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Bevezetés

I Autondm rendszerek manapsag népszerd, intenziven kutatott teriilet
I Egyetemiink szamara kiemelten fontos

I Kulon képzést inditottunk: Autonémrendszer-informatikus MSc (angol nyelven)
I Magyar és EU-s palyazati lehetéségek
I Ipar szamara is fontos terilet

I Aterlileteken elmélet és gyakorlat talalkozik.
I Népszer(i témak a hallgatok kérében is.



Csoport tagjai

I Varga Laszl6 Zsolt
I Autoném agensek és multi-4gens rendszerek
I Szalay-Gindl Janos
I LiDAR pontfelhdk feldolgozasa
I Léczi Lajos
I Matematikai problémak: differencialegyenletek numerikus médszerei,
optimalizalasi kérdések
I Kovacs Bandé
I Hardver, szoftver és minden (is)
I Hajder Levente
I 3D latas kamerképekbdl, LiDAR pontfelhdkbdl

I (Es a hallgatok!)



Eszkozpark
I Régi Skoda
I Hatrany (?)
I Korszer( eszk6zokkel
1 LiDAR
1 Kamerak

I GPS
I +IMU




Autondm agensek és multi-agens rendszerek

Multi-agens rendszerek raktarban.

Megbizhaté utvonalvalasztasok.

Multi-agens paradigma a szoftvertechnolégiaban.
Csillapitas bevezetése dinamikus multi-agens rendszerekbe.

Hallgatoi projektek.
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Mintaillesztés nagyméretli pontfelhdben

I Korszer(i LIiDAR érzékeldok =1
nagyméretl 3D pontfelhok,
adatkezelési/elemzési kihivasok

I Pontfelhd-regisztracio, spec. esete:

pontfelhdalapu mintaillesztés
I Korabbi eredmény tokéletesitése
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Featureleirdok

I Kozeli szomszédok keresése
1 Featureleirdk ,roviditése”
I El6zetes eredmények: PCA
alkalmazasa
I Uj binarizacidés médszer
kidolgozasa
—  Kép forrasa: Guo, Y., Bennamoun, M., Sohel, F,, Lu, M., Wan, J.,
Kwok, N. M. (2016). A comprehensive performance evaluation of

3D local feature descriptors. International Journal of Computer
Vision, 116(1), 66-89. 69. old.: Figure 1




Korrespondenciabecslés

I Korabbi megkozelités (DBSCAN klaszterezés, min. sulyl parositas) levaltasa
I Nagy idokoltség
I Helyette ,lancolat™-alapl keresés



LiDAR felvételek k6zzététele

I LiDAR felvételek feldolgozasa, elérhetdvé tétele
I Webes felllet, adatmegjelenités
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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, gdmbdk segitségével.






