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O spoloCnosti Photoneo

- cca 3 roky
. investicia EUR 2.1 M eur, ¢esko+slovenski investori

« vyvinuté vlastné 3D skenery, predajnajma EU, uZ priemyselné nasadenie

* vyvoj 3D kamery: rychle real-time"a zaroven presné 3D skenovanie v pohybe
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Moznosti 3D skenovania

bez aktivneho osvetlenia s aktivnym osvetlenim

Time of Flight
(“svetelny sonar”), e.g. Kinect2
mono 2D metddy, napr. segmentacia, takmer nanic

LIDAR
(“light radar”)

Kinect 1 (*hviezdna obloha”)
pasivne stereo,
stereo | nepresné! Photoneo (“pasiky”)

Profilometria (“Ciara”,pomalé)

structure from motion (Blue Vision)
poly photogrammetry (Capturing Reality) Reflektometria (len normaly)
oboje slovenské firmy




Kinect 1 [Primesense (IL) — Apple, $345M]
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e Meriame len tam, kde svietime.
e Nvauistovo pravidlo.




Time of Flight

e svetelny sonar

e svetlo je rychle, suCiastky
pomalé

e 3cm=0.1ns

e Pri svetle vieme priamo merat len intenzitu, ostatné
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charakteristiky meriame nepriamo (odvodzujeme).

e zvySenie presnosti: gating, viac pulzov

Kinect 2




Photogrammetria

e Urob vela fotiek, softver najde optimalne rieSenie obmedzeni - 3D model.
e Netexturované povrchy robia problémy.
e Capturing reality - slovenska firma



https://www.capturingreality.com/
https://www.capturingreality.com/
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Triangulacia
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e Laserova Ciara vytvara “profi

Laser Camera
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Vylepsenie: Delenie napoly =

= Struktirované svetlo

* projektor + kamera

* sekvencne j
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Fyzikalne obmedzenia

e meranie ma Sum, potrebujeme isté mnozstvo svetla na pixel

e rozliSenie = mriezka na objekte / Cipe
N

Zdvojnasobime rozliSenie: 74 plocha
Lenze musime aj doostrit: 74 clona
16x menej svetla! (Alebo 16x vacsi vykon — problém s bezpecnostou pre ocCi)
vySSi Cas — rozmazanie pri pohybe
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Focuyaeadon 3

Photoneo kamera:
Paralelné strukturované svetlo

-

« Ciel: rychlost a konzistencia
 Fyzikalne obmedzenia stale platia
* Vo vyvoji - Q3 2017

» Patent: “paralelne” za pomoci HW j




3D lokalizacia a robotika

kamera:

e najde CAD model objektu v scéne
e poloha a otoCenie
e koordinaty v sustave robota

robot:;

e “ruka” - ako chytat?
e planovanie cesty a kolizie
e mechanické problémy
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http://www.youtube.com/watch?v=hoNzPOa_0PE
http://www.youtube.com/watch?v=lQLYWdRwYVI
http://www.youtube.com/watch?v=RPvETfqO7W4
http://www.youtube.com/watch?v=VCn0VkuMHfk
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3D rozpoznavanie

* ultimatny ciel: rozpoznat a lokalizovat objekty
« 2D metddy su fajn, ale...
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* princip 1: Zlepsi, Co mdzes, potom zlepsuj Al!
* princip 2: Nerozpoznavaj ako pacient po prebudeni z narkozy,
ale v nadvaznosti na predosly kontext.
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Potrebujes 3D?

Dakujem za
pozornost.




