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Motivacio

* Korszert 3D IiDAR szkennerek =
pontfelhok alkalmazasa

* PL:

* egymast kovetd szkennelésadatok
egymashoz tizésénél térkép-
el6allitashoz,

* gyalogosdetektalasnal vagy mas nem

helyhez kotott objektumok
detektalasanal,

° az autonom robotok kapcsan egy
ladaban elhelyezked6 objektum

megkeresésénél
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Ponttelh6-regisztracid

* Featurealapu regisztracids algoritmus
-2 kezdeti illesztés

* Lépesek:
1. Kulcspontok (pl. sarok- vagy élpontok)
becslése

2. FPeatureleirok (lok. top.-bél szarmazo
tobbdim. vektorok) szamitasa

5. Korrespondenciak becslése, sztrése

4. Transzformaciobecslés

* Spec. eset: pontfelhdalapa
mintaillesztés
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Mintaillesztés nagyméretu

pontfelhében

* Tavaly1 eredmény volt egy
publikaci6 a modszerrol

* Folyt.: featureleirok szamitasatol
> min. silyi parositdsig részek
tovabbi tokéletesitése
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Featureleirok

Sok modszer van

T6bb jellemz§ alapjan lehet kategorizalni a modszereke! :

Pl hisztogramalapu / nem-hisztogramalapu

Modszerek ~85%-a hisztogramalapu
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Featureleirok

* Featureleirok paraméterei

° szomszédsag sugara
* Hatas: kulcspontok kozti korrespondenciak
* Sugar valasztas fligg a mintapontfelh6tol

* Featureleirok tarolasa tobb sugarral

e R R B Crcha i iptian 0
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Featureleirok

Sokdimenzios featureleirok
Kozeli szomszédok keresése

K-NN o6sszekapcsolas, keresofak

Binarizacidos modszerek

Hamming-tavolsag
Kisebb ,,memorialaibnyom”, tarhelyigény
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Kvantilis-alapa binarizacio

* Hisztogramalapa modszerek:
1. Ponttelh6pontok ladakba helyezése

FPFH 3. feature
ng * (pr — ps)
”pt - ps”

7. Featuretér felosztasa

* Hisztogramladak sulyai =
featureleird koordinatai

* Tipikusan kulontéle sulyok

24. dim.
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Kvantilis-alapu binarizacid

* Kvantilisek alapjan csoportokat
adunk meg egy dimenzié mentén

* Kodoljuk a csoportokat Gray-kod
bitsorozatokka

* Gray-kod vagy az értékek
tavolsaganak még precizebb
megtartasa H-tav. szempontbol

1ii
101
100

* Osszeflzés =2 teljes binarizacié

* Kapcsolodo binarizacios
modszerek implementacidja (CI-
SHOT) G Y_SHOT...> NATIONAL RESEARCH, DEVELOPMENT FINANCED FROM

AND INNOVATION OFFICE THE NRDI FUND
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Korrespondenciabecslés

* Korabbi megkozelités:
* Featureleirok kozott k-NN Osszekapcsolis =2
korrespondenciajeldltek: {(d feat;, sfeat j,nnl-dx), o }
* DBSCAN Kklaszterezés = el6fordula elésfeek

. o v s . //7 , /s, 7
* Korresp.jeloletek sztrése (m 051tas)
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Korrespondenciabecslés

Ehelyett ,,]Jancolat” a mintaponttelh6nél
Keresni ezt az adatbazis-pontfelhében

Featureleirok és geometriai kényszerek alapjan

- Nem csak a featureleirdk terében kozeliek keresése, hanem
a pontok 3D pozicioi is
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. , LiDAR felvételek (Hajder Leventééktol)
LiDAR felvetelek feldolgozasa, elérhetévé tétele

elenités

ELTE lidar car dataset Home Data collection Data processing Data sample Downloads About English (en) v

Webes feliilet, adatmeg

ELTE lidar car dataset Home Data collection Data processing Data sample Downloads About
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DallantacAiina id niei rietie KNhiilla hilkhanA
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Cikkek elokészuletben

Janos Mark Szalai-Gindl, Daniel Varga, Marton Ambrus-
Dobai, Sandor Laki, Quantile-based binarization of 3D point
cloud descriptors, ACM SIGIR 2022 (A¥*) konferenciara
tervezzuik bekuldent

Maté Michelisz, Janos Mark Szalai-Gindl, Daniel Varga,
Sandor Laki, Template matching in point clouds using catenarian

search, valoszintleg az IEEE Access (Q1) folyoéirathoz
fogjuk bekiildent
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Egyuttmukodések, el6adasok

PostgreSQL-es indexstrukturak vizsgalata, tovabbfejlesztése
(Gombos Gergd + hallgato)

Korrespondencia- és transzformaciobecslés tovabbi vizsgalata,
featureleirok binarizacidja (Laki Sandor és doktorandusza:
Varga Daniel + hallgatok)

Auto felvételek (Hajder Levente, Kovacs Bando, Varga Daniel
+ hallgato)

Kutatok E]szaka]a 2021 és ELTE IK nyilt nap eloadasok

részben kapcsolodo témarol PROGRAM
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AND INNOVATION OFFICE THE NRDI FUND




Felhasznalt képek forrasai

Maddern, W., Pascoe, G., Linegar, C., & Newman, P. (2017). 1 year, 1000 km:

The Oxford RobotCar dataset. The International Journal of Robotics Research,
36(1), 3-15. 8. old.: Figure 10

Uy, M. A., & Lee, G. H. (2018). Pointnetvlad: Dee}fy oint cloud based retrieval
for large-scale place recognition. In Proceedings ot the IEEE Conference on
Computer Vision and Pattern Recognition (pp. 4470-4479). 4474. old.: Figure 3

Liu, K., Wang, W., & Wang, { (2019). Pedestrian detection with LIDAR point

Elouds based on single template matching. Electronics, 8(7), 780. 7. old.: Figure

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
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