　RGB-Dセンサー
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　３次元の色と形を計測する装置．得られるデータは色付きの３次元点群データ．
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図．RGB-Dセンサーの１つ．Xtion Pro の外観（amazon.co.jp より転載）
Kinectもそうです．

 ３次元点群データ
　　３次元の点がたくさん記述されたデータ．
　　
　　実は，それぞれの点は，
　　　・座標 (x, y, z) と色情報 (R, G, B) を属性として持つ場合
　　　・座標 (x, y, z) とラベル番号を属性として持つ場合
    などいろいろありえる．

　　　　（要点は）
        1つのオブジェクトの表面　＝　多数の点の集まり（３次元点群データ）
　　　　として扱う

 ３次元点群データのファイル形式の例
　アスキー形式
　　１行で１つの点．半角の空白文字でデータが区切られている．
　　行の中には，x, y, z の値．あわせて付加情報が付いてくることが多い．
    前も使ったファイル cloud_0.asc では，ラベル番号（「2」などの数値）が付いている．

[image: ]
図．3次元点群データファイルの例
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図．meshlab で表示







◆　インターネットで公開されている RGB-D データセットの例
[image: ]
	https://rgbd-dataset.cs.washington.edu/
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[image: ]	http://redwood-data.org/3dscan/dataset.html













[bookmark: _GoBack]３．3次元点群データをPythonで表示
[image: ]

[bookmark: _Hlk469505296][image: ] 前も使った cloud_0.ascというファイル名の点群データファイルを使う








 cloud_0.asc を C:\ の直下にコピー
[image: ]







③ 点群データを3次元プロット
※　「pandas.read_table("C:/cloud_0.asc", sep="\s+", header=None)」は，半角の空白文字で区切られたデータファイルを読み込むときの決まり文句

import pandas
a = pandas.read_table("C:/cloud_0.asc", sep="\s+", header=None)
a = a.dropna()
fig = plt.figure()
ax = Axes3D(fig)
ax.scatter3D(np.ravel(a[0]),np.ravel(a[1]),np.ravel(a[2]), s=1, depthshade=False)
plt.show()










別ウインドウが開く．マウス操作でいろいろ回転ことは可能だが，処理が重いので，慌てずに操作する．
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RGB-D Object Dataset

Home People Dataset Results Software Demos

News

« April 5, 2014 - The RGB-D Scenes Dataset v2 is now available here! It contains 14 new scenes reconstructed from RGB-D videos with fumiture a
used to learn HMPAD features and classifiers in our ICRA'14 paper!

July 14,2013 - Code for HMP features now available here. It achieves state-of-the~art results on the RGB-D Object Dataset

December 13, 2012 ~ Software and data for detection-based object labeling in Kinect videos now available here.

October 3, 2012 - The dataset is now available for download directly from the websitel No more sending emails necessary (questions and suggestio

April 6, 2012 - RGB-D kernel descrintors are now available.

March 22, 2012 - 3D reconstructions created by aligning video frames of all 8 scenes in the RGB-D Scenes Dataset are now available.

June 20, 2011 = Pose annotations for all 300 objects in the RGB-D Object Dataset are now available.

Overview

The RGB-D Object Dataset is a large dataset of 300 common household objects. The objects are organized into 51 categories arranged using WordNet hy
dataset was recorded using a Kinect style 3D camera that records synchronized and aligned 640x480 RGB and depth images at 30 Hz. Each object was p
one whole rotation. For each object, there are 3 video sequences, each recorded with the camera mounted at a different height so that the object is view

Unlike many existing datasets such as Caltech 101 and ImageNet, objects in this dataset are organized into both categories and jnstances. In these datase
and there is no way to tell whether two images contain the same dog, while in the RGB-D Object Dataset the category sod car is divided into physically
dataset also provides ground truth pose information for all 300 objects.

Here are some example objects that have been segmented from the background.
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