Riadenie vozidla po drahe osadenej 3D znackami

Univerzita Komenského v Bratislave, Fakulta matematiky, fyziky a informatiky

Autor: Mgr. Katarina Simnova Skolitel: Mgr. Andrej Mihalik, PhD.
Ciefom vyskumu autonémnej mobility na FMFI je priniest alternativu k Vystupom profilometra je zhluk bodov vo forme skenovacich ¢iar, ktory je
existujucim rieSeniam a prispiet tak k zlepSeniu bezpecnosti a komfortu na ndsledne spracovany algoritmom:
cestach. Hlavnou ideou nie je vytvorit vozidlo schopné pohybovat sa po beznych 1.V zhluku sa lokalizuju objekty, ktoré sa svojim tvarom podobajui na znacku.
cestach, ale po 3pecidlne upravenej inteligentnej vozovke, ktora vytvori 2. Lokalizuju sa vonkajsie hrany znacky, teda body, v ktorych sa nachadzaju
podmienky pre bezchybnul jazdu vozidla. Ciefom mojej prace bolo navrhnut vyskové skoky podobné vyskovym skokom znaciek.
vhodny typ vodiacich znaciek a implementovat ich rozpoznavanie. DoleZitou 3. Hrany znacky sa oznacia ¢islami 2 a 3 podla toho, ¢i hrana tvori vyskovy skok
poziadavkou bolo minimalizovat ¢as potrebny na rozpoznavanie prostredia, aby z 0 cm do 2 cm alebo vyskovy skok z 0 cm do 3 cm.
vozidlo bolo schopné bezpeéného pohybu v ¢o najvacsich rychlostiach. 4. Postupnost oznaceni hran v smere hodinovych rucigiek tvori kéd, ktory je

pre kazdu znacku jedinecny.
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Pre dosiahnutie vysokej rychlosti a presnosti rozpoznavania bola vytvorena séria pomocou ktorej sa vozidlo dokaze
desiatich 3D znaciek. Rozpozndvanie obrazkovych 2D kédov nedosahuje vyrovnat na vozovke;

potrebnu rychlost. Jednu znacku je potrebné rozpoznat do 0,1 s. * typ znacky, ktory obsahuje doprednu
informdciu o situdcii na vozovke.
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P Visledlky

3D model znacky s rozmermi Vyhodou prezentovaného hranového algoritmu oproti inym rieSeniam je hlavne
Tieto obdlZnikové vodiace znacky su 40cmx20cmx2cm+1cm robustnost. Pri jazde vozidla v zadkrute vznikaji v naskenovanych datach znacné
umiestnené na vozovke a suU snimané deformacie, ktoré inym algoritmom znemoziiuju rozpoznat znacky korektne.

Hranovy algoritmus dosahuje Uspesnost rozpoznavania
cez 95%, pricom je odolny voci deformaciam.
Dosiahnuta rychlost rozpoznavania 0,1 sekundy splifia
praktické poziadavky. Na rozpoznanie jednej znacky su
potrebné aspon 4 skenovacie Ciary zachytavajuce profil
znacky. Aby pocet skenovacich Ciar neklesol pod tuto
hodnotu, je potrebné prispbésobit rychlost vozidla

laserovym profilometrom pripevnenym

na vozidle. Vodiace znacky sluzia pre

lokalnu navigaciu:

* vyrovnavanie vozidla na
vozovke;

* plynuly prechod zakrutou.
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Priklad deformovanej znacky




