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Raziskovalna podrocja

e Inteligentni vizualni sistemi
e Racunalniski vid
e |[nteligentna robotika

e Platforme

e Mobilni roboti
* Inteligentna okolja
e Pametne mobilne naprave

o Interaktivni uporabniski vmesniki




Projekti

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

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

e Industrijski projekti
e Motrr (2013 - 2014)
e FootScApp (2013 -)
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Algoritem
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int* sequer ntpatches. size()]
Floats weignis = new Flout patches.size()];
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for (int X
AiTine_Traa.push.back(patches.get_position(sequenceln]})
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for (i patches size); e ¢ #endit
it (seauencetnt =

Point tp = transfors point(patches.get position(ssquencelnl), A):

int mindist = INT WAX

for (int j = parans.elite samples; j++) {
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Siobat_somples rawlsaspled posstions (31 inden).copyTotr);
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7/ To00: failz
5 (glabal slite weights(3, ) - 0) global elite weights.zetTa(l);
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globalh — row weighted mean(globsl_slite samples, global elite weights);
double det = globalC.at<doubles(, 0) *

glonalC.atedoubles(1, 1) - globalC.at<doubles(l, 0) *

#ifdat BUILD DERUG

t zoom() > 0) {
Mat gray - image.get_gray();
debug-~dravigray);

Matrixdf A = sisple affine transfornation(globali .at<double>(0, 0), globalM.at<double=(3, 1),
globall.at<double>(8, 2), globalM.atedouble>(d, 3), globalh.at<double(3, 41);

for (dnt j = 0; § < patches.size(); je
Point2f p = transfora point(status.get position(j), A, center);
debug->cross (p, COLOR_RED);

debug->text(cviPaint (3, 13), string("Global optimization, step

debug->push(10)
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) + as_string(i), COLOR RED);

globalC.atedoubles(s, 1);




Racunalniski

e Detekcija objektov

e Kategorizacija objektov
e Sledenje objektom

e Segmentacija

e Razpoznavanje aktivnosti
e Obogatena resnicnost



Detekcija in kategorizacija

e Kje na sliki se nahaja objekt?

e Kaksen objekt je to?

e Tezavnost problema
e Raznovrstnost izgleda

e Zakrivanja
e Kontekst




Naucena hierarhija delov

e Modeliranje sveta s
e Preprosti deli so de

K0zi hierarhijo delov
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e Ucenje novih delov z opazovanjem podatkov
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e Vzdrzevanje cestne infrastrukture
e Semi-avtomatsko prepoznavanje znakov




Vizualno sledenje

e DolocCanje stanja objekta v sekvenci slik

e Vizualni model - predstavitev trenutnega izgleda
e KratkorocCno vs. dolgorocno sledenje

e En objekt vs. veC objektov




Vizualno sledenje

e Tezavni scenariji F~
e Spremembe velikosti Fhy o
e Osvetlitev

e Artikuliranost
e Zakrivanje




Vec-nivojski sledilniki

e Zdruzevanje lokalne in globalne informacije o
izgledu objekta

e Konzervativno osvezevanje
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Spoznavni roboti

e Racunalniski vid na mobilnih robotih

e Interakcija s clovekom
e Navigacija




cenje vizualnih konceptov

e Robot George (projekt CogX)

e Ucenje vizualnih konceptov v dialogu s
clovekom
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Zaznavanje ovir na vodi

e Avtonomno plovilo

e Uporaba segmentacije za

detekcijo ovir

USV with a camera Input image at t
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e Napredni racunalniski vmesnik
e Razvoj novih oblik interakcije

Interaktivna povrsSina

client application

TUIO protocol
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Interaktivna povrsSina b

e Avtomatska kalibracija in dolocitev delovne povrsine
e Zaznavanje konic prstov v 3D prostoru



Mobilni racunalniski vid

e Algoritmi racunalniskega vida na mobilnih
napravah

e Vgrajeni sistemi - omejena racunska moc

e [zredna raznolikost strojne opreme




Motrr

e Sodelovanje z ameriskim startup-om

e Prenos razvitega vizualnega sledilnika na
mobilno platformo




FootScApp

e Sistem za merjenje velikosti stopal z mobilnim
telefonom

e Podpora raznovrstni strojni opremi




Razvijamo danes za jutri

e Zahteven razvoj
e “Jutri” mogocCe Se ni jutri
* Nekatere aplikacije mogoce ze danes
e Omejitev problema, specifikacija zahtev
e Tezko predvideti zaplete



	Slide 1
	Slide 2
	Slide 3
	Slide 4
	Slide 5
	Slide 6
	Slide 7
	Slide 8
	Slide 9
	Slide 10
	Slide 11
	Slide 12
	Slide 13
	Slide 14
	Slide 15
	Slide 16
	Slide 17
	Slide 18
	Slide 19
	Slide 20
	Slide 21

