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Streszczenie

Rozszerzona rzeczywistos$¢ to system faczacy swiat rzeczywisty z Swiatem generowanym komputerowo,
mogacy by¢ wyswietlonym na praktycznie dowolnym urzadzeniu posiadajgcym wyswietlacz, w tym.
telefon, monitor komputera czy tez okulary.

Do poprawnego wyswietlania obiektéw w wirtualnej rzeczywistosci, komputer musi rozpoznaé
otaczajacy nas Swiat rzeczywisty. Wiele urzadzen posiada kamery, ale one czesto nie posiadajg zadnych
sensoréw mierzacych odlegtosci od obiektdw nas otaczajgcych, co utrudnia rzutowanie obrazu na swiat
wirtualny.

W artykule zostat przedstawiony sposdb wyswietlania rozszerzonej rzeczywistos$ci w okularach
wykorzystujgc sensory samych okularéw oraz kamery gtebi, do odczytania potozenia obiektow z danej
perspektywy. Testy byly wykonywane w pomieszczeniach. Kamera gtebi byta ustawiona nad gtowa
uzytkownika (na suficie pomieszczenia) i skanowata odlegtos¢ obiektéw od kamery. Pozwalato to
doktadnie wyznaczy¢ potozenie obiektow w pomieszczeniu i przekaza¢ dane do kamery.

Do poprawnego natozenia Swiata wirtualnego do obrazu rzeczywistego wymagana jest znajomos¢
potozenia uzytkownika/kamery. To tutaj byt gtdwny nacisk artykutu. Wymagane jest zebranie trzech
kluczowych informacji: ustalenie pozycji celu w przestrzeni, ustalenie potozenie uzytkownika, ustalenie
kierunku oraz pozycji gtowy uzytkownika (w ktdrg strone patrzy).

Ustalanie pozycji gtowy uzytkownika nie jest takie proste. Do tego ustalenia pozycji zostata wykorzystana
kamera gtebi. Skanuje ona warstwa po warstwie uzytkownika i mapuje sobie tzw. mape binarng. Ma ona
dwa stany: 1 lub 0. Warto$¢ jeden oznacza, ze na danej odlegtosci od kamery jest jakis obiekt, zero
oznacza, ze nic tam nie ma. Po utworzeniu tej mapy binarnej tworzony jest obraz gtebi obrazu, gdzie
intensywnos¢ piksela zalezy od odlegtosci danego piksela od kamery. Na kazdej warstwie wyliczane jest
lokalne minimum piksela dla kazdej warstwy, i dla tego piksela dodawana jest wartosé jeden. W
ostatniej warstwie punkt najbardziej jasny do pozycja gtowy uzytkownika.

Orientacja uzytkownika jest pobierana gtéwnie z sensoréw okularéw. Wymagana jest jednak
odpowiednia kalibracja obrazu i przejscie z obrazu pobranego z kamery gtebi, a kamerg wyswietlang w
okularach.

Do ustalenia pozycji celu wykorzystywana jest kamera gtebi, a nastepnie wykonywane jest przesuniecie
o dany wektor, aby poprawnie wyswietli¢ obraz na wyswietlaczu okularow.

Autorzy wykonali implementacje oraz testy na platformach, przedstawiajgc wyniki miedzy tym, co
zostato omoéwione w artykule, a tradycyjnymi sposobami wykorzystujgce zwyktg kamere.
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