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Roboticky 3D skener EPCEITEC

O zarizeni pro optické snimani povrchu tela
O neklade zadné specialni naroky na pacienta
o vystupem je 3D pocitacovy model
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Parametry zarizeni EPICEITEC

O precizni komponenty: rozlisSeni vystupniho obrazu
desetiny az setiny milimetru

O roboticke rameno: libovolna snimaci trajektorie =
zachyceni detaila slozitého povrchu

O vymeénneé skenery: vysoka flexibilita uziti =
jednodusSe prizpusobitelné konkrétni aplikaci

o opticky princip: Setrny k pacientum, zadné
pripravy pro snimani, zadné pozadavky na
pacienta i obsluhu
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Oblast vyuziti EHICEITEC

o Zdravotnictvi
o sledovani rehabilitacniho procesu
O monitoring rustu tkani (svalovych apod.)

O ergonomicke dlahy a ortézy
o ...

o 3D kopirovani objektu
o Design a uzitné umeni
o Pocitacove hry

o Archivace v muzeich

Snimani pocitaovych modelu lidského téla a jejich uziti ve fyzioterapii 5/12



Oblast vyuziti EHICEITEC

o Zdravotnictvi
o sledovani rehabilitacniho procesu
O monitoring rustu tkani (svalovych apod.)

O ergonomicke dlahy a ortézy
o ...

o 3D kopirovani objektu
o Design a uzitné umeni

Situace kdy staci

o Podéitadové hry povrch — nahrada MRI
_ ) robotickym 3D
o Archivace v muzeich skenerem
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Srovnani s MR EHICEITEC

O nékolikanasobné nizsi néklady (pofizovaci i provozni)
O vyssi rozliseni pri kratSim skenovacim Case

o nulova zatez pacienta a jednoducha obsluha

o neblokujeme pacienty, kteri MRI potrebuji

________________IMR' | Roboticky 3D skener

Pofizovaci naklady od 20 000 000 K¢& cca 1 000 000 K&
Cena snimku 6 000 — 8 000 K& cca 1 KC

Doba pofizeni snimku 20 — 40 min. cca 2 min.
RozliSeni snimku cca 1 mm 0,04 — 0,1 mm
Vystupni model vnitfni struktury povrch objektu

1 Zdroj: http://www.mri-portal.com/clanky/magneticka_rezonance.php
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Princip IICEITEC

| Méreni vzdalenosti —s» Vypocet polohy bodu

pomoci bezdotykového ze znalosti polohy ramene,
laserového snimace natoCeni skeneru a zmérené
vzdalenosti
/ Stinovany model
Pohyb se skenerem povrchu snimaného
po predem znamée trajektorii objektu

pomoci robotického ramene
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plné automatické snimani + prizpusobitelnost
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otacCeni, zvetsovani, posouvani, ...
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Vize do budoucna IICEITEC

Soucasny stav:

o funkCni zarizeni schopné porizovat detailni 3D
pocitacové modely pfedloZzenych objektl

Pokracovani projektu:
O datova fuze: termovize, barevna kamera
O automatizované srovnavani modelu

... hebo aplikace ve spolupraci s Vami
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Data Fusion EPICEITEC

o temperatures — only pixels with certain temperatures will be used (alpha)

o calibrated spatial data (TOF camera) will be processed by ground-level
calculation algorithm and rendered to the image

o later — local pathfinding (A* algorithm, ...)
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Calibration Results - Matlab




Dekujeme za pozornost

Tato prace byla podporena z projektu CEITEC - Central European Institute of Technology
(CZ.1.05/1.1.00/02.0068) a z juniorského projektu mezifakultniho specifického vyzkumu

FAST/FEKT-J-13-1987 ,Datova fuze maticovych optickych snimacu“ vnitfniho grantového systému
VUT v Brné.
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