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Prof. Dr. Andreas Nuchter
Robotik und Telematik
Universitat Wirzburg
Am Hubland, 97074 Wdurzburg

(video) (video) www.nuechti.de


http://www.nuechti.de/
file:///mnt/repo/lehre/Videos/Robocup_L.wmv
file:///mnt/repo/lehre/Videos/osaka-autonom-1-part.mpg

RoboCup Rescue

* Robots deployed at the world trade center after 9/11
(Robot in Chernobyl)

- .

Photos courtesy of the Center for Robot-Assisted Search and Rescue (CRASAR)
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file:///mnt/repo/lehre/Videos/The%20Robot%20for%20Chernobyl's%20disaster.mp4

RoboCup Rescue

* It's a game with a scoring function!

ARENA
WEIGHTING

f

e

MAP
QUALITY

VICTIM
LOCATION

VICTIM VICTIM 4+ VICTIM
TAG - SITUATION STATE

ARENA
BUMPING

VICTIM
BUMPING

Julivll S

UNIVE

[ 1 + NUMBER OF OPERATORS J

| -




RoboCup Rescue

* “Bottlebot”

(Video)
(Video)
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file:///mnt/repo/lehre/Videos/too_small.wmv
file:///mnt/repo/lehre/Videos/too_big.wmv

Was Ist Laserscanning?

— Laser

Spiegel

(Beispiel 3D-Punktwolke)
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Was Ist Laserscanning?
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* st dle Pose (Position und Orientierung) eines mobilen E.:
Systems genau bekannt, lassen sich die Messdaten zum :.'5

~ Aufbau einer Karte verwenden. a
* Leider sind jegliche Pose-Messungen ungenau :-( Eg
= ] i ) : : . A
* Die Pose eines Roboters lasst sich relativ leicht aus den {5
x Sensordaten bel gegebener Karte berechnen. -
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Kombination von Thermo & Scanning

WESER @ KURIER

Rohoter deckt auf
Bremer Rathaus
schlecht isoliert

f g
Wir sehen die Bremer
Innenstadt in bunten
Farben. Was aussieht
wia ain absfraktes Ge-

gugfrt.
. Informatik-Professor An- |
. dreas Mlichter hat nachis

. ginen kleinen Robofer mit |
mdlde, ist @in 3D-Modell -
der Bremer Jacobs Uni- :
ity. Wissanschaltler -
aben Warmelecks an
Rathaus und Dom auf- °

Lasercanner iber den |
Maorktplotz faghren lassen. |
Dabei mab er die Vertei- |
Iun%::m Warme. Ergeb- |
nis: Das Bramar Rathaus

und die anderen histo-
rischen Gebdude sind

: schlecht isaliert. Muchier:

JSchwochstellan sind die
roflen Fenster und die
assoden.”

Als ndchstes soll eine

Prohne Aufnohmen gus

der Luft machen.
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Bild Zeitung
Bremen 4.2.2012
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Bremen ist schlecht isoliert
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(video)
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file:///mnt/repo/lehre/Videos/Thermografischer_3D-Rundgang_durch_Bremens_Innenstadt.mp4

Kann man mit Kameras 3D-Modelle erstellen?
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Kann man mit Kameras 3D-Modelle erstellen?

illumn 1n tabula per radios Solis, quam in ceelo contin-
gir:hoc eft,fi in ceelo fuperior pars debquid pariarur,in
radiis apparebit inferior deficere,vt rario exigitoptica.

Scb deliimes cAme Cheh =

1% e 2 uﬁ—:f

=

Sic nos exa@té Anno .1544 . Louanii cclipfim Solis
obfervauimus, inuenimusé; deficere pauld plus § dex-

(Abb. Konrad Schindler)
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Ja man kann! - Beispiel Eibelstadt

« Kreuzkapelle am Kapellenberg

) “Kreuzkapelle (Eibelstadt) - WirzburgWiki
R
| 4% Kreuzkapelle (Eibelstad... % \‘l, )
i

# | € @ wuerzburgwiki.de/wiki/Kreuzkapelle_(Eibelstadt) vG||vGoogIe 0\| #Ba ¥ =

Benutzerkonto anlegen 2 Anmelden

=

Seite | [ Diskussion | [ Bearbeiten | [ Versionsgeschichte |

Kreuzkapelle (Eibelstadt)

Die Kreuzkapelle ist das katholische Gotteshaus der ehemaligen Kinderbewahranstalt in Eibelstadt, die
von den Erloserschwestern geleitet wurde.

Inhaltsverzeichnis [verbergen]
1 Geschichte
|_SL'C"E” | 2 Architektur

Seite | Suchen | 3 Hauskapelle der Kinderbewahranstalt
3 4 Kinstlerische Ausstattung

' Suche

Navigation

St U I 5 Bildergalerie
= Wiki fiir Wirzburg: & Pyl
Hauptseite : :
= Suchtipps 7 Pfarreiengemeinschaft

8 Heutige Nutzung

9 Siehe auch

I 10 Einzelnachweise

| Portale ~ | | 11 Quelle und Literatur
= Geschichte 12 Weblinks

= Kategorien A-Z
= Zufallige Seite

I 13 Kartenausschnitt
u Sport |
= Stadt Wirzbur i
R : Geschichte (Bearbeiten
= Veranstaltungen i s . &
S Nachdem Johann Philipp von Schonborn am 8. September 1642 zum 66. Bischof von Wirzburg ernannt
worden war, ging man daran, zahlreiche im Krieg zerstorte und beschadigte Kirchen vornehmlich durch
Mitmachen | Spenden wieder- und neuzuerrichten. Anders als in friheren Jahren trat allerdings nicht mehr der
= Einsteiger-Portal Firstbischof als Bauherr auf, weshalb der groBte Teil der Geldmittel fir den Bau der Kreuzkapelle von den
= Autoren-Portal Eibelstadter Biirgern aufgebracht werden musste. Auch der Eibelstadter Stadtrat beschloss 1655 einen
= Hilfe R Teil zur Finanzierung aus Strafgeldern beizusteuern. Abgesehen von diesen Strafgeldern und Spenden
= Letzte Anderungen wurde der damals in Eibelstadt tatige Ratsherr und Organist Wilhelm Doles zum Hauptstifter, der eine
e il stattliche Summe aus seiner Hinterlassenschaft zum Bau und zur Erhaltung der lokalen Kunst- und
Al wle s v | Poidam S lae harnibrbnllbn Blackh haidbn aricmcen Al i A WA m e sl nbae Leibialae TR P A
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Ja man kann! - Beispiel Eibelstadt

* 68 Photos der Kreuzkapelle
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Ja man kann! - Beispiel Eibelstadt

* 68 Photos der Kreuzkapelle und Bilder aus google

P - 3 M
_,,-’; B} kapelle eibelstadt - Google... IIK+
‘ﬁ‘ (- > A4 https://www.google.de/search?hl=defisitezimghp8itbm=isch8source=hp8tbiw=19208bih=9798:q= kapelle+ eibelstadt&oq=kapell C | | Y - Google P & E =
g | &8 TEP {0009 ghpe e s i e J £l

SE: ’ '(.JJ.; kapelle eibelstadt O] n = H

| Seite 2 =
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Ja man kann! - Beispiel Eibelstadt

* 68 Photos der Kreuzkapelle und Bilder aus google in einer
SLAM Software (VisualSFM)

il fM  View Tools Hel
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1. Berechnung von Korrespondenzen

V. VisualSEM - [21 - 23] _‘ = | B ]

M View Tools |

Eile S Vi T Help
(A B o @mE -0 » 0[S E |
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2. Filtern der Korrespondenzen

. VisualSFM - [1 - 3] - o B /. VisualSFM - [z1 - 23] ‘._ [E=REER

File 5fM View Tools Help File 5fM  View Tools Help

B @ ooma-LEE >0 (O E |8 e oG c-LOE S0 (O

#0: IMG_4515 [1936x1288] [7886] Y 20: IMG_4515 [1936:1288] [7836]
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3. Berechnen der Triangulation

-
|/ VisualSEM - [Sparse Reconstruction] -lﬂ-l———*—-— L 0 e
i —

Eile 5fM  Niew Tools Help
B e R ooma LS XN (O

Work thread teriminated! A
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3. Berechnen der Triangulation

E
|£. VisualSFM - [Sparse Reconstruction] - [2] —*— — b“zhlg
i L =

Eile 5fM  Niew Tools Help
B B 0@ LIS XN (Oda

", ¥

2.2
W o
Il %
o
|Work thread teriminated! — — _ A
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3. Berechnen der Triangulation

E
|£. VisualSFM - [Sparse Reconstruction] - [2] —*— — b“zhlg
i L =

Eile 5fM  Niew Tools Help
B e R ooma LS XN (O
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|Work thread teriminated! A
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3. Berechnen der Triangulation

-
|/ VisualSEM - [Sparse Reconstruction] -lﬂ-l———*—-— L 0 e
i —

Eile 5fM  Niew Tools Help
B e R ooma LS XN (O

Work thread teriminated! A
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4. Dichte Punktwolke berechnen

* Kennt man die Orientierung der Kamera liegen
Korrespondenzen auf einer Linie

Epipolar plane

P . N P,
S —
0 e N 7 e, 0 :
' "\ / * Ergebnisse
Epipol

(3D-Punktwolke)
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Ergebnisse mit DJI Phantom 3 N

DJI Ph- Q andard
von D' @
g 171 Kundenrezensionen | 354 beantwortete Fragen
Q i
&6@ -UR 505,00 vprime

Alle Preisangaben inkl. deutscher USt. Weitere Informationen.

2 - $ 2 GRATIS-Lieferung bis Samstag,

wenn Sie innerhalb von 17 Stunden und 35 Minuten bestellen. Siehe Details

- = ——_ |
| B ko -y Q Auf Lager.
‘ ‘ ' ' .\\@ Verkauf und Versand durch Amazon. Geschenkverpackung verfiigbar.

@ 2 neu ab EUR 505,00 11 gebraucht ab EUR 413,21
&/ Farbe: Rot, WeilR
- + 2.7K HD Video
emariwdP Q = 12 MP Fotos
“ () « 3-Axis Gimbal
#_ @ + Lieferumfang:Phantom 3 Standard;12MP Kamera;Gimbal;Remote Contrc

Charger;Intelligent Flight Battery 4480 mAh

@ CJ Falsche Produktinformationen melden
& 0&3 - Fiir diesen Artikel ist ein neueres Modell vorhanden:
& s % & DJIPhantom 4 Pro - Drohne mit Videolibertragungsreichweite
Q _.:1“_ Bei 60 FPS Oder H.265 4K Videos Bei 30 FPS, beides mit Einer
& Mbit/s. - WeiR

Q EUR 1.530,90
< FRAATY (37)
% Auf Lager.

(video — Randersacker)  (video — SFWS) (video — Brandhaus) (video)
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file:///mnt/repo/lehre/Videos/SFM_Kapelle.mp4
file:///mnt/repo/lehre/Videos/SFM_Feuerwehrschule.mp4
file:///mnt/repo/lehre/Videos/SFM_Brandhaus.mp4
file:///mnt/repo/lehre/Videos/SFM_Robotikhalle.mp4

Geplante Entwicklungen — SLAM/Robotik

* Ausgangspunkt: Luftbasiertes Laserscanning
— Stand der Technik im Bereich Geodasie / Vermessungstechnik

Reference Station

s - &

PR @MU
’#&aser Scanner ﬁ i
S g }

yaw

- (c) B. Hoefle (2010)

www.laserdataiinfo [

Typisch: Flughdhe 1000m
Typisch: 100 Punkte/m?2

Hochspezialisierte Scanner
mit Full-Wave-Analysis und
Lokalisierung mit IMU/GPS

3D durch Bewegung des
Fluggerats

(video)

Julius-Maximilians-
UNIVERSITAT
WURZBURG

Robotics and Telematics | ¢



file:///mnt/repo/lehre/Videos/Wuerzburg_airborne.mpg

Eins3D Entwicklungen — SLAM/Robotik

* Aufgaben:
— Auswahl der Hardware (Automotive)

— Design einer Kopter unabhangigen Sensorbox
— Echtzeit 3D-Kartierung
— 3D-Verortung der Messwerte

— Management der aufgenommenen Karten, da diese sich permanent
andern konnen

— Darstellung der Karten und von Veranderungen der Einsatzumgebung
fur die Einsatzleitung in Echtzeit

— Flugmustergenerierung

} Punktwolken zu “Karten” (Beispiel)
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