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Detekeia a rozpoznavanie
objektov

Projekt sa zaobera spojazdnenim softvéru
mobilného robota, ktory je schopny navi-
govat sa vo vnutornom priestore, deteko-
vat okolité objekty a rozpoznavat natréno-
vané objekty s pouzitim ¢o najlacnejsich
komponent. Takato mobilna platforma
moze sluzit ako zaklad pre zlozitejsich
robotov vybavenych pokrocilejsim mecha-
nickym vybavenim. Vysledkom je open
source softvér pouzivajuci verejne dostup-
né kniznice (ROS a PCL) implementujuce
konkrétne algoritmy.

Vytvorenie mapy
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Navigacia robota pouziva staticki mapu T
prostredia, ktoru robot dopredu vytvori.
Pouziva pri tom techniku SLAM, ktora z
dat zo senzoru vytvori mapu. T
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Pocas prechadzania miestnostou robot
detekuje okolité objekty. Preto, aby bola
detekcia ¢o najmenej vypocetne narocna,
bola pouzita optimalizacia. V prvom prija-
tom mracne bodov sa zisti uhol, pod kto-
rym senzor snima podlahu. O tento uhol
sa pretransformuje kazdé prijaté mracno.
Nasledne su jednoduchou operaciou od-
stranené vsetky body s rovnakou hodno-
tou jednej zo suradnic (body patriace
podlahe) a v mracne zostavaju iba deteko-
vané objekty.

Objects detection

Obrazky detekovanych objektov su

. .. posielané rozpoznavaciemu uzlu vyuziva-
Lokalizacia a Navigacia jacemu kniznicu TensorFlow, ktory vyhod-

, . nocuje Ci je dany objekt znamy alebo nie.
Robot nachadzajuci sa v zmapovanom

priestore dokaze namapovat

prichadzajuce data zo senzoru na body v
ulozenej mape. 73ver

Navrhnuty systém dokaze vyhladavat
zname objekty vo svojom okoli. Oproti
inym rieseniam vyuziva iba jeden senzor
na ziskavanie dat, ¢im sa stava dostupny
sirokej verejnosti. Nedostatkom systému
je pomalsi modul na rozpoznavanie
objektov. Zlepsenie tejto casti bude v
budulcnosti vyzadovat hlbsie studium
technik strojového ucenia.

Tu je pre tento Ucel pouzitda Monte Carlo
lokalizacia, ktora prijima laser scan data
a staticki mapu. Nasledna navigacia v
priestore sa sklada z dvoch casti, z
lokalnej a globalnej navigacie.




