Tolatokamera és radar
fejlesztése Raspberry Pi 3

segitsegevel




I Feladat bemutatasa

* El6z06 félév:
* Rapsberry Pi 3-al valo
ismerkedés
e Kamera tesztelése
* Ultrahangos szonar
tesztelése
e (Oszifélév:
* Tolatdkamera funkcid
megvalositasa
képfeldolgozassal

* Lehetséges funkcidk:
* 3d térrekonstrukcid
» Palya trajekcid




Feladat megvalositasa

* Tolatékamera funkcid képfeldolgozassal
 Harom lehetséges opcio:
* 3d térrekonstrukcio 2 kamerakép feldolgozasaval — tul nagy szamitasi igény
* 1 kamera képének tobb egymas utani poziciojabol 3d térrekonstrukcioé — tul
nagy szamitasi igény
* ,Markerek” elhelyezése a térben és azok felismerése



Feladat megvalositasa

Tolatékamera funkcié képfeldolgozassal

» Cél: beagyazott rendszerben torténé megvaldsitas
 Harom lehetséges opcio:
* 3d térrekonstrukcio 2 kamerakép feldolgozasaval — tul nagy szamitasi igény
* 1 kamera képének tobb egymas utani pozicidojabdl 3d térrekonstrukcio — tul
nagy szamitasi igény
» ,Markerek” elhelyezése a térben és azok felismerése — Raspberry Pi 3
felhasznalasaval a legésszeribb megoldas



t eszkozok

Ositashoz felhaszna

Megva

* Python — Gazdag
eszkozkeészlet, konnyl
fejleszthetbség

* OpenCV — Képfeldolgozasban
elterjedt open source projekt,
python API-ja is van

* Aruco markerek — targyak
felismerésére, robotikaban
hasznalt




Tolatokamera
MmUkodése

e 3D térbeli objektum detektalas:

* 2D kép és 3D objektumok kozotti kapcsolat:
 Kameramatrix és torzitasi tényez6k
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Tolatokamera mikodése

* 3D térrekonstrukcio markerek
hasznalataval

* Lépései:
1. Kamera kalibracié 2 Kamera matrix és
kamera torzitasi tényez6i

Sziurkearnyalatos képen aruco
fuggvénykonyvtarral markerek
felismerés

Kamera matrix, torzitasi tényezdk,
marker oldalszélesség ismeretében 2>
,Szoftveres” tavolsagmeérés




Tavolsagmeéreés
pontossaganak meérese

» Kamerakalibracio hatasa a mérési
eredményre

» 18 db kalibracios képnek csak egy részét
hasznalva generalom a kalibracidos matrixot
és a torzitasi tényezbket

* Marker kamerahoz képesti szogének hatasa a
méreési eredmeényre




Merési eredmények 18 db kalibracios kép felhasznalasaval

Merési eredmények Lo [ eredetitavorsag :
kiilonboz8 !
kamerakalibraciokkal |

=
o

=
)
e

=
el

mért tavolsag[m]
i = :
i
A

=
LA
L

o
I

=
L
-

Méréseket azonos képekkel,
kilonb6z6 kamera matrixal és
torzitasi tényez6kkel végeztem
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Eredmények
96,4 és2db
kalibracios kep
hasznalataval

Mérési eredmények 9 db random kalibracids kép felhasznalasaval
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Mérési eredmények 6 db random kalibracios kép felhasznalasaval
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Mérasi eredmények 4 db random kalibracios keép felhasznalasaval
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Mérési eredmények 2 db random kalibracics kép felhasznalasaval
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Javitott kép

Kalibracios
Képallomany
natasa a
<alibraciora
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Ztenge

. e Tobb aruco marker detektalasa egy képen:
Tobb marker BY KEP

falismerése * Kis szoghen fekvé markereket nem ismeri fel

nagy valoszinliséggel



Kitekintés

* Tolatokamera funkcié beagyazott rendszerbe vald integralasa, pl:Raspberry Pi 4

e Radar és tolatokamera funkcid integralasa



