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Bevezetés

I Kameraképek feldolgozása a számítógépes látás alapfeladata.
I TKP projekttervem eredeti célja: pontalapú 3D látás kiterjesztése

I affin transzformációkkal.
I Alkalmazási terület: autonóm járművek látó rendszerei.

I Kamerák és LiDAR szenzorok rögzítése járművekre.
I ELTE szempontjából fontos terület: kutatási, fejlesztési és oktatási szempontból

egyaránt.
I Ipari alkalmazáshatóság kiemelt szempont:

I Demonstrációkat készítettünk javasolt megoldásainkhoz.
I Bosch-al kapcsolat alakul.



Haladás az őszi félévben
I Mérőautó fejlesztése (ELTECar)

I Szenzorpark bővítése (Kovács Bandó)
I Mérések közzétéle (Szalai-Gindl János)

I Affin transzformációk alkalmazása a 3D látásban
I Normálvektorok optimális becslése (Lóczi Lajos)
I Vizuális debugger

I Kamera-LiDAR kalibráció
I Automatikus működés

I Vizuális odometria
I Kamera rögzítésének képi javítása

Egyéb
I Reading group/szeminárium: kéthetente
I Ipari együttműködés: Robert Bosch GmbH
I COST pályázat beadása



Mérőautó fejlesztése (ELTECar)

I Meglévő szenzorpark
I LiDAR (autó tetején)
I Max. 6 db kamera (autó tetején)
I GPS (normál pontosságú)
I IMU (szoftveres beillesztés a napokban)

I Hamarosan (?)
I Ultrahangos érzékelő
I Radar

I Valós idejű müködés 1-4 FPS/MPS/... sebességgel
I Nagytömegű adatgyűjtés elkezdődött.

I Szalai-Gindl Jánossal közösen: adatok közzététele
I Kinek kell adat ???



Optimális normálvektorbecslés gyorsan

I Affin transzformációk és kameraparaméterek meghatározzák a felületi
normálvektort

I Optimális megoldás létezik [Barath & Hajder 2015.]
I Eredeti megoldás: hatodfokú polinom gyökén keresztül.
I Harmadfokú megoldás is létezik. [Le Minh & Hajder 2020]



Optimális normálvektorbecslés gyorsan
I A feladat matematikai alakja
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az affin transzformáció

I wi : a kameraparaméterek és a térbeli pont függvénye
I n: a keresett felületi normálvektor

I Új eljárás elsőfokú polinomra vezeti vissza a megoldás
I Sok szorzás és összeadás + 1 db. osztás




