A GEPI ERZEKELES CSODAI: SZENZOROK AZ EMBER SZOLGALATABAN

TERERZEKELES KAMERAK ES LIDAR FITFE | | K
HASZNALATAVAL INFORMATIKAI KAR

LEZERFENY ES GEOMETRIAI ELVEK A GEPI LATAS ESZKOZTARABAN

Necenatira

Mi az a LiDAR és hogyan mukodik?

A LiDAR (Light Detection and Ranging) l1ézerfény-impulzusokat bocsat ki, majd a visszaver6do jelek alapjan
tavolsagadatokat gyijt. Mikodési elve a radaréhoz hasonld, de mivel a hasznalt hulldimhossz kisebb, ezért kisebb a
miiszer ¢s a méresi felbontas, ugyanakkor a 1égkor csillapité hatasa miatt a hatétavolsaga is. Gyakori, hogy egy LIDAR
nem csak egy iranyba néz, hanem pasztazast veégez, és igy haromdimenzids pontfelhot szolgaltat a kornyezetrol.

Mire jo a LiDAR ¢és mire nem?

A LiDAR kiilonosen hasznos rossz latasi viszonyok kozott, példaul kodben vagy sotétben. Szineket és texturakat azonban
nem érzekel, ezért autondm jarmivek esetében csak kiegészitd eszkozként funkcionalhat, hiszen nem képes felismerni
az utburkolati jeleket vagy a kozlekedeési lampak szinét. Hagyomdanyos kamerakkal egyiitt alkalmazva viszont sokkal
részletgazdagabb és megbizhatdbb érzékelést tesz lehetove a 3-dimenzids kornyezetrdl.

Hogyan dolgozik egyiitt a LIDAR a kamerakkal?

A szenzorok 6sszehangolt miikodéseéhez kalibracio sziikséges. Ez azt jelenti, hogy pontosan meghatarozzuk a LIDAR
¢s a kamera helyzetét és iranydt egymashoz képest. A kalibralt rendszer képes a LiDAR 3D pontfelhdjét szinekkel
ellatni, igy a gépi latas algoritmusai konnyebben felismerik a kornyezetben 1év6 targyakat és azok tulajdonsagait.

Milyen modszerekkel lehet kalibralni a LIDAR-t és a kamerakat?

A kalibracidhoz jol felismerheto, pontos referenciaértékeket nyujtd testek €s mintazatok hasznalhatok. Az
ELTE IK Haromdimenzids Latas Munkacsoportja tobbféle alakzattal - példaul gombokkel, hengerfeliiletekkel
¢s sakktablaszert mintakkal — dolgozta ki a kalibracios eljarast. Egy eltérd oldalaranyu pepitaminta példaul
alkalmas a kamera és a LiDAR relativ helyzetének meghatarozasara, és akar a garazs falara is rogzitheto, igy a
jarm automatikusan kalibralhatja magat minden beparkolaskor.

Kameraadatokbol mélységinformacio vagy sebesség mérés.

A LiDAR jelenleg még draga eszkoz, ezért a kutatok olyan algoritmusokat is fejlesztenek, amelyek kizardlag kameraképek alapjan
allapitanak meg térbeli informacidkat, peldaul a jarmli mozgaspalyajat vagy a sebességét — ez utdbbit vizudlis odometrianak nevezik.
A térbeli poziciok meghatarozasat ketféle modon lehet megkozeliteni, €s ezeket kombinalni is lehet:

o« Gépi tanulas: Sok adat segitségével neuronhalozatokat tanitunk be, amelyek valészintiségi alapon adnak valaszokat.

» Geometriai elvek: Matematikai modelleket hasznalunk, azaz geometriai elvek alapjan mtkodo algoritmusok segitsegével probalunk
hatdrozott allitdsokat tenni a térbeli objektumok pontos helyzetének és mozgasanak kiszamitasara.

Milyen geometriai elvek alapjan tudunk informacidkat kinyerni kameraképekbdl?

Az affin transzformaciok olyan linedris transzformaciok, amelyek sikfeliiletek kozotti kapcsolatokat irnak le, legyen sz6 tobb
kamerardl, vagy ugyanannak a kamerdnak idében eltérd képeirdl. Ha beazonosithato sikfeliileteket taldlunk a képeken, az afhin
transzformacié paramétereibdl kovetkeztethetiink a sikok térbeli helyzetére és elmozdulasara.

Hogyan segiti ez a technoldgia a kozlekedést?
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A kalibralt kamera-LiDAR rendszerek pontosabb akadalyfelismerést
¢s objektumazonositast tesznek lehetové. A szenzorok kombindldsa
nemcsak az autonom kozlekedésben, hanem a robotikdban és a
kiterjesztett valosag alkalmazasaiban is 1j lehetOseégeket teremt.
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