Kamerak és LIDAR-ok
alkalmazasa az autonom jarmuvek
latd rendszereiben

Hajder Levente

TKP Workshop
Eo6tvos Lorand Tudoményegyetem, Informatikai Kar

PROGRAM

FINANCED FROM
THE NRDI FUND




Bevezetés

I Kameraképek feldolgozasa a szamitdgépes latas alapfeladata.
I TKP projekt eredeti célja: pontalapt 3D latas kiterjesztése
I affin transzformaciokkal.
I Alkalmazasi terlilet: autoném jarmivek lat6 rendszerei.
I Kamerak és LiDAR szenzorok régzitése jarmiivekre.
I ELTE szempontjabdl fontos tertilet: kutatasi, fejlesztési és oktatasi szempontbdl
egyarant.
I Ipari alkalmazashatésag kiemelt szempont:
I Demonstraciokat készitettiink javasolt megoldasainkhoz.



A kutatasi munka (eredeti) terve

Mottd: Ember tervez, Isten végez...

Els6 félév. Vizudlis odometria affin transzformaciokbadl.

Masodik félév. Affin transzformacidk becslése.

Harmadik félév. Sik objektumok szegmentalasa.

Negyedik félév. Specialis fellletek: vizszintes és fliggbleges sikok.
Otodik félév. Mozgo objektumok szegmentalasa.

Hatodik félév. Kamera alapu szabad terllet detektalasa.



A kutatasi munka jelenlegi terve

Mottd: Ember tervez, Isten végez...

Els6 félév. Vizualis odometria affin transzformaciokbol.

Masodik félév. Affin transzformacidk becslése. Specidlis sikok.
LiDAR-kamera automatikus kalibralds gdémbdékkel.

Harmadik félév. Affin transzformaciok becslése. Sik objektumok
szegmentélasa. Rekonstrukcié mindségének kvalitativ kiértékelése. Gomb
detektalasa kameraképen, harom pontbol.

Negyedik félév. Affin transzformaciok becslése regisztracios
algoritmusokkal. Sikok szegmentalasa normalvektorokkal. LiDAR
érzékel6k és kamerak szinkronizalt alkalmazasa.

Otodik félév. Mozgo objektumok szegmentalasa.

Hatodik félév. Kamera alapu szabad terllet detektélés.



Motivacio

I Rekonstrukciés csévezeték pontalapi megoldasa jél ismert a szakmaban.
- Nyilt forrast implementaciok elérhetéek: OpenMVG, OpenSfM, ...

I Affin transzformacié hasznélatara az egyetlen ismert csévezetéket mi
javasoltuk .

- [Eichhardt & Hajder ICCV-WS 2017]
I Azéta torténtek Gjitasok.
— Epipoléaris geometria és affin traszformécidk kapcsolata.

I Uj rekonstrukciés csévezetéket javaslunk



Motivacio

1 Haromdimenzids rekonstrukcié alapfeladata



Motivacio

1 Pontalapi megoldas



Motivacio

1 Rekonstrukci6 affin transzformaciok segitségével



Javasolt csovezeték (el6zo félév)
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Kdévetkezmények

I Uj rekonstrukcids csévezeték segitségével eldallithatd:
I Térbeli pontfelhd
I Normalvektorok
I Egyutt: iranyitott pontfelhd.
I Iranyitott pontfelhd tdbbletinformaciét tartalmaz az iranyitatlanhoz képest.
- Szegmentacids feladat hatékonyabban megoldhaté.



Sikszegmentalas iranyitott pontfelh6bdl

I A tébeli sikok harom paraméterrel irhatoak le.

I Szegmentalashoz hatékony paraméterezést kell valasztani.
I Sikot egy orig6 kdzéppontl gdmb érintésikjaként fogjuk fel.
I Paraméterek:

I Gomb sugara és
I két szdg a sik fellletén (mintha GPS koordinatak lennének).

A munka Yeraly Kalel alkalmazott matematikus (MSc) hallgaté kdzremiikddésével késziilt.



Sikszegmentalas iranyitott pontfelhdbdl

I Tesztelés: harom merdleges sakktablaval.
I Minden mezésarok egy lehetséges sikot ad.
I A sikok harom paraméteres térben jél elkiilonithetd klasztereket alkotnak.




LiDAR-kamera kalibralas

I Kilonboz6 érzékeldket egyitt hasznalni nagy kihivas.
I Az érzékelbket koz6s rendszerbe kell helyezni.

I Kils6é paraméterek (pozicio, nézeti irany) kalibralasa szlkséges.
I Kifejlesztettiink két eljarast:

1. Félautomatikus, sakktablak segitségével;
2. automatikus, gdmbok segitségével.






