Urzadzenie do skanowania powierzchni wewnetrznej budynkow

Przedmiotem wzoru uzytkowego jest urzadzenie do skanowania powierzchni
wewnetrzne] budynkow przeznaczone do odwzorowania rzeczywistego otoczenia w
srodowisku komputerowym, do wykorzystania zwtaszcza na etapie projektowania
linii technologicznej w pomieszczeniu, w ktérym ma si¢ ona znajdowac.

Znane jest z koreanskiego opisu patentowego KR2255978B1 urzadzenie do
wykrywania uszkodzen oraz tworzenia mapy wewnetrznej tunelu w oparciu o
skanowanie obiektow wewnetrznych w tunelu za pomoca czujnika 3D. Urzadzenie
stuzy do systematycznej konserwacji 1 naprawy tunelu, dzieki zastosowaniu
technologii wyswietlania lokalizacji defektu na mapie wewnatrz tunelu. Urzadzenie
wedlug wynalazku posiada autonomiczng platforme jezdna z kotami jezdnymi na
ktérej zamocowana jest konstrukcja wsporcza z urzadzeniem skanujacym oraz
wspornik z kamerg. Platforma wyposazona jest takze w urzadzenie LIDAR oraz
czujnik potozenia platformy, ktéory wspotpracuje z enkoderem i silnikiem
napedowym pojazdu. Urzadzenie LiDAR skanuje powierzchnie tunelu i1 zbiera
informacje o jego ksztalcie w postaci trojwymiarowej chmury punktéw, ponad to
urzadzenie LIDAR stuzy takze do skanowania znacznikéw przymocowanych do

wewnetrzne] powierzchni tunelu. Zestaw chmury punktéw jest generowany przy
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uzyciu chmury punktéw uzyskiwanej za kazdym razem, gdy urzadzenie LiDAR
wykonuje obrét.  Mapa ksztaltu tunelu  jest tworzona przez dopasowanie
wygenerowanych zestawow chmur punktow przez jednostke sterujgca skanowaniem,
ktora naktada wygenerowany ksztalt tunelu i otrzymany obraz panoramiczny z
kamery w celu stworzenia precyzyjnej trojwymiarowe] mapy wewnatrz tunelu.

Znany jest z amerykanskiego opisu zgloszeniowego wynalazku
US2021334536A1 system ulatwiajacy pozycjonowanie obiektow w wewnetrznej
przestrzeni tadunkowe] pojazdu wykorzystujacy technologie rzeczywistosci
rozszerzonej. System posiada procesor z zaprogramowanymi instrukcjami programu
komputerowego, ktore powoduja, ze system za posrednictwem kamery moze
uzyska¢ strumien wideo wewnetrznej przestrzeni tadunkowej pojazdu, przy czym
strumien wideo zawiera wiele perspektyw wewnetrznej przestrzeni tadunkowe]
pojazdu 1 moze generowa¢ w oparciu o wiele perspektyw trojwymiarowe
odwzorowanie wewnetrzne] przestrzeni tadunkowej pojazdu. System na podstawie
trojwymiarowego odwzorowania 1 pomiarow przedmiotow tadunku moze takze
okresla¢ rozne uktady przedmiotow tadunku w przestrzeni wewnetrznej pojazdu.
Ponadto system wedlug wynalazku moze utatwi¢ wybor uktadu przedmiotéw
fadunku lub okresli¢ wiele etapdw umieszczania w celu umieszczenia przedmiotéw
fadunku w przestrzeni wewnetrznej pojazdu zgodnie z wybranym uktadem. System
wykorzystuje technologie rzeczywistosci rozszerzonej, ktéra symuluje umieszczanie
obiektéw tadunku w przestrzeni wewnetrznej pojazdu.

Znane jest z chinskiego opisu zgtoszeniowego wynalazku CN108167615A
urzadzenie mobilne do obserwowania otoczenia wykorzystujace technologie
rzeczywistosci rozszerzone]. Urzadzenie posiada konstrukcje nosna, ktora od spodu
wyposazona jest w kota jezdne, a od gory posiada teleskopowy statyw o regulowanej
wysokosci na ktorym zamocowane jest urzadzenie kontrolno-obliczeniowe z
ekranem potaczone z kamera 1 bezwladnosciowym urzadzeniem $ledzacym.
Bezwtadnosciowe urzadzenie $ledzace 1 kamera s3 zamontowane za pomoca
poziomo umieszczonego watu obrotowego na platformie nosnej, ktéra osadzona jest
na statywie. Dzieki takiej konstrukcji kota jezdne konstrukcji nosnej realizujg ruch
kamery w przod i tyt oraz w lewo 1 w prawo, teleskopowy statyw realizuje ruch
pionowy kamery, obrotowa platforma no$na realizuje poziomy obrot kamery , a wat
obrotowy realizuje pionowe wychylenie kamery w ptaszczyznie wzdluzne;j.

Znane jest z chinskiego opisu zgloszeniowego wynalazku CN113709441A
rzadzenie do skanowania otoczenia, ktore zawiera platforme jezdng z kotami

napedowymi oraz teleskopowy statyw zamocowany na platformie jezdnej.
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Teleskopowy statyw posiada poziomy wysiegnik o regulowanej dtugosci, na ktorym
zamocowane jest urzadzenie skanujace z kamera.

Celem rozwigzania wedtug wzoru uzytkowego jest opracowanie konstrukcji
urzadzenia do skanowania powierzchni wewnetrznych budynkéw, ktoére umozliwia
szybkie stworzenie modelu przestrzennego otoczenia.

Istota urzadzenia do skanowania powierzchni wewnetrzne] budynkéw
posiadajacy platforme z czterema kotami jezdnymi, na ktérej w centralnej czesci
znajduje si¢ statyw z zamocowanym do niego obrotowo urzadzeniem skanujagcym
wraz z kamerami stereoskopowymi, przy czym platforma wyposazona jest w
urzadzenie LIDAR do wykrywania $wiatla 1 odlegtosci, modut GPS oraz czujnik
potozenia platformy wzgledem znacznikoéw w skanowanym pomieszczeniu, polega
na tym, ze kazde koto jezdne platformy jest kolem wielokierunkowym potaczonym
z indywidualnym elektrycznym silnikiem napedowym  zamocowanym na
platformie. Urzadzenie skanujace stanowia okulary rozszerzonej rzeczywistosci.
Urzadzenie LIDAR zamocowane jest na gérnej przedniej czesci platformy, za$
modut GPS umieszczony jest na tylnej gornej czesci platformy, natomiast czujnik
potozenia platformy umieszczony jest od spodu platformy pod statywem.

Rozwigzanie wedlug wzoru uzytkowego, poprzez zastosowanie w platformie
kot jezdnych  wielokierunkowych  napedzanych indywidualnie  silnikiem
elektrycznym i zastosowanie okularéw rozszerzonej rzeczywistosci, zapewnia
prosta, funkcjonalng konstrukcje urzadzenia umozliwiajacego szybkie i samodzielne
wykonanie skanu przestrzennego otoczenia w sposob autonomiczny, nawet w trudno
dostepnych miejscach.

Dzigki zastosowaniu w urzadzeniu czujnikow do okreslania orientacji i
potozenia w przestrzeni oraz technologii AR to jest augmented reality, co oznacza
rzeczywisto$¢ rozszerzong urzadzenie umozliwia utworzenie modelu przestrzennego
otoczenia. Taki model bedacy cyfrowym blizniakiem zeskanowanego pomieszczenia
moze by¢ wykorzystany przy projektowaniu w celu lepszego rozplanowania maszyn
lub urzadzen. Urzadzenie wedlug wzoru uzytkowego moze mieé rowniez
zastosowanie w przemysle budowlanym, muzealnictwie, branzy automotive lub
podobnej, gdzie umozliwi w szybki sposéb 1 niewymagajacy przerw w pracy ciggow
technologicznych uzyska¢ odwzorowanie 3D powierzchni rzeczywistych 1 w ten
sposob optymalizowaé wewnetrzng logistyke przedsigbiorstwa.

Przedmiot wzoru uzytkowego jest uwidoczniony na rysunku, na ktorym
fig.1 przedstawia schematycznie urzadzenie do skanowania powierzchni

wewnetrznej) budynkow w widoku z boku, a fig.2 — urzadzenie w widoku z dotu.
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Urzadzenie do skanowania powierzchni wewnetrznej budynkow posiada
platforme 1 z czterema kotami jezdnymi 2, na ktérej w centralnej czesci znajduje si¢
statyw 3 z zamocowanymi do niego okularami rozszerzonej rzeczywistosci 4 jako
urzadzeniem skanujacym, wyposazone w kamery stereoskopowe 1 specjalny
algorytm pomiaru odleglosci obserwowanych punktow. Kazde koto jezdne 2
platformy 1 jest kolem wielokierunkowym potaczonym =z indywidualnym
elektrycznym silnikiem napgdowym 5 zamocowanym na platformie 1 . Zastosowanie
takich kot jezdnych 2 umozliwia ruch platformy 1 w kazdym kierunku. Na tylnej
gornej czesci platformy 1, za statywem 3, zamocowany jest modul GPS 6 ukitadu
nawigacji bezprzewodowej. Uktad nawigacji bezprzewodowej bazuje na GPS oraz
uktadach triangulacyjnych, ktére komunikuja si¢ z zewnetrznymi stacjami i na
podstawie obliczonych czaséw przelotéw fali okreslaja polozenie i1 orientacje
platformy. Na gornej przedniej czesci platformy 1, przed statywem 3, znajduje sie
urzadzenie LIDAR 7 do wykrywania swiatla 1 odlegltosci, ktore ma mozliwos¢
wykrywania dwustrefowego. W przypadku odnalezienia przeszkody w strefie
pierwsze] platforma 1 zwalnia do polowy zadanej predkosci platformy 1, natomiast
wykrycie przeszkody w strefie blizej pojazdu stanowiace] strefe druga, powoduje
awaryjne zatrzymanie platformy 1. Od spodu platformy 1 pod statywem 3
zamocowany jest czujnik potozenia platformy 8. Czujnik potozenia platformy 8
wykrywa w sposob optyczny lub indukcyjny potozenie platformy wzgledem
utozonych znacznikéw 9 w skanowanym pomieszczeniu.

Platforma 1 jest wyposazona w jednostke procesujaco-komunikacyjng z systemami
chmurowymi. Jednostka procesujaca pozwala na rozumienie otoczenia i osiggnigcie
autonomii platformy 1. Jednostka procesujaca polaczona jest z systemem
chmurowym 1 przesyla swoja aktualng pozycje 1 orientacje, a takze chmure
zaczytanych w danej chwili punktow. Jest to chmura 3D, gdyz kamery
stereoskopowe urzadzenia skanujacego 4 odczytuja informacje takze w kierunku
gbra-dot. Platforma 1 umozliwia autonomiczne pokrycie powierzchni wewnetrznej
w miejscach, gdzie wystepuje podtoga. Obraz jest probkowany z czestotliwoscia 24
Hz, a chmura punktéw oznaczana jest za kazdym razem za pomoca biezacej
lokalizacji 1 orientacji platformy 1. Specjalny algorytm neuronowy umieszczony w
chmurze naklada na siebie poszczegdlne obrazy zebrane podczas przejazdu
platformy 1 1 na ich bazie buduje model 3D skanowanego pomieszczenia. Systemy
lokalizacyjne oraz algorytmy platformy 1 powoduja, ze platforma dziata

autonomicznie, a wymiana danych, zwtaszcza danych o orientacji 1 potozeniu
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pomiedzy platforma 1, a urzadzeniem skanujacym 4 powoduje podwyzszenie jakosci
otrzymywanego skanu przestrzennego.
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