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1. Imie i nazwisko lub nazwa firmy: XXX XXX

2. Telefon: XXX XXX

3. Adres email: abc@abc.com

4. Nazwa i adres podmiotu zglaszajacego (startupu): XXX XXX

5. Data utworzenia startupu lub planowana data zawiazania spoélki kapitalowej

20 wrzesnia 2019
6. Tytul projektu/nazwa rozwiazania zgtaszanego do programu
LightFieldOne

7. Zespot startupu
Przedstaw sylwetki wszystkich osob pracujacych nad rozwiazaniem (ich role, specjalizacje,
zdobyta wiedze i doswiadczenia, w tym doswiadczenia w pracy z duzymi/srednimi firmami)

XXXXXX- przedsiebiorca, entuzjasta komputeréw przestrzennych. Studiowat informatyke na
Uniwersytecie Adama Mickiewicza w Poznaniu, po studiach pracowat jako programista Wirtualnej
Rzeczywistosci w San Francisco i Los Angeles. Zatozyciel wielu projektow z branzy VR/AR, takich jak
BasementVR, czy Cloud Stories. Zdoby! wiele nagréd w konkursach jak Microsoft Imagine Cup, oraz
Open Educational Challange, jego projekty byly akcelerowane w Next Media Accelerator w
Hamburgu, czy StartupYard w Pradze.

XXXXXX - naukowiec, wynalazca, posiadacz wielu patentéw w tematyce rejestracji i przetwarzania
obrazu 3D. Otrzymat tytul magistra inzyniera na Politechnice Poznanskiej w 2008 roku - jest autorem
wielu badan naukowych na temat cyfrowej kompres;ji, telewizji 3D, map gtebi etc. Ekspert/delegat do
miedzynarodowej organizacji normalizacyjnej ISO/IEC. Edytor miedzynarodowych norm z zakresu
kompresji obrazu 3D. Przedsiebiorca, wspotzatozyciel firmy 3R Studio jednej z pierwszych w Polsce
zajmujacych sie rzeczywistoscia rozszerzona. Naukowiec, laureat prestizowych nagréd: najlepszy
mtody naukowiec w Wielkopolsce oraz laureat nagrody Fundacji Nauki Polskiej START 2015 dla
najlepszych naukowcédw do 35 roku zycia w kraju. Obecnie prowadzi projekt zaawansowanej kamery
pola swiatta w ramach prestizowego programu jak LIDER, organizowanego przez Narodowe
Centrum Badan i Rozwoju (NCBR). Laureat Polskiej Nagrody Inteligentnego Rozwoju 2019 dla
naukowcow prowadzacych innowacyjne badania.

XXXXXXX - projektant, wynalazca, zdobywca nagrod Red Dot Awards, iF Design Award, studiowat
wzornictwo przemystowe na uniwersytecie Newcastle w Wielkiej Brytanii. Ma doswiadczenie w
projektowaniu réznego rodzaju urzadzen elektroniki konsumenckiej i przemystowej. Pracowat z
prestizowymi firmami, jak: Venberlo, DCA Design International czy Echo Brand Design.

8. Opis zglaszanego rozwiazania



- Opisz na czym polega Twoj produkt / ustuga
- Wyjasnij na czym polega innowacyjnos¢ rozwiazania

Nasz produkt to zaawansowana kamera pola swiatta, ktéra mozna wykorzystac¢ jako pasywne sensory
gtebi. Technologia ta moze zosta¢ wykorzystana w systemach autonomicznego prowadzenia
pojazdéw do mapowania otoczenia pojazdu jako alternatywa dla kosztownych i powolnych lidarach
uzywanych obecnie powszechnie w autach autonomicznych. Wspomniana kamera i technologia
pozwala na tworzenie wysokiej jakosci i doktadnych modeli otoczenia pojazdu z predkoscia
dochodzaca do 240 fps (modeli na sekunde). Wspomniana kamera moze tez mie¢ zastosowanie w
systemach prewencji kolizji, badZ systemach wykrywania pieszych. Nasza technologia sktada sie z
innowacyjnej kamery pola Swiatta oraz oprogramowania do estymacji map gtebi i tworzenia modeli
trojwymiarowych na podstawie rejestrowanego obrazu.

W poréwnaniu do innych kamer 3D i sensoréow gtebi nasze rozwiazanie zapewnia wyzsza
rozdzielczos$¢ przestrzenng i czasowa (do 240 obrazéw na sekunde), oraz zapewnia wyzsza jakosS¢
uzyskiwanych map glebi a przez to wyzsza jakos¢ zrekonstruowanych modeli 3D otoczenia pojazdu.
Dzieki rozwigzaniu otrzymac¢ mozna zdecydowanie dokladniejszy obraz przy zdecydowanie nizszym
naktadzie finansowym.

9. Aktualny TRL

Opisz aktualny stopien zaangazowania prac nad produktem/ustuga poprzez okreslenie
poziomu gotowosci technologicznej TRL (Technology Readiness Level) * Opis poziomow
TRL znajdziesz tu: http://bit.ly/TRL_pl

Aktualny poziom TRL oceniamy na poziom VI. StworzyliSmy serie prototypéw kamer oraz
oprogramowania do estymacji map gtebi z wysoka jakoscia i wytwarzania modeli 3D rejestrowanego
otoczenia.

Dokonalismy serii demonstracji w sSrodowiskach akademickich jak i biznesowych (w tym miedzy
innymi konferencja w Los Angeles). Aktualnie testowany system posiada wiele ulepszeh wzgledem
wczesniejszych wersji i zostat przetestowany w wielu réznych warunkach srodowiskowych.

10. Obszary KIS

Opisz w jakie obszary Krajowych Inteligentnych Specjalizacji rozwiazanie sie wpisuje *
Aktualny spis KIS znajdziesz tu:

https://www.smart.gov.pl/images/pdf/Opisy-KIS -werja-5_FINAL-DO-MIIR.pdf

KIS 14 INTELIGENTNE TECHNOLOGIE KREACYJNE

I1.2 Innowacyjne techniki digitalizacji obrazéw i obiektéw 3D. KIS 9 SENSORY (W TYM
BIOSENSORY) I INTELIGENTNE SIECI SENSOROWE

IV.3 Lokalizacja w sieciach sensorowych (algorytmy lokalizacyjne, techniki lokalizacji i tworzenia
map, w szczegolnosci dedykowane dla obszaréw podwyzszonego ryzyka i/lub trudnych warunkéw
propagacyjnych).

1.8 Systemy nawigacji w obiektach zamknietych KIS 10 INTELIGENTNE SIECI I TECHNOLOGIE
INFORMACYJNO-KOMUNIKACYJNE ORAZ GEOINFORMACY]JNE

IX.9 Kartograficzna wizualizacja danych np. wizualizacja danych przestrzennych z wykorzystaniem
technik Rzeczywistosci Rozszerzonej, holografii, wizualizacje kontekstowe, wizualizacje
uwzgledniajace aspekt czasowy, infografiki, wizualizacje 2D/3D.



11. Klienci

- Wskaz kto jest potencjalnym klientem rozwiazania oraz na jakiego rodzaju problemy
rozwiazanie startupu odpowiada.

- W jaki sposob potencjalni klienci obecnie rozwiazuja problem?

Potencjalnymi odbiorcami naszego rozwiazania sa firmy zajmujace sie produkcja pojazdow kazdego
typu, rozwazajace wprowadzenie komponentow wspomagajacych pojazdy autonomiczne i
poétatutominczne.

Firmy te zainteresowane sa wykorzystaniem sensoréw wspomagajacych jazde, a w przysztosci
umozliwiajgcych autonomiczne prowadzenie pojazdéw. Obecnie wiekszos$¢ systemow
umozliwiajgcych autonomiczne prowadzenie pojazdéw polega na zaawansowanych systemach
mapowania otoczenia pojazdu. Jednym z takich systeméw powszechnie wykorzystywanym sa Lidary
cechujace sie wysoka cena, ograniczonymi mozliwosciami (generuja dane z mata predkoscia: 2 lub 3
razy na sekunde) i niewielka rozdzielczoscia. Dodatkowo Lidary mocowane na pojazdach
autonomicznych zakldcaja sie nawzajem i moge powodowac oslepianie innych uczestnikow ruchu
drogowego. Innym rozwigzaniem potencjalnie mozliwym do zastosowania sa sensory gtebi z ktorych
najpopularniejszym jest sensor Kinect. Wykorzystuje on techniki Swiatta strukturalnego do pomiaru
odlegtosci do kazdego punktu obrazu (zaawansowany radar optyczny). Urzadzenia te nie moga by¢
jednakze wykorzystywane w swietle stonecznym, co skutecznie eliminuje je w rozwazanych
zastosowaniach. Jeszcze innym rozwiazaniem sa kamery gtebi, lub kamery stereoskopowe, ktére na
podstawie kilku obrazow z kamer wyznaczaja odlegtos¢ do elementow rejestrowanego obrazu.
Obecna generacja kamer gtebi wykorzystuje jedynie 2 lub 3 sensory optyczne, najczesciej niskiej
rozdzielczosci do wyznaczania odlegtosci, i mapowania otoczenia. Proponowana kamera pola sSwiatta
zapewnia zdecydowanie wyzsze mozliwosci, m.in. poprzez rejestracje mapy gtebi z wyzsza
rozdzielczoscia i wieksza predkoscia ramkowa.

Zastosowania dla opracowanej technologii i kamery pola swiatta nie ograniczaja sie jedynie do
systemow sterowania pojazdami. Moga by¢ one stosowanie w systemach inteligentnego nadzoru
wizyjnego, systemdw zliczania osob, monitorowania mienia i wielu innych zastosowania w ktérych
uzyskanie wysokiej jakosci informacji przestrzennej ma kluczowe znaczenie.

Aktualnie wiekszos$¢ firm nie prowadzi zaawansowanych prac nad systemami autonomicznego
prowadzenia - gtéwnie ze wzgledu na brak odpowiednich systemdw akwizycji i przetwarzania obrazu
dookota pojazdu. Obecnie tylko najwieksze firmy moga pozwoli¢ sobie na rozwoj tych technologii
wewnatrz swoich laboratoriow badawczy - gldwnie ze wzgledu na wysoki koszt takich badan.
Przedsiebiorstwa te tworza wtasne systemy wizyjne lub korzystaja z drogich rozwigzan firm trzecich
jak systemy LIDAR.

12. Konkurencja i przewaga konkurencyjna
Opisz jakie sa dostepne na rynku konkurencyjne rozwiazania i na czym polega przewaga
konkurencyjna proponowanego przez Was rozwiazania

Obecnie na rynku brak jest kamer pola swiatta, o spektrum zastosowan porownywalnym z
opracowana technologia.

Dostepne na rynku sensory gtebi, ktére sa namiastka w sensie BATNA, nie zapewniaja ani
doktadnosci, rozdzielczosci czy tez predkosci dziatania proponowanej kamery.
https://realsense.intel.com/depth-camera/ Creative BlasterX Senz3D - Do tworzenia map 3D
analizujemy widzialne pasmo Swiatta zamiast podczerwieni co skutkuje mozliwoscia wykorzystania
technologii w wymagajacych warunkach srodowiskowych.

- Rozwiazanie bazuje na peitnej rekonstrukcji 3d dookota pojazdu, a nie jedynie strumieniowej



detekcji odlegtosci.
- Rozwigzanie tansze i fatwiejsze w utrzymaniu niz systemy LIDAR Przyktady konkurencyjnych firm:
Ouster.io, Light.co

13. Skala rynku
Opisz jak duza jest grupa potencjalnych klientow, jaki jest poziom ich dostepnosci, jakie sa
trendy rynkowe, jaka jest skala wzrostu

Potencjalnie kazdy pojazd na swiecie moze zosta¢ wyposazony w sensory mapowania 3D w celu
umozliwienia jego autonomicznego prowadzenia. Naszym celem jest skupienie sie na pojazdach
przeznaczenia specjalnego - autobusach, wozach opancerzonych, maszynach budowlanych.

Te urzadzenia maja dodatkowy potencjatl automatyzacji nie tylko prowadzenia, ale takze obstugi
akcesoriow instalowanych do pojazdéw ( tyzki, mtoty hydrauliczne, systemy obronne , systemy
wczesnego ostrzegania). Klienci Ci poszukuja rozwiazan, ktére poprawia ich konkurencyjnosé, cykl
sprzedazowy moze by¢ dlugi, ale klienci sg dostepni. Nasz produkt idealnie wpisuje sie w wiekszy
trend polegajacy na automatyzacji rutynowych zadan takich jak prowadzenie pojazdu. Jestesmy
przekonani ze trend ten bedzie rést w kolejnych latach, a potencjat wzrostu dla naszego rozwigzania
jest bardzo duzy.

14. Partner dla rozwiazania sposrod Odbiorcéw Technologii

Kazdy z Odbiorcow Technologii dzialajacy w programie IndustryLab zapozna sie z Waszym
zgloszeniem. Zaznacz jednakze dla ktorego kluczowego Partnera dedykujesz swoje
rozwiazanie lub z ktorym chcialbys wspoélpracowac w trakcie akceleracji (mozna zaznaczyc¢
nie wiecej niz dwoch preferowanych OT). Jezeli znasz inne srednie lub duze
przedsiebiorstwo, ktore moze by¢ zainteresowane Twoim pomystem lub tez chcialtbys z nim
wspolpracowa¢ w ramach programu, to podaj jego pelna nazwe.

Wybierz partnera: Solaris Bus & Coach S.A. (SOLARIS) , Wybierz partnera: H. Cegielski -
Fabryka Pojazdow Szynowych Sp. z o.0. (FPS), , INNY

15. Wizja wspolpracy z Partnerem

Wyjasnij jakiego rodzaju problemy u Partnera moze rozwiazac zglaszany produkt / ustuga.
Opisz jakie korzysci Partner moze osiagnac dzieki wspolpracy z Toba, przedstaw wizje
wspolpracy z Partnerem i na jakie warunki i zasady wspolpracy z Partnerem jestes otwarty

Z firma Solaris chcielibysmy przeprowadzi¢ demonstracje prototypu technologii w warunkach
operacyjnych a nastepnie zaplanowac i zaimplementowa¢ wykorzystanie mapowania 3D w systemie
awaryjnego hamowania, wykrywania pieszych, lub w innych elementach systemu pét
autonomicznego sterowania pojazdem. Chcieliby$Smy takze przeprowadzi¢ eksperyment
zastosowania okularéw rozszerzonej rzeczywistosci dla kierowcow, ktorzy mogliby korzystac z nich
do rozszerzenia pola widzenia o obraz 3d dookota pojazdu.

16. Oplacalnosc¢ i model biznesowy

- Oszacuj koszt docelowego produktu/ushugi i okresl glowne kategorie kosztow

- Opisz model przychodowy - w jaki sposéb startup zamierza uzyskiwac przychad i jakiej
wielkosci

- Oszacuj czas niezbedny do osiagniecia zysku



Naszym celem jest stworzenie modutu kamer pola swiatta do zastosowania w pojazdach z systemami
jazdy pot autonomicznej. Koszt produkcji i instalacji urzadzenia w pojezdzie szacujemy docelowo na
okoto 40,000 zt. Gtéwnymi kategoriami kosztow sa: system wizyjny, komputer do przetwarzania
obrazu 2d->3D, koszt montazu, licencje na oprogramowanie do analizy obrazu.

Chcemy aby firma generowata zyski ze sprzedazy, licencjonowania oraz serwisu systemu wizyjnego.
Szacujemy, ze do osiggniecia pierwszych zyskow ze sprzedazy potrzebujemy 6-9 miesiecy. Na
realizacje projektu potrzebujemy 200.000 zt dodatkowe finansowania na zakup komponentéw,
wyposazenia laboratorium, oraz optacenie wynagrodzen.

17. Analiza ryzyka
Wskaz czy zglaszane rozwiazanie posiada ograniczenia (np. ustawowe, organizacyjne,
wlasnosciowe, technologiczne, rynkowe, itp.) oraz ryzyka w rozwoju rozwiazania

Ryzyka:

1. Stopien skomplikowania integracji systemu kamer pola Swiatta z innymi systemami pojazdu np. z
systemem awaryjnego hamowania, lub sterowania.

2. Poziom skomplikowania dostosowania technologii do warunkow srodowiska operacyjnego
przedstawionego przez partnerow.

3. Czas akceleracji , w przypadku niezadowalajacych wynikéw podczas testow moze by¢ istotnym
utrudnieniem dla dalszego rozwoju projektu.

18. Opisz glowne wyzwania w rozwoju produktu/ushugi w trakcie akceleracji

Najwiekszym wyzwaniem bedzie opracowanie planu wdrozenia technologii - tak aby dawata
najwieksza wartos$¢ biznesowa partnerom. Kolejnym duzym wyzwaniem bedzie dostosowanie
dziatania algorytméw do warunkow srodowiskowych. Catos¢ wymaga szeregu testdw oraz ich
pOzniejsza analize. Szesciomiesieczny okres akceleracji moze okazac sie zbyt krétki by zrealizowaé
wszystkie zatozenia.

19. Opisz rodzaj potrzebnego wsparcia
Opisz potrzebne wsparcie finansowe i doradcze w trakcie akceleracji

- wsparcie w wywiadach z partnerami i opracowaniu szczegétowego planu pracy

- wsparcie w planowaniu i przeprowadzaniu eksperymentow technologii w warunkach
srodowiskowych

- wsparcie w opracowaniu dlugoterminowej strategii wspotpracy z partnerami

- wsparcia w dalszej analizie rynku i poszukiwaniu kolejnych klientow

20. Opisz najwazniejsze etapy w harmonogramie prac w trakcie akceleracji

1. Dostosowanie prototypu urzadzenia do formy ktéra mozna zastosowa¢ w warunkach okreslonych

przez partnerow.

2. Testowe wdrozenie kamer na pojazdach partnerow

3. Zbieranie danych z kamer ze sSrodowiska operacyjnego

4. Analiza wynikéw oraz planowanie zmian w urzadzeniu i oprogramowaniu



5. Implementacja zmian

6. Testy

7. Planowanie integracji z innymi systemami poktadowymi

8. Testy integracji systemu kamer z innymi systemami poktadowymi

21. Opisz spodziewany efekt koncowy programu akceleracji

Wdrozenie systemu kamer pola swiatla i mapowania otoczenia pojazdu dla celow wykrywania
pieszych i aktywacji systemu awaryjnego hamowania. Wypracowanie planu adaptacyjnego dla
rozwigzania systemu kamer. Uruchomienie i przetestowanie pojazdu w warunkach miejskich podczas
jego normalnej pracy.

22. Opisz w jaki sposdb rozwiazanie bedzie dostepne dla 0s6b z niepelnosprawnosciami

Nasze rozwiazanie moze potencjalnie pomoéc osobom niewidomym do lepszego poruszania sie w
przestrzeni publicznej dzieki doktadniejszym mapom 3D. Istnieje mozliwos¢ zintegrowania naszego
systemu wczesnego ostrzegania z aplikacjami dla oséb np. niewidomych.

Zapoznalam/em sie z zapisami Regulaminu Projektu i akceptuje jego tresc i postanowienia.
TAK

Wyrazam zgode na przetwarzanie przez DGA S.A. (Akceleratora Innowacji Przemystowych INDUSTRYLAB II)
danych osobowych zawartych w FORMULARZU ZGEOSZENIOWYM w sposob zgodny z Rozporzadzeniem
Parlamentu Europejskiego i Rady (UE) 2016/679 z dnia 27 kwietnia 2016 r. w sprawie ochrony oséb fizycznych
w zwiazku z przetwarzaniem danych osobowych i w sprawie swobodnego przeptywu takich danych oraz
uchylenia dyrektywy 95/46WE (Dz.Urz. UE.L Nr 119, str. 1 - ,RODO”), oraz zgodnie z Ustawa o ochronie danych
osobowych z dnia 10 maja 2018 r. (Dz. U. z 2018 r, poz. 1000) dla celéw zwiazanych z ocena zglaszanego
innowacyjnego rozwiazania , dla celow informacyjnych, w tym w szczegolnosci w drodze zbierania i gromadzenia
takich danych w bazie Aplikujacych lub wysylania korespondencji poczta tradycyjna/ elektroniczna.

TAK

Oswiadczam, ze posiadam pelne prawo do zgloszonego rozwiazania i zglaszane rozwiazanie jest wolne od
wszelkich obciazen prawnych, zabezpieczenia lub jakiegokolwiek roszczenia podmiotu trzeciego.
TAK

Zaswiadczam o prawdziwosci danych zawartych w formularzu zgloszeniowym.
TAK

Oswiadczam, ze nie jestem powiazana/y osobowo lub kapitalowo z DGA S.A. i Partnerem bioracym udzial w
Projekcie, z ktorym chce nawiazac wspolprace w ramach indywidualnego programu akceleracyjnego , w
szczegolnosci poprzez:

¢ uczestnictwo w spolce jako wspolnik spotki cywilnej lub spélki osobowej,

¢ posiadanie co najmniej 5% udzialow lub akcji,

¢ pelienie funkcji czlonka organu nadzorczego lub zarzadzajacego, prokurenta, pelnomocnika,

¢ pozostawanie w zwiazku malzenskim, w stosunku pokrewienstwa lub powinowactwa w linii prostej,
pokrewienstwa drugiego stopnia lub powinowactwa drugiego stopnia w linii bocznej lub w stosunku
przysposobienia, opieki lub kurateli.

TAK



Ta wiadomosc¢ zostata wystana przez formularz kontaktowy na stronie INDUSTRYLAB
(http://indystrylab.pl).



