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Bevezetes

Kutatasi munkam célja kamerak és LiDAR
érzékelok adatainak a feldolgozasa, a gyakor-
latban mUkodo, de elméletileg is megalapozott
szamitogepes latas algoritmusok kidolgozasa.

Megcelzott feladatok

» Kamera-LiDAR rendszerek kalibralasa.

» Sokkameras rendszerek egyuttes
hasznalata kulonb6zo optikak alkal-
mazasaval.

> Affin transzformaciok felhasznalasa ka-
mera alapu sztereo latasban.

Kamera + LiDAR kalibracio

A TKP projekt keretében? kidolgoztunk olyan
kalibralo algoritmusokat, amelyek segitségével
LiDAR érzékelOket és szines kamerakat lehet
egymashoz kalibralni.

A kamerak és a LiDAR-ok rogzitését allvany
oldja meg, de sajat, 3D nyomtatott tartoele-
meket is keszitettlnk.
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1. abra. Kamera és LiDAR rogzitése 3D nyomtatas-
sal készUlt specialis tartd segitsegével.

A kalibracidohoz specialis targyakat hasznalunk:
siklapra feszitett sakktablakat és nagyon pon-
tos gombfeluleteket.

2. abra. Kalibracios targyak: sikra feszitett sakktabla
és nagypontossagu gobfelllet.

A LiDAR haromdimenziés pontfelhdt allit elo,
de szininformacid nem all rendelkezésre.
Kalibralt eszko0zOk esetén az RGB kamera
szolgaltatja a szineket, igy a 3D-s meérést Ki
lehet egésziteni.

[T L Ll L . ™ i ]
) annd P T Y
2 Sy “.'.-f.--' A

Qe VT AL R

e
.....
A

3. abra. Kamera és LIiDAR egyuttes hasznalata-
val eldallitott pontfelnd. A teljesen fekete pontok
kizarélag a LIDAR letapogatobdl érkeznek, a szines
pontok esetében a LIDAR mérések a kamerabdl
szarmazod szinekkel egészuliek ki.

4A munka Kovacs Bando intézeti meérnok, Tobth
Tekla doktorandusz és Tofalvi Tamas MSc-s hallgato
részvetelével zajlott.
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Publikaciok

> Istvan Gergo Gal,

Levente Hajder.

Pose Estimation for Vehicle-mounted Cameras via

Horizontal and Vertical Planes. Accepted for the International Conference on Robotics and

Automation. 2021.

» F. Kastantin, T. Dancs, T. Toth, B. Kovacs, L. Hajder. Optical Speed Measurement via Inverse
Perspective Mapping. Accepted for the 13th Hungarian Conference on Image Processing and

Pattern Recognition. 2021.

» Gal Istvan Gergo, Hajder Levente. Kameramozgas becslése jarmure szerelt kamerak esetén
figgoleges és vizszintes sikok hasznalataval. Elfogadva a Képfeldolgozdk és Alakfelismerok

13. Konferenciajara. 2021.
» Toth Tekla, Hajder Levente.

SphereCalib: LIDAR es kamera autokalibracioja gémbok

segitsegével. Elfogadva a Képfeldolgozok és alakfelismerok 13. Konferenciajara. 2021.

Latas affin transzformaciokbol

A kutatasi munka kozponti eleme affin transz-
formacidok hasznalata kétkameras latasban.
Kidolgoztunk? egy algoritmuscsaladot, amely
autdra rogzitett kamerak felvételeibol az auto
mozgasat meghatarozta. Ezt a feladatot hivjak
szaknyelven vizualis odometrianak.

4. abra. Sebességmérés optikai aramlas és
madartavlati képek segitségével.

Az elmult félévben olyan algoritmusokat
készitettink, @ amelyek specialis sikokat
hasznalnak fel a feladat elvégzésere:
> Vizszintes sikok
> Autd haladasaval
goleges sikok
> Autd haladasara meroleges flggoleges
sikok
> TetszOleges fluggoleges sikok

parhuzamos flg-

5. abra. Specialis, vizszintes és fuggoleges sikok.

A specialis algoritmusok segitségével szeg-
mentalasi feladatokat is el tudunk végezni, azaz
a sikok terlleteit meg tudjuk a képen jelolni.

6. abra. Fliggoleges sikok detektalasa. A vizszintes
szakaszok az automatikusan detektalt, egymasnak
megfelelo pontokat kdtik 0ssze.

4A munka Firas Kastanint MSc-s és Gal Istvan Gergd
doktorandusz hallgatd kozremikodesével készllt.

Kamerak egyuttes hasznalata

A kutatasi munkahoz az elmult évben Uj eszko-
zOket szereztlnk be, a kamerainkhoz tobbfajta
optikat rendeltiink: normal és Ugynevezett hal-
szemoptikakat.

Feladatunk a kuilénb6zd kamerak kozos
hasznalata?, azaz panoramakep, illetve -video
készitése volt.

7. abra. Autonk csomagtartojara 6t kamerat és egy
LiDAR eszkdzt szereltliink fel. Az eszkdzodk idoben
teljesen szinkronizaltan keszitenek felvételeket.

8. abra. Ot perspektiv kamera sikvetitéses modell-
je (feher), a panoramakép készitéséhez hengerre
vetitést (zOld) alkalmazva. A halszemoptika nagyobb
latdszO0ge miatt a kozépponthoz kdzelebb esik a kép
sikja.

9. abra. Panoramakép 6t kamera felhasznalasa-
val. A kdzépso, halszemoptikaval készult kame-
ra latészoge lényegesen nagyobb, ezért a panora-
makepen is nagyobb terlletet foglal el. A normal op-
tikak kisebb teruletre esnek.

4Az eredményeket Kovacs Bando intézeti mérnok és
Dancs Tamas MSc-s hallgato segitségével ertuk el. A
felveteleket az ELTE IK sajat jarmujére rogzitett kamerak
szolgaltattak.
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