
Avatare
» Uberbriickung des Uncanny
Valley? - : >
vollig Antropomorphismus voliwertig
. . . artfiziell (realistischer Gehalt) menschlich
@ kostengilinstiger Sensor - Kinect
Quelle: angelehnt an [Mor70]
@ Pointcloud Processing
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Ubersicht

9 Ansatze
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Ansatze - Uberblick

Punkt- Mesh-

generierung Generierung

Quelle: eigene Abbildung

@ Prinzip wie 3D Scan

» Sensor idR. Sweeping Plane Prinzip (Laserline, Structured-Light)
» stereoskopische Triangulation von 3D Punkten
» Mesh-Rekonstruktion aus 3D Punkten

Ziel
In Echtzeit: zu interaktiven Frameraten (> 30Hz) J
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Ansatze - Real-Time active Multiview 3D Reconstruction -

|de und Sikora [IS12]

Niederfrequentes Phaseshift Pattern

@ Ziel: allgemein 3D Scan in
Echtzeit

@ Structured Light Scanning
» 2 Scaneinheiten mit Projektor,
500Hz Kamera und 2 RGB
Kameras Farbwert
» Projiziert farbige, sinusoidale
Pattern
» nieder- und hochfrequent

e Epipolar-Rekonstruktion Bild X-Achse
@ 5.2M 3D Punkte bei 10 Hz Quell:elgene Abbidun
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Ansatze - Real-Time active Multiview 3D Reconstruction -

|de und Sikora [IS12]

@ Punktgenerierung auf der GPU
» Phase-Unwrapping der Farbkanile
» Epipolar-Rekonstruktion der Punkte
» Colorierung durch RGB-Kamera Informationen

Quelle: eigene Abbildung
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Ansatze - Real-Time active Multiview 3D Reconstruction -

|de und Sikora [IS12]

Eignung

Quelle: [IS12]

Fazit
@ Sehr schnell, aber... Geschwindigkeit Qualtat
@ Hohe Scanqualitat - viele Punkte Quelle: eigene Abbildung
@ Schlecht geeignet fiir E:
Anwendungsfall —_
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Ansatze - Scanning 3d full human bodies using kinects -
Tong et. al. [TZL"12]

Multi-Kinect Personen Scanner
Person auf Drehtisch
Erfassung durch 3 Kinects
Kalibrierung mit SelfCal [Svo]
3D Modell in 6 Minuten

up

(L

down

i

0.5m

im

—1m

Quelle: http://www.math.zju.edu.cn/ligangliu/CAGD/Projects/Kinects-CapturingHumans/ waw namsurc
=) = = = R
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Ansatze - Scanning 3d full human bodies using kinects -
Tong et. al. [TZL"12]

Transformation in gemeinsames Koordinatensystem
Generierung von Mesh Template mit 50 - 60 Vertizen

Paarweise Registrierung sukzessiver Frames anhand Template
Globale Registrierung zur Fehlerminimierung

» Bewegungsfehler

» Verdeckungsfehler

Kalibrierungs
Matrizen

Kinect

Inegration mehrerer
Template-

R Frames und Poisson
generierung

Laplace-
Fertiges Mesh
Glatty
Rekonstruktion EMIG -

iaer Globale
ierung durch Registrierung zur
te Matching [l Fehlerminimierung -
—
-
—
—
Iteration bis Konvergenz __
—
Quelle: eigene Abbildung HAW HAMBURG
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Ansatze - Scanning 3d full human bodies using kinects -
Tong et. al. [TZL"12]

Eignung

Fazit
@ Zu langsam ‘
e Gutes Scanresultat A
@ Nur bedingt geeignet A

Geschwindigkeit Qualitat

Quelle: eigene Abbildung
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Ansatze - Real-time, full 3-D reconstruction of moving
foreground objects from multiple consumer depth cameras -
Alexiadis et. al. [AZD13]

@ 4 Kinects 360° um ein Volumen verteilt
@ Scannt Kérper ab Kniehdhe auf 1.4m * 1.4m Fliche

@ Zhang Kalibrierung fiir gemeinsames Koordinatensystem

Kinect 4 Kinect 1

Kinect2

Kinect 3

Quelle: eigene Abbildung
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Ansatze - Real-time, full 3-D reconstruction of moving

foreground objects from multiple consumer depth cameras -
Alexiadis et. al. [AZD13]

@ Separate Punktwolken in gemeinsamen Koordinatensystem

@ Separate Meshes durch Step-discontinuity constraint triangulation
[HSIW96]

e Feinregistrierung mit Parametern aus ICP [BM92]

Quelle: eigene Abbildung, angelehnt an [AZD13]
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Ansatze - Real-time, full 3-D reconstruction of moving
foreground objects from multiple consumer depth cameras -
Alexiadis et. al. [AZD13]

Eignung
4
2

Quelle: [AZD13] 0

/N

Geschwindigkeit Qualitat

Fazit

@ Sehr schnell
Quelle: eigene Abbildung

@ Hinreichendes Scanresultat

@ Scheint sehr gut geeignet
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Ubersicht

© Fazit
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Fazit

@ Verschiedene Ansitze je nach Anwendung
o Tiefenbildkameras sehr beliebt

o Kalibrierung ist verstanden, trotzdem tauchen neue Verfahren auf
@ Sehr unterschiedliche Ansitze bei Mesh-generierung
» Fiille an Algorithmen
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Ubersicht

@ Ausblick
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Stand

Erste Experimente mit 3 Kinects
Erste Experimente mit mehreren
Kinects sind gemacht

Qualitat leidet unter
Interferenzen — Kinect V2

Zhang Kalibrierung zu langwierig

Pointcloud-Registrierung
weitgehend verstanden

Werkzeug: Pointcloud Library

(]

Quelle: eigene Abbildung
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Ausblick

Oliver Kreylos - 3D Video Capture with Three Kinects

o Kalibrierungsmethode
implementieren

@ Ausgabe in 3D Umgebung
konzipieren

@ Meshing Algorithmen evaluieren

e Verteilung: Mesh-Streaming

Quelle: Videoscreenshots: [Kre]
—
—
—
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Vielen Dank fiir Eure Aufmerksamkeit!
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