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Fachbereich 12 · Elektrotechnik und Informatik
Zentrum für Sensorsysteme (ZESS)

Imaging
New Modalities

GRK-1564
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s 2D/3D Kameratechnolgie

§A.3 Multikamera 2D/3D-Technologie (Loffeld, Kolb)

§C.2 Visuelle Analyse multimodaler Daten (Kolb, Blanz)

GRK-Teilprojekte mit starkem thematischen Bezug:

Aktueller Forschungsstand

nMonokularer Aufbau: 2D/3D Sensors mit dichroitischen 
Strahlteiler und modulierter LED/Laser-Beleuchtung

nMultispektral: VIS(Farbe)/NIR

nMultimodal: Intensität, Entfernungen

nSensornahe Datenverarbeitung

nPixelgenaue Registrierung & Korrektur system. Fehler

nAdaptive Belichtungssteuerung der einzelnen Kanäle

nBearbeitung multimodaler Datensätze

nProzessieren von Eindeutigkeitsproblemen und 
Bewegungsartefakten

nSegmentierung und Klassifizierung

Aufbau mit quaderförmigen Prisma
-zwei 45° Prismen + dichroitischer Strahlteiler

Aufbau mit Bauernfeind-Prisma
- zwei 30°-Prismen + dichroitischer Strahlteiler
- 2D-Bild wird nicht gespiegelt aufgenommen

Varianten des optischen Aufbaus

Beispieldatensatz der 2D/3D-Kamera

Abstände: (1) Roboter = 3,0m (2) Rahmen = 3,6m (3) Vordergrund = 2,1m (4) Hintergrund = 6,0m

a) Graustufenbild b) Graustufenbild mit teilweise
    Überlagung mit Distanzdaten

c) Graustufenbild mit vollständiger
    Überlagung mit Distanzdaten
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Verwendung koregistrierter 2D-Daten zur Abstands-
bestimmung bei Überschreitung des Eindeutigkeitsbereich: 

Erfassung und Reduzierung von 
Bewegungsartefakten
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0,1rad ~ 100mm

Korrektur
mit 2D-Daten

Neue Fragestellungen im Rahmen des GRK-1564

A.3 Systemplattform zum Parallelbetrieb mehrerer 2D/3D Sensoren

nNetzwerk mit Berücksichtigung von Modulationsinterferenzen

nEntkopplung oder Synchronisation der Beleuchtungseinheiten

C.2 Abstrakte Visualisierung von 2D/3D Raum-Zeit-Daten

nErfassung und Analyse von Objekteigenschaften aus 2D/3D Daten

n2D/3D-Bildsequenzen für die Szenenüberprüfung mit verteilten Beleuchtungen
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Ortsadaptive Synchronisierung von Kamera- und BeleuchtungsmodulenBei einer ein 
Frequenzunterschied von ca. 10kHz notwendig. 

Belichtungszeit von 2ms ist zur Entkopplung 
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optimal frequency for a given frequency (20MHz) and shutter (2ms)
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Integrationszeitabhängiger 
frequenznaher Beleuchtungen

Einfluss 

Korrektur des tiefen- und intensitätsabhängigen Fehlers
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Range & Modulation Amplitude over Exposure Time
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