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Bevezetés

I Autonóm rendszerek manapság népszerű, intenzíven kutatott terület
I Egyetemünk számára kiemelten fontos

I Külön képzést indítottunk: Autonómrendszer-informatikus MSc (angol nyelven)
I Magyar és EU-s pályázati lehetőségek
I Ipar számára is fontos terület

I A területeken elmélet és gyakorlat találkozik.
I Népszerű témák a hallgatók körében is.



Csoport tagjai

I Varga László Zsolt
I Autonóm ágensek és multi-ágens rendszerek

I Szalay-Gindl János
I LiDAR pontfelhők feldolgozása

I Lóczi Lajos
I Matematikai problémák: differenciálegyenletek numerikus módszerei,

optimalizálási kérdések
I Kovács Bandó

I Hardver, szoftver és minden (is)
I Hajder Levente

I 3D látás kamerképekből, LiDAR pontfelhőkből
I (És a hallgatók!)



Eszközpark
I Régi Skoda

I Hátrány (?)
I Korszerű eszközökkel

I LiDAR
I Kamerák
I GPS
I +IMU



Autonóm ágensek és multi-ágens rendszerek
I Multi-ágens rendszerek raktárban.
I Megbízható útvonalválasztások.
I Multi-ágens paradigma a szoftvertechnológiában.
I Csillapítás bevezetése dinamikus multi-ágens rendszerekbe.

I Hallgatói projektek.



Mintaillesztés nagyméretű pontfelhőben

I Korszerű LiDAR érzékelők =⇒
nagyméretű 3D pontfelhők,
adatkezelési/elemzési kihívások

I Pontfelhő-regisztráció, spec. esete:
pontfelhőalapú mintaillesztés

I Korábbi eredmény tökéletesítése



Featureleírók

I Közeli szomszédok keresése
I Featureleírók „rövidítése”

I Előzetes eredmények: PCA
alkalmazása

I Új binarizációs módszer
kidolgozása

→ Kép forrása: 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 Korábbi megközelítés (DBSCAN klaszterezés, min. súlyú párosítás) leváltása
I Nagy időköltség

I Helyette „láncolat”-alapú keresés



LiDAR felvételek közzététele
I LiDAR felvételek feldolgozása, elérhetővé tétele
I Webes felület, adatmegjelenítés



LiDAR-kamera kalibrálás

I Különböző érzékelőket együtt használni nagy kihívás.
I Az érzékelőket közös rendszerbe kell helyezni.

I Külső paraméterek (pozíció, nézeti irány) kalibrálása szükséges.
I Kifejlesztettünk két eljárást:

1. Félautomatikus, sakktáblák segítségével;
2. Automatikus, gömbök segítségével.




