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 Motivation

o Ruckblick

e Ziele

* Vorhandene Systeme
 Master Thesis

e Risiken
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Motivation
\.

 Neuorientierung des Themas
— Anstatt Szenen Menschen rekonstruieren’,
— Festlegung auf Einzelkamera entfallt
— Kalibrierung erlaubt

e Einfaches Ganzkdrper-Interface
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Riickblick

 Erkennung markanter
Punkte in einer Szene

e Bestimmung der
Szenengeometrie
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Riickblick \
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* Rickgewinnung der . .":."
3D Punkte T

 Rekonstruktion h

der 3D Szene
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Ziele
s
* Rekonstruktion der Bew g eines
Menschen |
— Erkennen einer Person im Vordergrund
— Positionsbestimmung der Gelenke

o Steuerung

— Einfache Systeme
— Robots
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Aufgaben
e 3D Punkte finden -
e Clustering des Menschen
e Triangulation des Modells
e Gelenke zuordnen
 Bewegung verarbeiten
 Bewegungen interpretieren
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Systeme — Monokamera,
e Einzelne Kamera
— Einfaches System
— gunstig
— Aufwandige Rekonstruktion
— Geringe Genauigkeit
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Systeme — Stereokamerz

o Stereokamera
— Etwas aufwandiger
— Etwas teurer
— Leichtere Rekonstruktion
— Bessere Genauigkeit
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. Multikamera
— Aufwandiges System
— Teuer

— Erhdhter Aufwand durch
Datenvolumen

— Genau
» Keine / kaum Verdeckung
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Systeme — Speziell

« TOF VN .

— Rekonstruktion einfacher
— System komplexer

o Kinect
— Komplexes System
— Einfache Rekonstruktion gk
— Gnstig
— Ungenau
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Thesis

« Komponenten
— 3D-Rekonstruktion (Punkt
— Modellbildung
— Gelenke / Joints bilden
— Verarbeitung / Gesten
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Thesis

a

» Vergleich verschiedener Komponenten
 Verwertung der gefundenen Daten

e Qualitat vs. Performance
— Echtzeit? Flr Bedienbarkeit
— Kombination

 Moglichst einfache Hardware
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Thesis

* Moglichkeiten vergleich hand v

— Hardware-Aufwand
 Kosten
e |Installation

— Software-Performance
 MeMoMan: 20 spf.

— Qualitat
« Komponenten zusammenstellen
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Thesis

e Moglichst: Ganzkc")rper-llr\t%face
— Aber: mit Einschrankungen™
* Einfache Steuerung von Uls

« Steuerung von Robots
— Abbilden der Bewegungsmoglichkeiten des!

\

Benutzers auf die Moglichkeiten des Ziels
— Kontext der Bewegung

\
\

\

1 \
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Risiken

« Ungenauigkeit
— Hardware
— Software

 Bildprobleme
— Belichtung, Farbe etc.
— Verdeckung

e Performance
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