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Bevezetés

» Autondm rendszerek manapsag népszeri, intenziven kutatott terllet
» Egyetemlnk szdmara kiemelten fontos

» Kuldn képzést inditottunk: Autondmrendszer-informatikus MSc (angol nyelven)
» Magyar és EU-s palyazati lehetdségek
» |par szdmara is fontos terulet

» A terlleteken elmélet és gyakorlat talalkozik.
» Népszerii ttmak a hallgaték kérében is.



Csoport tagjai

» Varga Laszl6 Zsolt
» Autoném agensek és multi-agens rendszerek
» Szalay-Gindl Janos
» LiDAR pontfelhdk feldolgozasa
» Léczi Lajos
» Matematikai problémak: differencidlegyenletek numerikus médszerei,
optimalizalasi kérdések
» Kovéacs Bandé
» Hardver, szoftver és minden (is)
» Hajder Levente
» 3D latas kamerképekbdl, LIDAR pontfelhékbdl

> (Es a hallgaték!)



Eszkozpark
» Régi Skoda
» Hatrany (?)
» Korszerii eszkdzdkkel
» LiDAR
» Kamerak

» GPS
> +IMU




Autondm agensek és multi-agens rendszerek
» Multi-dgens rendszerek raktarban.
» Megbizhatd utvonalvalasztasok.
» Multi-4gens paradigma a szoftvertechnoldgiaban.
» Csillapitas bevezetése dinamikus multi-dgens rendszerekbe.

» Hallgatéi projektek.
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Mintaillesztés nagyméretli pontfelhdben

» Korszer( LiDAR érzékelok =
nagyméretl 3D pontfelhok,
adatkezelési/elemzési kihivasok

» Pontfelhb-regisztracio, spec. esete:

pontfelhdalapu mintaillesztés
» Korabbi eredmény tdkéletesitése
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Featureleirdok

» Kozeli szomszédok keresése
» Featureleirdk ,roviditése”
> El6zetes eredmények: PCA
alkalmazasa
» Uj binarizaciés 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

» Korabbi megkdzelités (DBSCAN klaszterezés, min. sulyu parositas) levaltasa
» Nagy idokoltség
» Helyette ,lancolat™alapu keresés



LiDAR felvételek k6zzététele

» LiDAR felvételek feldolgozasa, elérhetévé tétele
» Webes fellilet, adatmegjelenités

ELTE lidar car dataset Home Data collection Data processing Data sample Downloads Abou [ Engiish (en) -] ok |
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LiDAR-kamera kalibralas

» Kildnbdz6 érzékeldket egyltt hasznalni nagy kihivas.
> Az érzékeldket kbzbs rendszerbe kell helyezni.

» Kilsd paraméterek (pozicid, nézeti irany) kalibrélasa sziikséges.
» Kifejlesztettlink két eljarast:

1. Félautomatikus, sakktablak segitségével;
2. Automatikus, gdmbdk segitségével.



LiDAR-kamera kalibralas sakktablaval

> A kemerat és a LiDAR érzékeldt egy specidlis, egyedi gyartasu elemmel
Osszekotottik.

» Az 6sszekotd sajat tervezés, 3D nyomtatoval készilt.
» Kamera kalibralasa egy forgatasi sz6g meghatarozésara redukalédik,
normalvektorok ismerete sziikséges.
» Normalvektor kameraképbdl: sakktablahoz tartozo transzformacio felbontasaval.
» Normalvektor pontfelhdbdl: sakktabla sikjanak illesztésébol.
» Tovabbfejlesztés: sok sakktabla esetén tulhatarozott eset; automatikus
re-kalibrécio lehetséges.




Kameraképek feldolgozasa

» Képek 6sszeflizése
» Nagyobb latészdg érhetd el.




Kamera dblésének korrekcidja

» A jarmi sebessége kizarolag kameraképek segitségével is mérhetd.
» Képsiknak fliggblegesenek kell lennie.
» Optikai uton a korrekcié elvégezhetd




Differencialegyenletek numerikus médszerei

» Extrapolaciés mddszerek
» Linearis tébblépéses modszereket kombinalasa Richardson-extrapolaciéval
> aktiv / lokalis
» passziv / globdlis
» Vizsgélatok
» Konzisztencia, stabilitds, konvergencia és abszolut stabilitas
» Elméleti és numerikus szempontb6l egyarant

— Koz6s munka Havasi Agnes, Fekete Imre és Léczi Lajos részvételével



Gyors optimalis normalvektorbecslés
» A feladat matematikai alakja

4
arg, min)

i=1

2
w/n

a-__
" wln

> A= [ a a
as as
» w;: a kameraparaméterek és a térbeli pont fliggvénye
» n: a keresett fellileti normalvektor
» Uj eljaras elsdfoku polinomra vezeti vissza a megoldas
» Sok szorzas és dsszeadas + 1 db. osztas
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Egyuttmikddés a csoporton kivdl

» Baranyi Gabor - Lérincz Andras (NIPG) : gyengén perspektiv és perspektiv
kameramodellek kdzotti atvaltas
» Gyengén perspektiv: kisebb perspektiv torzitas
» Tanitashoz elészeretettel gyengébben perspektiv képeket hasznalnak




Ipari egytttmikddés: Robert Bosch GmbH
» Hasonlé témak
» Szenzoros mérdautod
» Haromdimenzibs latas
» Kdzds munka elkezdddott egy hallgaté (Tofalvi Tamas) segitségével
» Parkolé jarmiivek detektalasa




Kiemelt publikacidk
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Publikaciok a félév soran

| Elfogadott/megjelent Bekildott |
Folydirat 1 2
Konferenciakiadvany 4 3
TDK dolgozat 2
Osszesen | 7 3




Osszefoglalas

» Kutatécsoportunk harom terileten végez alkotémunkat:

» autondm agensek és multi-agens rendszerek;
» autondm jarmivek 3D-s érzékelése, mérdautd felszerelése és fejlesztése;
» differencialegyenletek numerikus médszerei.

» Elméleti eredmények, gyakorlati alkalmazasok
Publikacios tevékenység szakmank élvonalbeli konferenciain, folyéirataiban

A kutatasi eredményeket az oktatasban is hasznositjuk
» Elsésorban, de nem kizarélag MSc-s képzésen.

» Az ipar is érdeklddik az eredmények irant.

vy



KoszOnjuk a figyelmet!



