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Технологии реконструкции



Kinect v 2



Постановка задачи

● Провести обзор SDK для работы с Кинектом
● Провести обзор алгоритмов повышения точности 

сканирования
● Разработать архитектуру фреймворка
● Реализовать алгоритмы фильтрации карт глубины



SDK для работы с Kinect
Kinect for Windows SDK

OpenKinect

ArtecStudio

KScan3D



Базовый алгоритм реконструкции
ICP (Iterative closest point) - итеративный алгоритм ближайших точек

● Начальная оценка преобразования трансформации 
● Поиск оптимальной трансформации минимизацией ошибки



Алгоритмы повышения точности
Обработка карт глубин - удаление шумов, применение фильтров

Обработка 3D-моделей - удаление дублирующихся вершин, сшивание 
моделей, полученных разными сенсорами

Применение поляризационных фильтров - получение карты нормалей и 
объединение с картой глубин



Архитектура фреймворка



GeometryProcessor
Удаление дублирующихся вершин и граней

Удаление “островов” и несвязанных точек.



Обработка карт глубин
Фильтры Лапласа и Собеля



Фильтр Собеля



Фильтр Лапласа



Фильтр Лапласа



Фильтр Лапласа



Результаты
● проведён обзор SDK для работы с Кинектом
● проведён обзор алгоритмов повышения точности
● спроектирован и разработан фреймворк сканирования с помощью 

сенсора глубины
● реализованы алгоритмы фильтрации карт глубины


