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• Korszerű 3D LiDAR szkennerek →
pontfelhők alkalmazása

• Pl.:
• az önvezető autók kapcsán 

helyszínfelismerés vagy

• egymást követő szkennelésadatok 
egymáshoz fűzése térkép-előállításhoz,

• gyalogosdetektálás vagy más nem 
helyhez kötött objektumok 
detektálása,

• az autonóm robotok kapcsán egy 
ládában elhelyezkedő objektum 
megkeresése

Motiváció



Pontfelhő-regisztráció

• Featurealapú regisztrációs algoritmus →
kezdeti illesztés

• Lépesek:
1. Kulcspontok (pl. sarok- vagy élpontok) 

becslése

2. Featureleírók (lok. top.-ból származó 
többdim. vektorok) számítása

3. Korrespondenciák becslése, szűrése

4. Transzformációbecslés

• Spec. eset: pontfelhőalapú mintaillesztés



• Nagyméretű pontfelhők (pl. Oxford RobotCar adathalmaz)

• Nem fér el a szerver memóriájában

• Háttéralapú megoldás kell → új megközelítés, adatbázis-
használat kell

• Mintapontfelhő megtalálása DB-ben → előfeldolgozási lépések 
(pl. indexelés)

• Sokdimenziós featureleírók tárolása, indexelése

Problémák



• Feladat meghatározása:

• 𝐷: „adatbázis-pontfelhő”

• 𝑆: „mintapontfelhő”

• 𝑆 ≪ 𝐷 , 𝑛 előfordulás

• Cél: 𝑇1, … , 𝑇𝑛 transzformációk meghatározása
• ahol 𝑇𝑖 a 𝐷-ben lévő 𝑖-edik 𝑆 előfordulásra illeszt

Pontfelhőalapú mintaillesztés



Mintaillesztés nagyméretű LiDAR pontfelhőben

• Eredmény: mintaillesztésre egy 
módszer nagyméretű pontfelhőben, 
publikáció [1]



• Újszerű futószalag-feldolgozás

• Kulcspontok kiválasztása véletlenszerűen

• FPFH módszer → featureleírók

• PostgreSQL DBMS használata
• Pontok, featureleírók → cube adattípus

• Indexelés R-fával

Mintaillesztés nagyméretű LiDAR pontfelhőben



• Featureleírók között k-NN összekapcsolás →

korrespondenciajelöltek: { 𝑑𝑓𝑒𝑎𝑡𝑖 , 𝑠𝑓𝑒𝑎𝑡𝑗 , 𝑛𝑛𝑖𝑑𝑥 , … }

• DBSCAN klaszterezés→ a klaszterek a mintapontfelhő-
előfordulásjelöltek

• Korrespondenciajelöltek szűrése a klasztereken belül

Mintaillesztés nagyméretű LiDAR pontfelhőben
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• Klaszterekre kezdeti transzformációk

• Transzformált mintapontfelhők 
befoglaló téglatestének meghatározása

• ICP alkalmazása

Mintaillesztés nagyméretű LiDAR pontfelhőben



RGB-D Scenes Dataset v2 TLESS

Mintaillesztés nagyméretű LiDAR pontfelhőben – eredmények



• Közeli szomszédok keresése

• Szekvenális átvizsgálás vs. indexstruktúra használat

• Belső dimenzió

• Dimenzióredukció

Sokdimenziós featureleírók



• PCA a featureleírókra

• Featureleírók belső paramétereinek 
módosítása

• Melyik tudja jobban megőrizni a 
leíróképességet?

• Melyik featureleíró a legjobb 
leíróképességű?

• Leíróképesség: precision-recall görbe 
alatti terület

Featureleírók leíróképessége dimenzióredukció mellett



• Három featureleíró (SI, PFH, FPFH)

• FPFH a legerősebb leíróképességű

• PCA jobb választás, mint a belső 
paraméter módosítása

• Előzetes eredmény: konferenciacikk [2]

Featureleírók leíróképessége dimenzióredukció mellett
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