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Fairrzllenn

e Bevezetes es a kutatasok elozmenyei

e Celkitlizesek es alkalmazott modszerek

e Korbelato szenzorok, PAL optika

e Akadalyelkeriles, palyatervezes

e Kilteri navigaciohoz kapesolodo eredmeények
e Szakma specifikis alketasok

e Osszegzes
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BEVEZETES ES A KUTATASOK
ELOZMENYEL
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[Inese processina [ﬁeural network  [Path el o [Rakot sinulater IExit

Unit obstacles Right arn configuration Left arm configuration

L

Right Back-trace Left Back-trace

Input : camera Qutput : monitor

2009. 10. 24. Mobil robotok gépi latas a-lapli'névigéci(’)ja




CELKITUZESEK
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e Akadalyelkerilesi, palyatervezesi modszerek
vizsgalata kiilonb6zo reprezentacio eseten

e Ismert es ismeretlen kilteri kornyezetben

lokalizacio
e Terkepkeszités PAL kepsorozatbol
e Jarasi stratégiak Kifejlesztese
e Gurulo robot'fejlesZes s navigacio
e PAL kepsorozatok minesedijavitasa
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KORBELATO SZENZOROK,
PAL OPTIKA
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Két lépés:

1.K6zéppont

2.Torzitas megsziintetés

emasodrendU approximacio
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BELTERL NAVIGAGIO ES
AKADALYELKERULES

2009. 10. 24. Mobil robotok gépi latas alapu navigéacidja




BElERNaVIGECIONES
akadalVEIKERUIES

Palyatervezesi algoritmusokat valositottam meg es
hasonlitottam 0ssze! foglaltsagi halos terkep-
reprezentacio eseteben.
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BElERNaVIGECIONES
akadalVEIKERUIES

Keépfeldolgozas alapureljarast/fejlesztettem ki
néegylabu lepegeto mobilrobot labkdrnyezetenek
valos ideju vizsgalatara\eés az akadalyelkertilesre
PAL hasznalataval.

i
L
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BElERNaVIGECIONES
akadalVEIKERUIES

Modszert adtam robot navigacional alkalmazhato
akadalydetektalasra strukturalis megvilagitast
alkalmazo képfeldolgozas hasznalataval.
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Phase 1 Save Load IW Phase 2 Save Load
2009. 10. 24. Mobil robotok gépi latas alapu navigéacidja




KULTERT NAVIGAGIO ES
KORBELATAS ALAPU
TERKEPKESZITES
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[LEHNaVIGECIONES KOIIEI eSS
gl PUNEREPRESALES

Megoldast adtam’ mobil robot: kilteri durva

» /= 7/

lokalizaciojara GPS hasznalataval;

dEA ook | Bedilck
i e o s peand v,

Mt UTE idejs 0110108

Foiskola udvar

P

Dsinmessage

Muholdak jelerossége

Reference position. Results: Curent file:
hiaih.

CiWork\Mile \DIPLONCom parfiNawStas b
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KUILEHNEVIGECIONES KOTIIEI e
VPN EKEPKESALES

Eljarast dolgoztam ki/és valositottam meg mobil
robot kiilteri lokalizaciojanak pontositasara ismert
kornyezetben, korbelato kepek hasznalataval.
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Manualisan klvalasztott PAL kép Jellemz6
kdvetési pontok QEIES detektalas

|

Lokalizacio

A kovetett pontok
helyzetének
meghatarozasa

Kovetheto pontok
vizsgalata
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S KIILERIaVIGECIOIES KOTIEIEES
o S PUNEREPRESAES

Mobil robotok navigalasanak.-celjabol eljarast
dolgoztam ki és valositottam meg topologiai eés
feliilnézeti terkepek letrehozasara.

(=] PAL Commander Hardver | [[=] FC

PAL-Commander keretrendszer
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Vig ti‘alls felulnezetl transzformacm
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PaIVatlErVEZES
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SZAKMA SPECIFIKUS
ALKOTASKENT
MEGVALOSITOTT' RENDSZEREK
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Sajat keszitest negylabu es hatlabu robotokon
jarasi strategiakat vizsgaltam és mozgasszerkeszto
szoftvereszkozt keszitettem jarasi a/goritmusok
k/a/ak/tasahoz

fuggvenyeben
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&i SpEcifiikiisialkotaskent
SR MEGValOSItotHERESZEREK

Sajat fejlesztesti és keszitesu gurulo es lepegeto
robotoknal az elozotezisek fizikai megvalositasan:
keresztul bem utattam a Kife ]/esztett na V/gaC/ora €S
terkepezesre. iranyulo algoritmusok eés modszerek

mukodeset.
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OptikaiNG]

1. Uj képkocka

r . P > y 2. Elozo képkocka
Kepinformacio elofeldolgoza

2D kamerakepbol 3D adatol 3. A legkiizelebbi

tonus

Kepkockak intenzitasanak o

4. ElImozdulas
vektor

Elmozdult pixel peziciojanakake
Vektorok ertelmezeses kozeliles tavoli pontok

Terepbol kiemelkedoefakadalyok eszlelese
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Navigalzs

2009. 10. 24.

18.MAY . 2004 fﬁ
[’ X

£ %

Mobil robotok gépi latas alapu navigéacidja




S Szakimia SPECIiKUS aIkeEEKENT:
S MEEVEIOSIIOMENHSZEREK

Sajat megvalositasu roboton.keresztiil
megmutattam a PAL optika €s a korbelato
szenzorok kepenek minosegi javitasat es igy

7/ 77

osszetett-navigalasi feladatokban torteno

alkalmazhatosag hatekonyabb lehetoseget.
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Herreallltas alapUFSUPERS
rasolttior

e Video szekvenciak‘minosegenek javitasa
e Optikai folyam technikak 6sszehasonlitasa

o Korbelato kameraval keszitett kepsorozatok
felbontasanak novelese es mlnoseg]awtasa |
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ANENUSZEREIEPILESE

Az input vided egymas utani képkockai

bt oak ko
ez n-1 n n+z

n+1
Subpixelesités

Eredmény

I_O_ptikai folyam

Sor Sor
I ZIXXTH  2XXX!

Képtranszformacio

Fazio
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Vizsgalt opikaiNolyaim
PESZEEK

e Lucas-Kanade (LK): a vektorokia homogen regiok
szeleinel pontosak —/a tobbi reszen elmosodasok

o Piramis alapu LK: nagy mozgasokat is tud.
detektalni, de a hiba is novekszik — torzulasok es

elmosodasok

e Horn-Schunck: a homogen teriiletek belsejeben
ontoesabbak ajvektoroks Ezeket a terulet
ataranak vekiorailalapjantiatarozzak meg

(globalis technika)

e Block matchiing-nagyohh; blokkmeret eseten
pontosabbak: al VEKBrek, e sekipixelhez ugyanaz a
vektor —. csokkenialpontessag
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©552E67ZE5

e Szamos mobilrobotot (gurulot, Iepegetot)
fejlesztettem Ki

e Akadalyelkertilesi, terkepkeszitesi es
navigacios feladatokat oldottam meg

e Korbelato optikaval keszitett kepsorozatokat
hasznaltamifel e feladatokban

e Bizonyos megoldasekialtalanosan is
alkalmazhatok (GPS, képminoseg javitas,
akadalydetektalas)
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KOSZONOM MEGTISZTELO
FIGYELMUKET!
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]

Wy 0 Optikaiifolyamimonszes

-

e A (2D) kepterben a pixel mozgas szamitasa
e A mozgo pixel

I(x,y,t)=I1(x+Ax, y+ Ay, t + At)
e A jobb oldal Taylor sorba fejtese es

I # 8,y + Ay, (90 = I (x, y.1) + A+ 2y L ar L
Ox oy Ot

I(x,y,t)=1(x,y,0)+ AxI, + Ayl + Al

_ Ax ANY
0=Ax] +Ayl +Atl, = O:A—t]x+A—t1y+lt
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Optikai folVzlnr rioclsZer

A
_2ry, +Ayly+l p="r
At At At

ul  +vl, +1,=0 Konstans intenzitas feltetelbdl

Az (u,v) térben ez egy egyenes egyenlete
%

I I, es I ismertiarkephbol
Minden pontralegy.egyenietet
eredmenyez

Ismeretlenek: u, v.

A-megoldas,valahollaz egyenesenivan
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2
-- BUcas ke G ENMGESZES

e Egy energia-kifejezest definial es a
minimumat keresi
e A derivaltja tehat 0
E=) (ul,+vl,+1,)
Z—i?:zz{x(u]x+v]y+]t):0

OE
E:ZZIy(u]x +vl,+1,)=0
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2 P llicas BeKanadeNmodszer

ZE_Zzl (ul,+vI,+1)=0 ZE_ZM (ul,+VE,+1)=0

Sul;+Y vII +) 11 =0 Sul L+ vIo+) 11,=0
u I2+v) Idy==> 11, u I +v) I'==>"11,

S|

[ZZ,Z ol M { g} ]i
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e/ 'kép Gauss piramisa o] kép Gauss piramisa
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