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Raziskovalna področja

● Inteligentni vizualni sistemi

● Računalniški vid

● Inteligentna robotika

● Platforme 

● Mobilni roboti 

● Inteligentna okolja

● Pametne mobilne naprave

● Interaktivni uporabniški vmesniki



Projekti

● EU projekti
● CoSy (2004 - 2008)
● MobVis (2005 - 2008)
● Poeticon (2008 - 2010)
● CogX (2008 - 2012)

● ARRS projekti
● LeOParts (2010 - 2013)
● HiMoDel (2011 - 2014)
● Villard (2014 - )

● Industrijski projekti
● Motrr (2013 - 2014)
● FootScApp (2013 - )



Računalniški vid

Slika

Algoritem

Kamera



Računalniški vid

● Detekcija objektov
● Kategorizacija objektov
● Sledenje objektom
● Segmentacija
● Razpoznavanje aktivnosti
● Obogatena resničnost
● ...



Detekcija in kategorizacija

● Kje na sliki se nahaja objekt?
● Kakšen objekt je to?

● Težavnost problema
● Raznovrstnost izgleda
● Zakrivanja
● Kontekst



Naučena hierarhija delov

● Modeliranje sveta skozi hierarhijo delov
● Preprosti deli so deljeni med kategorijami
● Učenje novih delov z opazovanjem podatkov



Detekcija znakov na cestah

● Vzdrževanje cestne infrastrukture
● Semi-avtomatsko prepoznavanje znakov



Vizualno sledenje

● Določanje stanja objekta v sekvenci slik
● Vizualni model – predstavitev trenutnega izgleda
● Kratkoročno vs. dolgoročno sledenje
● En objekt vs. več objektov



Vizualno sledenje

● Težavni scenariji
● Spremembe velikosti
● Osvetlitev
● Artikuliranost
● Zakrivanje



Več-nivojski sledilniki

● Združevanje lokalne in globalne informacije o 
izgledu objekta

● Konzervativno osveževanje 



Spoznavni roboti

● Računalniški vid na mobilnih robotih
● Interakcija s človekom
● Navigacija



Učenje vizualnih konceptov

● Robot George (projekt CogX)
● Učenje vizualnih konceptov v dialogu s 

človekom



Zaznavanje ovir na vodi

● Avtonomno plovilo
● Uporaba segmentacije za 

detekcijo ovir



Interaktivna površina

● Napredni računalniški vmesnik
● Razvoj novih oblik interakcije



Interaktivna površina

● Avtomatska kalibracija in določitev delovne površine
● Zaznavanje konic prstov v 3D prostoru



Mobilni računalniški vid

● Algoritmi računalniškega vida na mobilnih 
napravah

● Vgrajeni sistemi – omejena računska moč
● Izredna raznolikost strojne opreme



Motrr

● Sodelovanje z ameriškim startup-om
● Prenos razvitega vizualnega sledilnika na 

mobilno platformo



FootScApp

● Sistem za merjenje velikosti stopal z mobilnim 
telefonom

● Podpora raznovrstni strojni opremi



Razvijamo danes za jutri

● Zahteven razvoj
● “Jutri” mogoče še ni jutri
● Nekatere aplikacije mogoče že danes
● Omejitev problema, specifikacija zahtev
● Težko predvideti zaplete
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