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3D-s-fényképezes-az-asztalodon—versenyfeladat{]

3D-Photography-on-your-Desk{|

Jean-vves- Bouguet-and: Pistro-Pers Rerana, 30-Obateardni an- Yoardesh, Brog - ofthe Sidh International Conference: on- Computer-
igion (CCY-981,1.2-Meswe Sengors: p 43450, Bombary - India - January: 4-7-1998.-cikk- alapién

Mit-probalunk-me goldani?q
30-5-modelt-szeretnénk-késziteni-olcsd  elérhetd eszkozakkely

Azeliarazcsak egy-webkamerat, egy-ceruzat, egy lampat- s egy-sakktablat igényely
A-midszer az egyszeriségre-és-az olcsdsagra-fokuszaly
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Hogyan-lehet-a-3D-s-modellt-elkésziteni-e gy-targyrol 2
Fogunk-egy-ceruzétés-lassan-mozgatjuk- a-targy felett-dogy,-hogy & ceruza objektumra-vetett-amyékat-a kamera:
képen-detektalnitudjuk.-Ezutan az-arnyék-geometriajabdl - az- armyeék-megtirtvonalabdl - a targy- alakjaratudunk:
kivetkeztetni A megkizelitéstehat- & strukturalt-megvilagitasi-madszerhez-hasonld
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3D-s-kérbelato-rendszer-az-asztalodon-—versenyfeladatq]

3D-Omnidirectional-Sensor-on-your-Desk{|

A-feladat- Christopher-Mei (Department of Engineering-Science, University- of Oxford)- publikacidi-és-honlapja-alapjan keril
meghirdetésre:-hitp:/Awaw. robots. ox ac. uk/~cmei
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Mit-probalunk-megoldani?q|

360-fokban-kdrbelatd-kamerat szeretnenk kesziteni-olcso, elérhetd-eszkézdkkel -amelyet-kildnbozd
kérnyezetdetektalasi feladatokban-tudunk-felhasznalini

Az-eljaras-csak egy-wehkamerat, gémb-alakd-ezist karacsonyfadiszt-eés-néemi-rdgzitd- anyagot (papirt, Zzsineget):
igenyel-Amadszeraz-egyszerlisegre es az-olcsosagra-fokuszal §

Hogyan-lehet-a-3D-s-kérbelato-kamerat-késziteni?q

A-kamerat-és-a karacsonyfadiszt-egymashoz-képest Ugy-rdgzitjuk -hogy-a kamera-tengelye-a gémb-
kdzeppontjan-haladjon at-és-a-kamera gomb-felé-nézzen.-A-gémbril visszatikr6zodd- kepen-a-teljes -kérnyezet:
latszadik a- kamera-tengelye-kdril-360-fokban - A-tengellyel parhuzamos-élek sugariranylak-a-képen, az-
obhjektumaok-iranya csak egy szdg adattal egyszerlien-reprezentalhato g
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Mobil robotok,
K°rnyezett ®r K
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