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(54) ОЦЕНКАФИЗИЧЕКИХПАРАМЕТРОВПРИПОМОЩИТРЕХМЕРНЫХПРЕДСТАВЛЕНИЙ

(57) Формула изобретения
1. Способ для оценки физического параметра объекта, состоящий в том, что:
одну или нескольких заданных световых картинок проецируют, по меньшей мере,

на часть объекта, при этомкаждаяпроецируемая световая картинка содержитмножество
световых элементов;

выполняют детектирование одной или нескольких световых картинок, образованных
в результате взаимодействия одной или нескольких направленных световых картинок,
поменьшеймере, с частьюобъекта, при этом каждая детектируемая световая картинка
содержит множество световых элементов и детектируется из одного местоположения;

выполняют обработку единичной детектированной световой картинки устройством
обработки данных для создания трехмерного представления, по меньшей мере, части
объекта путем определения трехмерных координат множества световых элементов,
содержащихся в единичной световой картинке; и

оцениваютфизический параметр объекта с помощью устройства обработки данных,
и используя трехмерное представление, по меньшей мере, части объекта.

2. Способ поп.1, отличающийся тем, что единичная детектируемая световая картинка,
обрабатываемая для создания трехмерного представления, по меньшей мере, части
объекта, создается на базе единичного проецирования заданной световой картинки,
по меньшей мере, на часть объекта.

3. Способ по п.1, отличающийся тем, что каждое местоположение единичного
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детектирования смещено по отношению к местоположению, из которого выполняется
проецирование картинки.

4. Способ по п.1, отличающийся тем, что единичное местоположение, из которого
детектируется одна или несколько световых картинок, различает одну или несколько
детектированных световых картинок.

5. Способ по п.1, отличающийся тем, что физическим параметром является вес.
6. Способ по п.1, отличающийся тем, что объектом является животное.
7. Способ по п.6, отличающийся тем, что животное является млекопитающим.
8. Способ по п.6, отличающийся тем, что животное является сельскохозяйственным

животным.
9. Способ по п.8, отличающийся тем, чтофизический параметр выбирают из группы,

состоящей из веса, площади поверхности, обхвата, длины, высоты, состава туши,
пропорций сортовых частей, тканевого состава, мускулистости, индекса массы тела,
асимметрии тела и объема.

10. Способ по п.1, отличающийся тем, что он дополнительно включает оценку
физического размера объекта на основе трехмерного представления, по меньшей мере,
части объекта.

11. Способ по п.10, отличающийся тем, что объектом является свинья, а физический
размер выбирают из группы в составе: копчиково-теменной размер, обхват груди,
окружность пясти, расстояниемеждупястями, расстояниемежду боками, длина передней
ноги, расстояние между складками, окружность скакательного сустава, окружность
задней ноги в паху, ширина в плечах, ширина окорока, ширина на складке окорока,
ширина в максимально выступающей части окорока, промежуток от брюха до пола,
высота в лопатке, высота в месте выше бедра и высота до основания хвоста.

12. Способ по п.11, отличающийся тем, что один или несколько физических размеров
используют для оценки веса свиньи.

13. Способ по п.12, отличающийся тем, что копчиково-теменной размер умножают
наширину окорока и умножают на высоту до основания хвоста, используя полученную
величину для оценки веса свиньи.

14. Выполняемый с помощью компьютера способ оценки физического параметра
объекта, состоящий в том, что:

проецируют множество заданных световых картинок, по меньшей мере, на часть
объекта, при этом каждую световую картинку проецируют на объект или на его часть
практически под одним и тем же углом, и при этом каждая проецируемая световая
картинка содержит множество световых элементов;

детектируют одну или несколько световых картинок, образованных в результате
взаимодействия проецируемых световых картинок, по меньшей мере, с частью объекта,
при этом каждая детектируемая световая картинка содержит множество световых
элементов и детектируется из одного местоположения;

обрабатываютодну или несколько детектированных световых картинок для создания
трехмерного представления, по меньшей мере, части объекта с помощью устройства
обработки данных; и

оцениваютфизический параметр объекта с помощью устройства обработки данных,
и используя трехмерное представление, по меньшей мере, части объекта.

15. Способ по п.14, отличающийся тем, что он дополнительно включает отображение
оцениваемого физического параметра.

16. Система для оценки физического параметра объекта, содержащая:
световой проектор, содержащий источник света, конфигурация которого позволяет

направлять одну или несколько заданных световых картинок, содержащих множество
световых элементов, по меньшей мере, на часть объекта;
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детектор, конфигурация которого позволяет детектировать одну или несколько
световых картинок, содержащих множество световых элементов и образованных в
результате взаимодействия одной или нескольких направленных световых картинок,
по меньшей мере, с частью объекта; и

устройство обработки данных, конфигурация которого позволяет:
создавать трехмерное представление, по меньшей мере, части объекта путем

определения трехмерных координат множества световых элементов, содержащихся в
единичной детектированной световой картинке, детектированной из одного
местоположения детектора; и

использовать это трехмерное представление для того, чтобы оценить физический
параметр объекта.

17. Система по п.16, отличающаяся тем, что детектированная световая картинка,
которую обрабатывают для получения трехмерного представления, по меньшей мере,
части объекта, образована на основе единичного проецирования заданной световой
картинки, по меньшей мере, на часть объекта.

18. Система по п.16, отличающаяся тем, что световой проектор дополнительно
содержит апертуру, через которуюпроецируются одна илинесколько заданных световых
картинок, при этом детектор содержит апертуру, в которую принимаются одна или
несколько световых картинок от объекта, и при этом апертура проектора смещена по
отношению к апертуре детектора.

19. Система по п.16, отличающаяся тем, что источником света является устройство
для световой вспышки.

20. Система по п.19, отличающаяся тем, что конфигурация устройства световой
вспышки позволяет ему производить импульсную вспышку света.

21. Система по п.16, отличающаяся тем, что конфигурация устройства обработки
данных дополнительно позволяет оценивать физический размер объекта, исходя из
трехмерного представления, по меньшей мере, части объекта.

22. Система по п.21, отличающаяся тем, что объектом является свинья, а физический
размер выбирается из группы в составе: копчиково-теменной размер, обхват груди,
окружность пясти, расстояниемеждупястями, расстояниемежду боками, длина передней
ноги, расстояние между складками, окружность скакательного сустава, окружность
задней ноги в паху, ширина в плечах, ширина окорока, ширина на складке окорока,
ширина в максимально выступающей части окорока, промежуток от брюха до пола,
высота в лопатке, высота в месте выше бедра и высота до основания хвоста.

23. Система по п.22, отличающаяся тем, что один или несколькофизических размеров
используют для того, чтобы оценить вес свиньи.

24. Система по п.23, отличающаяся тем, что копчиково-теменной размер умножают
наширину окорока и умножают на высоту до основания хвоста, используя полученную
величину для оценки веса свиньи.

25. Компьютеризованный способ определения положения объекта на поверхности,
состоящий в том, что:

проецируют одну или несколько заданных световых картинок, по меньшей мере, на
часть объекта, а также, по меньшей мере, на часть поверхности, и при этом каждая
направляемая световая картинка содержит множество световых элементов;

детектируют одну или несколько световых картинок от объекта и от поверхности,
образованных в результате взаимодействия одной или нескольких проецируемых
световых картинок, по меньшей мере, с частью объекта и, по меньшей мере, с частью
поверхности, при этомдетектируемые световые картинки содержатмножество световых
элементов;

определяют трехмерные координатымножества световых элементов, содержащихся
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в детектированных световых картинках, с помощью устройства обработки данных;
определяют трехмерное представление, поменьшеймере, части объекта и трехмерное

представление, по меньшеймере, части поверхности с помощью устройства обработки
данных, исходя из полученных трехмерных координат множества световых элементов,
содержащихся в детектированных световых картинках; и

на основе определенных трехмерных представлений, поменьшеймере, части объекта
и, по меньшей мере, части поверхности определяют положение объекта относительно
поверхности.

26. Способ по п.25, отличающийся тем, что определение положения объекта
относительно поверхности включает определение ориентации объекта по отношению
к поверхности, при этом для оценки физического параметра объекта используют
трехмерного представления, по меньшей мере, части объекта, исходя из ориентации
объекта относительно поверхности.

27. Способ по п.26, отличающийся тем, что указанная ориентация является
вертикальной ориентацией, которую определяют с помощью вектора, нормального к
поверхности.

28. Компьютеризованный способ определения положения объекта на поверхности,
состоящий в том, что:

проецируют одну или несколько первых заданных световых картинок, по меньшей
мере, на часть объекта, и при этом каждая из первых проецируемых световых картинок
содержит множество световых элементов;

проецируют одну или несколько вторых заданных световых картинок, по меньшей
мере, на часть поверхности, на которой расположен объект, и при этом каждая из
вторых проецируемых световых картинок содержит множество световых элементов;

детектируют одну или несколько световых картинок от объекта, образованных в
результате взаимодействия одной или нескольких первых проецируемых заданных
световых картинок, поменьшеймере, с частьюобъекта, при этом каждая детектируемая
световая картинка от объекта содержит множество световых элементов;

детектируют одну или несколько световых картинок от поверхности, образованных
в результате взаимодействия одной или нескольких вторых проецируемых заданных
световых картинок, по меньшей мере, с частью поверхности, при этом каждая
детектируемая световая картинка от поверхности содержит множество световых
элементов;

с помощью устройства обработки данных определяют трехмерные координаты
множества световых элементов, содержащихся в детектированных световых картинках
от объекта;

с помощью устройства обработки данных определяют трехмерные координаты
множества световых элементов, содержащихся в детектированных световых картинках
от поверхности;

определяют трехмерное представление, поменьшеймере, части объекта и трехмерное
представление, по меньшеймере, части поверхности с помощью устройства обработки
данных, исходя из полученных трехмерных координат множества световых элементов,
содержащихся в детектированных световых картинках от объекта и в детектированных
световых картинках от поверхности; и

определяют положение объекта относительно поверхности на основе определенных
трехмерных представлений, по меньшей мере, части объекта и, по меньшей мере, части
поверхности.

29. Способ по п.28, отличающийся тем, что одну или несколько первых заданных
световых картинок и одну или несколько вторых заданных световых картинок
проецируют в некоторомнаправлении, при этоммножество световых элементов первой
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заданной световой картинки параллельны друг другу и первой оси, а множество
световых элементов второй заданной световой картинки параллельны друг другу и
второй оси, и причем первая и вторая оси не лежат на одной прямой.

30. Способ по п.28, отличающийся тем, что определение положения объекта
относительно поверхности включает определение ориентации объекта по отношению
к поверхности, при этом дополнительно включает используют трехмерное
представление, по меньшей мере, части объекта для оценки физического параметра
объекта, исходя из ориентации объекта относительно поверхности.

31. Способ по п.30, отличающийся тем, что указанная ориентация является
вертикальной ориентацией, которую определяют с помощью вектора, нормального к
поверхности.

32. Способ по п.30, отличающийся тем, что физическим параметром является вес.
33. Способ по п.32, отличающийся тем, что объектом является сельскохозяйственное

животное, стоящее на поверхности.
34. Способ по п.28, отличающийся тем, что объектом является трехмерный объект,

расположенный сверху на поверхности.
35. Способ по п.28, отличающийся тем, что проецирование первой заданной световой

картинки, по меньшей мере, на часть объекта дополнительно включает проецирование
первой заданной световой картинки мгновенно.

36. Способ по п.28, отличающийся тем, что первую и вторую заданные световые
картинки проецируют в виде вспышки света.

37. Компьютеризованный способ оценкифизического параметра объекта, состоящий
в том, что:

проецируют одну или несколько диагональных световых картинок, поменьшеймере,
на часть объекта, и при этом каждая из проецируемых диагональных световых картинок
содержит множество световых элементов, каждый из которых параллелен оси,
расположенной по диагонали к вертикальной оси, лежащей в плоскости,
перпендикулярной направлению проецирования одной или нескольких диагональных
световых картинок;

детектируют одну или несколько световых картинок от объекта, образованных в
результате взаимодействияоднойилинесколькихпроецируемыхнаобъект диагональных
световых картинок, поменьшеймере, с частьюобъекта, при этом каждая детектируемая
световая картинка содержит множество световых элементов;

создают трехмерное представление, по меньшей мере, части объекта путем
определения трехмерных координат множества световых элементов, содержащихся в
одной или нескольких детектированных световых картинках от объекта; и

с использованием трехмерных представлений, по меньшей мере, части объекта
оценивают физический параметр объекта.

38. Способ по п.37, отличающийся тем, что одна или несколько детектируемых
световых картинок, обрабатываемых для создания трехмерного представления, по
меньшей мере, части объекта, создается на базе единичного проецирования заданной
световой картинки, по меньшей мере, на часть объекта.

39. Способ по п.37, отличающийся тем, что одну или несколько детектируемых
световых картинок детектируют из одного местоположения на объекте.

40. Способ по п.37, отличающийся тем, что дополнительно включает этапы,
состоящие в том, что:

проецируют одну или несколько вертикальных световых картинок, поменьшеймере,
на часть поверхности, на которой расположен объект, и при этом каждая из
проецируемых вертикальных световых картинок содержит множество световых
элементов, каждый из которых параллелен вертикальной оси, лежащей в плоскости,
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перпендикулярной направлению проецирования одной или нескольких диагональных
световых картинок;

детектируют одну или несколько световых картинок, образованных в результате
взаимодействия одной или нескольких вертикальных световых картинок, по меньшей
мере, с частьюповерхности, при этомкаждая детектируемая световая картинка содержит
множество световых элементов;

создают трехмерное представление, по меньшей мере, части поверхности путем
определения трехмерных координат множества световых элементов, содержащихся в
одной или нескольких детектированных световых картинках; и

определяют положение объекта на поверхности, используя трехмерные
представления, по меньшей мере, части поверхности.

41. Аппарат для оценки физического параметра объекта, расположенного на
поверхности, указанный аппарат содержит:

световой проектор, включающий:
источник света, излучающий свет, и
приспособление, расположенное напутипрохождения света, излучаемого источником

света, избирательно блокирующее, по меньшей мере, часть излучаемого света для
создания первой световой картинки, предназначенной для направления, по меньшей
мере, на часть объекта, и второй световой картинки, предназначенной для направления,
по меньшей мере, на часть поверхности;

детектор, конфигурация которого позволяет детектировать световые картинки,
образованные в результате взаимодействия первой световой картинки с объектом, а
также второй световой картинки с поверхностью; и

устройство обработки данных, конфигурация которого позволяет выполнять
операции, включающие:

определение положения объекта относительно поверхности, выполняемое на основе
световых картинок, детектированных детектором, и

определение физического параметра объекта, выполняемое на основе световых
картинок, детектированных детектором.

42. Аппарат по п.41, отличающийся тем, что приспособление, избирательно
блокирующее, 'по меньшеймере, часть излучаемого света для создания первой световой
картинки, проецируемой, по меньшей мере, на часть объекта, а также второй световой
картинки, проецируемой, поменьшеймере, на часть поверхности, выбирается из группы,
состоящейихпрозрачнойповерхности, содержащей участки, блокирующиепрохождение
света, трафарета, а также цифрового микрозеркального устройства.

43. Аппарат по п.42, отличающийся тем, что прозрачная поверхность содержит
первое множество меток, ориентированных в первом направлении на этой прозрачной
поверхности, и второе множество меток, ориентированных во втором направлении на
этойпрозрачнойповерхности, отличающееся отпервогонаправления, при этом световой
проектор проецирует свет, который проходит через первое множество меток, образуя
первую световую картинку, содержащую множество световых элементов и
предназначенную для направления на объект, проецируемый проектором свет также
проходит через второе множество меток, образуя вторую световую картинку,
содержащую множество световых элементов и предназначенную для направления на
поверхность, на которой расположен объект.

44. Аппарат по п.43, отличающийся тем, что световой проектор дополнительно
содержит оптические средства для пропускания света от источника света через первое
множество меток и через второе множество меток на прозрачной поверхности.

45. Аппарат по п.43, отличающийся тем, что прозрачная поверхность является
диапозитивом, при этом первое множество меток представляет собой диагональные
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вытравленные метки, а второе множество меток представляют собой вертикальные
вытравленные метки на диапозитиве.

46. Аппарат по п.41, отличающийся тем, что световой проектор и детектор
расположенына одной и тойже горизонтальной плоскости во время работы устройства.

47. Аппарат по п.41, отличающийся тем, что дополнительно содержит кожух, внутри
которого располагаются световой проектор и детектор, при этом кожух содержит
множество отверстий, через которые световой проектор проецирует свет, а детектор
детектирует световые картинки.

48. Аппарат по п.41, отличающийся тем, что детектор содержит прибор с зарядовой
связью (ПЗС) для фиксации детектируемых световых картинок.

49. Аппарат по п.41, отличающийся тем, что конфигурация детектора позволяет
детектировать первые детектируемые световые картинки, образованные в результате
взаимодействия первой световой картинки с объектом, а также вторые детектируемые
световые картинки, образованные в результате взаимодействия второй световой
картинки с поверхностью.

50. Аппарат по п.41, отличающийся тем, что дополнительно содержит электронные
средства обработки данных, конфигурация которых позволяет создавать трехмерное
представление, поменьшеймере, части объекта и трехмерное представление, поменьшей
мере, части поверхности путемопределения трехмерных координатмножества световых
элементов, содержащихся в первой и второй детектированных световых картинках,
соответственно.

51. Система, содержащая:
световойпроектор, конфигурация которогопозволяет направлять одну илинесколько

диагональных световых картинок, по меньшей мере, на часть объекта, при этом каждая
проецируемаядиагональная световая картинка содержитмножество световых элементов,
каждый из которых параллелен оси, расположенной диагонально к вертикальной оси,
лежащей в плоскости, перпендикулярнойнаправлениюпроецирования указанныходной
или нескольких диагональных световых картинок;

детектор, конфигурация которого позволяет детектировать одну или несколько
световых картинок на объекте, образованных в результате взаимодействия одной или
нескольких заданных диагональных световых картинок, по меньшей мере, с частью
объекта, при этом каждая детектируемая световая картинка содержит множество
световых элементов; и

электронные средства обработки данных, конфигурация которых позволяет:
создавать трехмерное представление, по меньшей мере, части объекта путем

определения трехмерных координат множества световых элементов на объекте,
содержащихся в одной или нескольких детектированных световых картинках, и

использовать трехмерное представление, по меньшеймере, части объекта для оценки
физического параметра объекта.

52. Система по п.51, отличающаяся тем, что конфигурация проектора дополнительно
позволяет направлять одну илинесколько вертикальных световыхкартинок, поменьшей
мере, на часть поверхности, на которой расположен объект, при этом каждая
проецируемая вертикальная световая картинка содержитмножество световых элементов,
каждый из которых параллелен вертикальной оси, лежащей в плоскости,
перпендикулярной направлению проецирования указанных одной или нескольких
диагональных световых картинок.

53. Система по п.52, отличающаяся тем, что конфигурация детектора дополнительно
позволяет детектировать одну или несколько световых картинок на поверхности,
образованных в результате взаимодействия одной или нескольких заданных
вертикальных световых картинок, по меньшей мере, с частью поверхности, при этом
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каждая детектируемая световая картинка содержит множество световых элементов.
54. Система по п.53, отличающаяся тем, что конфигурация электронных средств

обработки данных дополнительно позволяет:
создавать трехмерное представление, по меньшей мере, части поверхности путем

определения трехмерных координат множества световых элементов на поверхности,
содержащихся в одной или нескольких детектированных световых картинках; и

использовать трехмерное представление, по меньшей мере, части поверхности для
определения положения объекта на поверхности.
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