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Két lépés:

1.Középpont

2.Torzítás megszüntetés

másodrendű approximáció
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Beltéri navigáció és 
akadályelkerülés

Beltéri navigáció és 
akadályelkerülés

 Pályatervezési algoritmusokat valósítottam meg és 
hasonlítottam össze foglaltsági hálós térkép-
reprezentáció esetében.

 Szabályalapú
 Neurális hálós
 Hullám-továbbterjesztéses
 Tanuló algoritmus
 Gráf bejárás
 Módosítások

 Pályatervezési algoritmusokat valósítottam meg és 
hasonlítottam össze foglaltsági hálós térkép-
reprezentáció esetében.

 Szabályalapú
 Neurális hálós
 Hullám-továbbterjesztéses
 Tanuló algoritmus
 Gráf bejárás
 Módosítások
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Beltéri navigáció és 
akadályelkerülés

Beltéri navigáció és 
akadályelkerülés

 Képfeldolgozás alapú eljárást fejlesztettem ki 
négylábú lépegető mobilrobot lábkörnyezetének 
valós idejű vizsgálatára és az akadályelkerülésre 
PAL használatával.

 Képfeldolgozás alapú eljárást fejlesztettem ki 
négylábú lépegető mobilrobot lábkörnyezetének 
valós idejű vizsgálatára és az akadályelkerülésre 
PAL használatával.
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Beltéri navigáció és 
akadályelkerülés

Beltéri navigáció és 
akadályelkerülés

 Módszert adtam robot navigációnál alkalmazható
akadálydetektálásra strukturális megvilágítást 
alkalmazó képfeldolgozás használatával.

 Módszert adtam robot navigációnál alkalmazható
akadálydetektálásra strukturális megvilágítást 
alkalmazó képfeldolgozás használatával.
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Kültéri navigáció és körbelátás 
alapú térképkészítés 

Kültéri navigáció és körbelátás 
alapú térképkészítés 

 Megoldást adtam mobil robot kültéri durva 
lokalizációjára GPS használatával; 

 Megoldást adtam mobil robot kültéri durva 
lokalizációjára GPS használatával; 
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Kültéri navigáció és körbelátás 
alapú térképkészítés 

Kültéri navigáció és körbelátás 
alapú térképkészítés 

 Eljárást dolgoztam ki és valósítottam meg mobil 
robot kültéri lokalizációjának pontosítására ismert 
környezetben, körbelátó képek használatával.

 Eljárást dolgoztam ki és valósítottam meg mobil 
robot kültéri lokalizációjának pontosítására ismert 
környezetben, körbelátó képek használatával.
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Kültéri navigáció és körbelátás 
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Kültéri navigáció és körbelátás 
alapú térképkészítés 

 Mobil robotok navigálásának céljából eljárást 
dolgoztam ki és valósítottam meg topológiai és 
felülnézeti térképek létrehozására.

 Mobil robotok navigálásának céljából eljárást 
dolgoztam ki és valósítottam meg topológiai és 
felülnézeti térképek létrehozására.
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és összeillesztés

Virtuális felülnézeti transzformáció
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Térképezési folyamat és 
lokalizáció

Térképezési folyamat és 
lokalizáció
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Szakma specifikus alkotásként 
megvalósított rendszerek

Szakma specifikus alkotásként 
megvalósított rendszerek

 Saját készítésű négylábú és hatlábú robotokon 
járási stratégiákat vizsgáltam és mozgásszerkesztő
szoftvereszközt készítettem járási algoritmusok 
kialakításához.

 Saját készítésű négylábú és hatlábú robotokon 
járási stratégiákat vizsgáltam és mozgásszerkesztő
szoftvereszközt készítettem járási algoritmusok 
kialakításához.
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Szakma specifikus alkotásként 
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Szakma specifikus alkotásként 
megvalósított rendszerek

 Saját fejlesztésű és készítésű guruló és lépegető
robotoknál az előző tézisek fizikai megvalósításán 
keresztül bemutattam a kifejlesztett navigációra és 
térképezésre irányuló algoritmusok és módszerek 
működését.

 Saját fejlesztésű és készítésű guruló és lépegető
robotoknál az előző tézisek fizikai megvalósításán 
keresztül bemutattam a kifejlesztett navigációra és 
térképezésre irányuló algoritmusok és módszerek 
működését.
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Optikai folyamOptikai folyam

• Képinformáció előfeldolgozása

• 2D kameraképből 3D adatok kinyerése?

• Képkockák intenzitásának összehasonlítása

• Elmozdult pixel pozíciójának keresése

• Vektorok értelmezése: közeli és távoli pontok

• Terepből kiemelkedő akadályok észlelése
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• Képkockák intenzitásának összehasonlítása

• Elmozdult pixel pozíciójának keresése
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• Terepből kiemelkedő akadályok észlelése
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Szakma specifikus alkotásként 
megvalósított rendszerek

Szakma specifikus alkotásként 
megvalósított rendszerek

 Saját megvalósítású roboton keresztül 
megmutattam a PAL optika és a körbelátó
szenzorok képének minőségi javítását és így 
összetett navigálási feladatokban történő
alkalmazhatóság hatékonyabb lehetőségét.

 Saját megvalósítású roboton keresztül 
megmutattam a PAL optika és a körbelátó
szenzorok képének minőségi javítását és így 
összetett navigálási feladatokban történő
alkalmazhatóság hatékonyabb lehetőségét.
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Helyreállítás alapú super-
resolution

Helyreállítás alapú super-
resolution

Cél:
 Videó szekvenciák minőségének javítása
 Optikai folyam technikák összehasonlítása
 Körbelátó kamerával készített képsorozatok  

felbontásának növelése és minőségjavítása

Cél:
 Videó szekvenciák minőségének javítása
 Optikai folyam technikák összehasonlítása
 Körbelátó kamerával készített képsorozatok  

felbontásának növelése és minőségjavítása
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A rendszer felépítéseA rendszer felépítése
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Vizsgált optikai folyam 
módszerek

Vizsgált optikai folyam 
módszerek

 Lucas-Kanade (LK): a vektorok a homogén régiók 
széleinél pontosak → a többi részen elmosódások

 Piramis alapú LK: nagy mozgásokat is tud 
detektálni, de a hiba is növekszik → torzulások és 
elmosódások

 Horn-Schunck: a homogén területek belsejében 
pontosabbak a vektorok. Ezeket a terület 
határának vektorai alapján határozzák meg 
(globális technika)

 Block matching: nagyobb blokkméret esetén 
pontosabbak a vektorok, de sok pixelhez ugyanaz a 
vektor → csökken a pontosság

 Lucas-Kanade (LK): a vektorok a homogén régiók 
széleinél pontosak → a többi részen elmosódások

 Piramis alapú LK: nagy mozgásokat is tud 
detektálni, de a hiba is növekszik → torzulások és 
elmosódások

 Horn-Schunck: a homogén területek belsejében 
pontosabbak a vektorok. Ezeket a terület 
határának vektorai alapján határozzák meg 
(globális technika)

 Block matching: nagyobb blokkméret esetén 
pontosabbak a vektorok, de sok pixelhez ugyanaz a 
vektor → csökken a pontosság
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ÖsszegzésÖsszegzés

 Számos mobilrobotot (gurulót, lépegetőt) 
fejlesztettem ki

 Akadályelkerülési, térképkészítési és 
navigációs feladatokat oldottam meg

 Körbelátó optikával készített képsorozatokat 
használtam fel e feladatokban

 Bizonyos megoldások általánosan is 
alkalmazhatók (GPS, képminőség javítás, 
akadálydetektálás)

 Számos mobilrobotot (gurulót, lépegetőt) 
fejlesztettem ki

 Akadályelkerülési, térképkészítési és 
navigációs feladatokat oldottam meg

 Körbelátó optikával készített képsorozatokat 
használtam fel e feladatokban

 Bizonyos megoldások általánosan is 
alkalmazhatók (GPS, képminőség javítás, 
akadálydetektálás)
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KÖSZÖNÖM MEGTISZTELŐ
FIGYELMÜKET!
KÖSZÖNÖM MEGTISZTELŐ
FIGYELMÜKET!
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Optikai folyam módszerOptikai folyam módszer
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 A (2D) képtérben a pixel mozgás számítása
 A mozgó pixel intenzitása nem változik az időben

 A jobb oldal Taylor sorba fejtése és kis elmozdulás

 A (2D) képtérben a pixel mozgás számítása
 A mozgó pixel intenzitása nem változik az időben

 A jobb oldal Taylor sorba fejtése és kis elmozdulás
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Optikai folyam módszerOptikai folyam módszer
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Lucas & Kanade módszerLucas & Kanade módszer

 Egy energia-kifejezést definiál és a 
minimumát keresi

 A deriváltja tehát 0

 Egy energia-kifejezést definiál és a 
minimumát keresi

 A deriváltja tehát 0
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Lucas & Kanade módszerLucas & Kanade módszer
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Lucas & Kanade módszerLucas & Kanade módszer
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Optical flow piramis módszerrelOptical flow piramis módszerrel
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I t kép Gauss piramisa It+1 kép Gauss piramisa

image It+1image It u=10 pixel

u=5 pixel

u=2.5 pixel

u=1.25 pixel
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