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Roboty . ..
.. . a jejich (visualni) vnimani

Geometrie, zacatek
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Osoby @
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Tomas Svoboda. Hlavni prednasejici, cvicici, garant predmétu.

Vladimir Smutny. Kinematika robota.

% Petr Doubek. Hlavni cvidici.

adt I

Kontaktni informace na domacich strankach.



http://cmp.felk.cvut.cz
http://cmp.felk.cvut.cz/~svoboda
http://cmp.felk.cvut.cz/~smutny
http://cmp.felk.cvut.cz/~doub

Informace o predmétu
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Y33ROV - Robotika a strajoveé vnimani

» PradnéSejic: Toméd Svobada , Visdmir Smutng

# Cvifici: Patr Coubek | Tamas Svcheds

# Domdcl stranka pfedm&hu: s s

* Pioadnadly: Po 16:15-17:45, KN:E-127, K4 podie starého znadeni, budava E. Fakukni rozwrh

® Cyvifani; Foditaiowd ufzbna G3, budava G a volné labaratafe u AVbot-a (Active Wision Rabat) v K132, budowa E,
1. patra.

* Upload samestatnych dlah.

Anotace pfedmétu

Worama plednadek a cideni pfadmeétu bychom se mel naudit jak witast netrivialni dlohu v oblast maderni rabatiky
Katim cilem bude wyineot metadu pre Bezkantaking mfeni vadalencst pomedi Kamery plimontavars pesnd na
rabi s dydma supri valrast, Mira Jing se scutfedimse na to, Jak sprasnd qeametricky papsal sausta se veemi
parametry, na cptimalni fesani takio vzniklpch algabrackich rayric a na rabasini algontmy poctadavehs vidani pra
pekredikan waianty beg interakoe s ulivatalem

Bodovani, zkouska a podminky absolovovani pfedmétu

Z2a leshy wa cvideni Je moedne 2iskat 50 Ll Lmirimam pro 2apodat ja 200, stelrd tak 2a viskedek pisemng zavdradnd
ZheuSky (opst minirum 200, Celkern Je tady maded zhkat 100 bedh, Hodroceni podle stadinite P, nedy
10O0-90=A, 8%-80=, 75-70=C 69-60=0, 55-50=E, <50=F, BEhem cddani 6o bude podadoval samostatng prace,
adevadand lehy 1560 autamaticky kontralowany na piitomnast plagat, winute @k prosim termindm edavzdani
Jednetivieh Gleh & raerachdvejte adevadani na peskadni chyil

Doporufens literatura

Knihy Iz wp.,‘lﬁi: w knihca i skuping CHMP Kby od kberpch 8 vice kopi e pliiE na nékolk drl, astatni prazentng K
akapiravani dilleditgch Gt Casopiseckd a korferandni ClAnky 1500 abvykle destupnd na wabi

[ za strénku cdpowddry: Tamad Seeheds |
Lazt madified at 20:45, 27 September 20028 CEST.

Dona j"

http://cmp.felk.cvut.cz/cmp/courses/Y33ROV /Y33ROV_Z520092010/


http://cmp.felk.cvut.cz
http://cmp.felk.cvut.cz/cmp/courses/Y33ROV/Y33ROV_ZS20092010/index.html
http://cmp.felk.cvut.cz/cmp/courses/Y33ROV/Y33ROV_ZS20092010/

Admin — hlavni body

predndsky
e slidy proklikavaci, vyuzivejte
e ale nespoléhejte jen na né
e Ctéte a ptejte se
e nepodcenujte domaci pripravu
cviceni
e Ulohy ze cvideni se podili 50% na celkovém hodnoceni

e nedpodcente terminy, uvazte nenadalého prihody (zhrouceni
pocitace, vas atp.)

e vcas se ptejte, pokud néCemu nebudete rozumét

e prosim neopisujte



http://cmp.felk.cvut.cz
http://cmp.felk.cvut.cz/ulohy/manuals/definice_plagiatu.html

Roboty @ i
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video: nanaseni pasty video: rohliky video: ABB manipulator


http://cmp.felk.cvut.cz
http://cmp.felk.cvut.cz/cmp/courses/Y33ROV/Y33ROV_ZS20082009/Lectures/../Videos/Robots/gasket.wmv
http://cmp.felk.cvut.cz/cmp/courses/Y33ROV/Y33ROV_ZS20082009/Lectures/../Videos/Robots/IRB340rohliky.avi
http://cmp.felk.cvut.cz/cmp/courses/Y33ROV/Y33ROV_ZS20082009/Lectures/../Videos/Robots/HotDogs.avi

Strojové, robotické vidéni
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¢ Roboty mohou vnimat mnoha zpusoby: dotykova cidla,

’ — — AL N ey I——‘L‘
§ T‘»-- : |

RADAR = == LIDAR BN Litrazvuk a daldi

¢ My se soustfedime na vidéni ve viditelném spektru, mnoho algoritmi
|ze aplikovat i1 pro infraervenou oblast.



http://cmp.felk.cvut.cz

Motivace
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Vidéni je:
pasivni, tzn. nevysila se zadna energie
obecné, jeden sensor (kamera) pouzitelné k mnoha Gceliim

levné


http://cmp.felk.cvut.cz

Motivace

7/16

Videéni je:
pasivni, tzn. nevysila se zadna energie

obecné, jeden sensor (kamera) pouzitelné k mnoha Gceliim

levné

Bohuzel vsak také:

tézké, robotické vidéni stale velmi pozadu za lidskym (kromé velmi
specializovanych tloh)

pomalé, nutnost zpracovani velkého mnozstvi dat

nerobustni, . . .



http://cmp.felk.cvut.cz

Piiklady vidéni - Argo car
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Argo v 1998, dvé kamery za Celnim sklem, stereovidéni

'P¥evzato z http://www.argo.ce.unipr.it/ARGO/english/.



http://cmp.felk.cvut.cz
http://www.argo.ce.unipr.it/ARGO/english/

Priklady vidéni - DARPA Grand challenges @

2004-2007 prakticky vsechny tymy néjakym zpusobem vidéni vyuzivaly.
Typicky v kombinaci s Lidar a inercianimi senzory.
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Priklady vidéni - LKAS system &
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Soucasnost: LKAS — Lane Keeping Assist System

’P¥evzato z http://auto.honda.cz/technologie/lkas.html.



http://cmp.felk.cvut.cz
http://auto.honda.cz/technologie/lkas.html
http://auto.honda.cz/technologie/lkas.html

Pramyslové vidéni - méfeni kapek roztaveného | (@ [ulis
skla 11/16
Neékteré ulohy by sly resit jinak velmi obtizné
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>P¥evzato z http://www.neovision.cz/cz/sols/gdrop.html.



http://cmp.felk.cvut.cz
http://www.neovision.cz/cz/sols/gdrop.html

Prumyslové vidéni - navadéni optického robota
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Nékteré ulohy by sly resit jinak velmi obtizné

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



http://cmp.felk.cvut.cz
http://www.neovision.cz/cz/sols/roboweld.html

Robotické vidéni - rozpoznavani dopravnich | (@ [l
znacek 13/16

Speed limit

video: jednosmeérka video: rychlost

Poskytnuto CMP a Eyedea recognition



http://cmp.felk.cvut.cz
http://cmp.felk.cvut.cz/cmp/courses/Y33ROV/Y33ROV_ZS20082009/Lectures/../Videos/CMPdemos/jednosmerka1.avi
http://cmp.felk.cvut.cz/cmp/courses/Y33ROV/Y33ROV_ZS20082009/Lectures/../Videos/CMPdemos/rychlost.avi
http://cmp.felk.cvut.cz
http://www.eyedea.cz

Robotické vidéni - rozpoznavani registraénich | (@ [uls
znacek 14/16

. 1A3 4608

CHP-FEE. Czech Technical University. Prague for CAHEA =pol. = r.o.

video

Poskytnuto CMP a Eyedea recognition



http://cmp.felk.cvut.cz
http://cmp.felk.cvut.cz/cmp/courses/Y33ROV/Y33ROV_ZS20082009/Lectures/../Videos/CMPdemos/cmp_lpr_seq04_upd.avi
http://cmp.felk.cvut.cz
http://www.eyedea.cz

References
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End
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