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HAW-Labor Living Place
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Motivation
Dem Raum Augen verschatfen
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Quelle: http:/ /www.sposoma.ch/bild-auge.jpg
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Szenario Living Place

m Kai ist in seiner Wohnung auf der Suche nach:

WIESO SELLBER SUCHEN ?
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Technologische Anforderung

m Objektsuche

m Objektmodell erstellen

m Objekterkennung

m Objekt im Raum wiederfinden

m Positionsbestimmung

m Objekt anzeigen
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Technologische Anforderung

—_

m Objektsuche
m Objektmodell erstellen __ SIFT

m Objekterkennung

m Objekt im Raum wiederfinden

m Positionsbestimmung

m Objekt anzeigen — CityGML
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Objektsuche

m Scale Invariant Feature Transformation

m Eigenschaften

m Invariant gegentiber Skalierung, Translation,
Rotation

m Robuste Wiedererkennung auch bei Veranderung

der Umgebung

m Wiedererkennung bei Teilverdeckung
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SIFT Funktion

Difference of Gaussian (DOG) Pyramide

Extremasuche im

DOG Bildern
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Quelle: http://www.cs.ubc.ca/~lowe/papers/iccv99.pdf ;
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b Impresario - [Manueller Sift.ipg]
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SIFT Funktion

m Invarianter markanter Punkt durch 128-
dimensionalen Merkmalsvektor
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Image Gradients Key Point Descriptor
Quelle: Hosnia Najem Bachelorarbeit Haw-Hamburg November 2008

128D Vektor =4 x4 Pixel x 8 Gradientenrichtung
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SIFT- Korrespondenzen

Korrespondenzen markanter Punkte
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' ue]le: Hosnia Najem Bachelorarbeit Haw-amburg‘Novernber 2008
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SIFT Matching

Keypoint Objektmodelle

Quelle: http://www.cs.ubc.ca/~lowe/papers/iccv99.pdf
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Positionsbestimmung in Raumen

B Kameramodell X,
Abbildung eines
Raumpunktes: X (x,y,z)

Kamera-
< koordinatensystem

auf den

Bildpunkt X(x,y)

" Bildebene

Bildhauptpunkt

Welt-
koordinatensystem

X
Quelle: http://www.informatik.haw-hamburg.de/uploads/media/AW_3DBV_V02.pdf
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Positionsbestimmung in Raumen

m Kamera Kalibrierung “: . ‘.\
m Kamera Abstinde
m Kamera Ausrichtungen .E' ' & y,

m Position, Lage
m Kameraparameter bestimmen | g
m Extrinsische Orientierung |

m [ntrinsische Orlentierung

13 Kameraparameter

Queﬂe: http://www.informatik.haw-hamburg.de/uploads/media/AW 3DBV_VO01.pdf
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Positionsbestimmung in Raumen

m Wie bildet eine Kamera Raumpunkte ab ?

X
Bildkoordinaten-

Bildkoordinaten- _
system 1 YStem 2

—— > Y

Queﬂe: http:/ /www.informatik.haw-hambure.de /uploads/media/AW 3DBV_ VO01.pdf
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Fazit

m SIFT hat Objekt erkannt

m Kameras liefern 3D Koordinaten im Raum, aber...
»,Wo ist der Schuh im Raum?*

Z1el: ,Der Schuh liegt neben dem Telefon.“

Voraussetzung:

Alle Objekte im Raum sind bekannt

Software:

Gibt mir Information welche anderen Objekte im Raum
liegen

11. November 2009 AW Vortrag Hosnia Najem
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Raum Modell

m City Geography Markup Language (CityGML)
m Geometrische Modellierung des Raumes

m 3D Darstellung des Raumes
m [evel Of Detail 0-4

m LOD 4 : Darstellung von Innenraumen , Texturen usw.

m Wo wird es bis jetzt eingesetzt?

m Als Landkarten zur Navigation

14. November 2009 AW Vortrag Hosnia Najem
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CityGML

LoD LDl

Quelle: http:/ /users.informatik.haw-hamburg.de/~ubicomp /arbeiten/master/schuman.pdf
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m [FC Explorer

CityGML

CityGML LoD 1 Modell

*

City GML LoD 2 Modell

CityGML LoD 3 Modell

IFC Modell

City GML LoD 4 Modell

11.

IFC Einzelgebaude

CityGML Stadtmodell

Quelle: http:/ /www.ifcwiki.org/index.php /IFCExplorer CityGML - IFC Converter

November 2009
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Zusammenfassung

m ZIEL: ,,Der Schuh liegt neben dem Telefon.*
m SIFT-Featur-Keys
m Gesuchtes Objekt = Schuhe
® Objekte im Raum = Telefon, Teddy,usw.

m Kamera
m Position und 3D Modell des Objektes im Raum

s CityGML

m Raummodell
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Ausblick

m Anzeigen Objekt auf einem Display

m Spracherkennung mit Kamera verbinden

m Das gesuchte Objekt ansagen!

B Kamera mit den Sensoren verbinden:

m Putzfrau nach einer Party anfordern
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Vielen Dank fur die Aufmerksamkeit!
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