Y33ROV - Robotika a strojové vnimani

Tomas Svoboda, svoboda@cmp.felk.cvut.cz
CVUT FEL, K133, Centrum strojového vnimani
http://cmp.felk.cvut.cz
Posledni aktualizace: 21. zari 2009

Osnova

¢ Mapa predmétu

¢ Roboty . ..
¢ .. ajejich (visudlni) vnimani
¢ Geometrie, zaddtek

Osoby

Tomas Svoboda. Hlavni prednésejici, cvicici, garant pfedmétu.

4 Vladimir Smutny. Kinematika robota.

% Petr Doubek. Hlavni cvidici.

Kontaktni informace na domdcich strankach.

Informace o predmétu
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Admin - hlavni body
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¢ predndsky

e slidy proklikavaci, vyuZzivejte
e ale nespoléhejte jen na né
o (téte a ptejte se
e nepodcenujte domaci pripravu
¢ cvideni
e (lohy ze cviceni se podili 50% na celkovém hodnoceni

e nedpodcerite terminy, uvazte nenadalého pfihody (zhrouceni
pocitade, vés atp.)

e vias se ptejte, pokud néCemu nebudete rozumét

e prosim neopisujte

Roboty @
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Strojové, robotické vidéni
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¢ Roboty mohou vnimat mnoha zpiisoby: dotykova Cidla,

o

RADAR , LIDAR , ultrazvuk a dalsi.

¢ My se soustfedime na vidéni ve viditelném spektru, mnoho algoritmu
Ize aplikovat i pro infracervenou oblast.




Motivace

Vidéni je:
¢ pasivni, tzn. nevysild se zidnd energie
@ obecné, jeden sensor (kamera) pouzitelné k mnoha Gcelim

¢ levné

Bohuzel viak také:

¢ t&7ké, robotické vidéni stale velmi pozadu za lidskym (kromé velmi
specializovanych tloh)

¢ pomalé, nutnost zpracovani velkého mnoZstvi dat

¢ nerobustni, . ..

Priklady vidéni - Argo car

Argo v 1998, dvé kamery za Celnim sklem, stereovidéni

!Ptevzato z http://www.argo.ce.unipr.it/ARG0/english/.

@

Priklady vidéni - DARPA Grand challenges

2004-2007 prakticky vSechny tymy néjakym zplsobem vidéni vyuzivaly.
Typicky v kombinaci s Lidar a inercidnimi senzory.
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Ptiklady vidéni - LKAS system

Soucasnost: LKAS — Lane Keeping Assist System

’PYevzato z http://auto.honda.cz/technologie/lkas . html.

Pramyslové vidéni - méreni kapek roztaveného @
skla 11/16

v

Nékteré ulohy by Sly fesit jinak velmi obtizné

3Pfevzato z http://www.neovision.cz/cz/sols/gdrop.html.

Pramyslové vidéni - navadéni optického robota

Nékteré Glohy by Sly Fesit jinak velmi obtizné

*Ptevzato z http://www.neovision.cz/cz/sols/roboweld.html.



Robotické vidéni - rozpoznavani dopravnich
znacek

i stepping Stopping

video: jednosmérka video: rychlost

Poskytnuto CMP a Eyedea recognition

Robotické vidéni - rozpoznavani registracnich
znacek

1A34608

video
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Poskytnuto CMP a Eyedea recognition
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