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Augmented Reality

Unter Augmented Reality (Erweiterter Realität)  
versteht man die computergestützte 

Erweiterung der Realitätswahrnehmung. 
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Augmented Reality

• Dem Anwender werden Informationen in sein Sichtfeld 
eingeblendet, beispielweise über eine Datenbrille. 

• Die Einblendung geschieht kontextabhängig, d.h. passend 
und abgeleitet vom betrachteten Objekt, z.B. einem 
Bauteil.

• AR-Systeme bestehen aus zwei Komponenten:

• Bildgenerator zur Darstellung der AR-Informationen 

• Tracking System, das die Position und Blickrichtung 
des Anwenders zur korrekten Einbettung der AR-
Informationen in die reale Weltsicht erfasst.



F
U

N
K

T
IO

N
SW

E
ISE

Funktionsweise
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• Unterstützung von industriellen Arbeitsprozessen.

• Spielindustrie\Unterhaltung

• Tourismus 

• Verkauf

• Medizin



Video
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Meine Motivation \ Mögliche anwendungen
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Meine Motivation \ Mögliche anwendungen

Ö
G

LIC
H

E
A

N
W

E
N

D
U

N
G

E
N



W
A

S
IST

D
A

S
G

R
U

N
D

SÄ
T

ZLIC
H

E
Was ist das Grundsätzliche Problem?

•Tracking ist eines der größten Probleme in
Augmented Reality.
• Position und Blickrichtung einer Kamera müssen 
in einem Videostream verfolgt werden.
• Mit diesen Kameraparametern kann eine Szene
mit virtuellen Objekten erweitert werden. P
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mit virtuellen Objekten erweitert werden.
• Verarbeitung in Echtzeit.  
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Marker 3

Marker 2

Marker 4Marker 3 Marker 4
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Nachteile von Markerbasierten Systemen

Nachteile von Markern: 

• Ein Problem von Marker basierten Verfahren ist, 
dass selbst kleinste Verdeckungen der Marker 
das Tracking unterbrechen.

• Nicht überall besteht die Möglichkeit Marker 
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• Nicht überall besteht die Möglichkeit Marker 
anzubringen. 

• Nicht unbegrenzt skalierbar.

Darum: Markerless Argumented Reality 
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Markerless Tracking

• Nutzen von Landmarken als Virtuelle Marker.

• Als Landmarken werden im allgemeinen 
eindeutig identifizierbare Charakteristiken der 
Umwelt bezeichnet, die von entsprechenden 
Sensoren erkannt werden können. 

• Erstellung einer Karte auf Basis der Landmarken.

• Positionserkennung durch Vergleich der 
Landmarken mit der Karte.
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Schritt 1

Schritt 2

Die Fläche, die getrackt werden soll 
wird mit der Maus festgelegt. 

Die Kamera wird hierfür auf einem 
Stativ befestigt. 

Schritt 2

Automatisches Festlegen der 
Landmarken in der Umgebung. 
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Schritt 3

Bestimmung des 
Koordinatensystems durch 
Festlegen eines Bereiches. 
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Idee

Was ist die Idee ?

Ein Framework zu entwickeln, dass es 
ermöglicht 3D Modelle auf eine reale  
Umgebung zu mappen. Umgebung zu mappen. 
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Framework Ziele

Was soll dieses Framework können:

Die Nutzung soll ohne zusätzliche Installationen 
anbringen zu müssen möglich sein. 

Es soll möglich sein ein Koordinatensystem mit  
einem Raum zu verbinden.

3D Elemente sollen beliebig im Raum verteilt 3D Elemente sollen beliebig im Raum verteilt 
werden können. 

Erstmal für Indoor optimiert (kleiner Rahmen).

Auch bei Störungen noch nutzbar.

Echtzeitfähig 
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Vorgehensweise 

Aufteilung in zwei Bereiche: Installierung des Systems 
für eine bestimmte Umgebung und laufender Betrieb 
in dieser Umgebung.

Installierung:

• Erstellung der Karte der realen Umgebung 
(Landmarken).(Landmarken).

• Festlegung des Koordinatensystems.

• Positionierung der 3D Objekte.

Laufender Betrieb:

• Feststellen der aktuellen Position.

• Zeichnen der 3D Objekte.
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Status quo

Status quo

•Schon erstellt:
• Marker basiertes Framework .
• Einbindung einer 3D Grafik Engine.

•Noch offene Bereiche:•Noch offene Bereiche:
• Festlegung und Implementierung des 

Algorithmus zur Positionserkennung.
• Bestimmung der Performanz des Systems.
• Erstellen einer einfachen 

Entwicklungsumgebung.
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Risiken

•Mehrere  Probleme gleichzeitig :

• Objekt Erkennung

• Positionierung

• Grafikprogrammierung

•Fehlende Erfahrung in allen drei Bereichen.•Fehlende Erfahrung in allen drei Bereichen.

•Implementierungsaufwand ist unbekannt. 

•Kann an die Grenzen der aktuellen Hardware stoßen.
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Ende

Danke für die Aufmerksamkeit.


