Ziskavani vstupu zpracovanim obrazu pro rizeni autonomniho vozidla
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I?amel Midrla TECHNICKE STROJNIHO
Ustav automobilniho a dopravniho inzenyrstvi VBRNE INZENYRSTVI

CILE PRACE A MOTIVACE
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Cile prace
Komunikace se stereo kamerou
Urceni vzdalenosti
Rozpoznani objektu s urCenim vzdalenosti
Ovéreni funkénosti
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LiDAR
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Moisture Sensor

Multi-Mode Radar

4x, Opening angle 130°

Redundant Brake and Steering System

STEREO KAMERA - URCENI VZDALENOSTI

Kamera Stereolabs ZED 2
Python, knihovna OpenCV
Disparitni mapa ze stereo obrazu

TRENOVANI NEURONOVE SITE

Dataset BDD100K
100 000 snimku
Zamereno na silnicni dopravu

Platforma YOLOv5
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Implementace urceni vzdalenosti do kodu detekce objektu
Doplnéeni vypisu vzdalenosti k objektu
Vzdalenost vyhodnocena ve stredu ramecku

DETEKCE S URCENIM VZDALENOSTI
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OVERENI FUNKCNOSTI - VZDALENOST

Parametry urceni disparity
16 konfiguraci, zvolena optimalni
Sledovana relativni chyba & a variacni koeficient v
Specifikace kamery: d <5 % do 15 m, maximalne 20 m

25m |[5m 7,5m 10 m 15 m 20m 25 m 30m 35 m 40 m prumer
5[] | 1,502 %| 3,018 %| 1,347 %| 1,585 %| 6,033 %| 15,491 % 7,408 % 6,390 %
v [] |0,450 %] 3,548 %] 2,063 %| 5,053 %| 3,312 %| 2,991 %] 4,787 %| 5,406 % 7,765 %)| 6,499 %

Zaznam |izdy
10 minut, 60 snimku po 10 s
RucCni analyza — pocCet vyskytu
Srovnano s detekci neuronovou siti

Rozliseni kamery
Nutno prizpusobit parametry disparity danému rozliseni

HD 2K
6,408 %| 3,374 %
10,816 %| 17,121 %

6prum [']
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trida chodec asebnl .| autobus naklgdm semafor dopr?vnl viak
automobill vozidlo znacka
vyskyt 19 187 6 23 21 90 3
n —
padl spravne 52 % 81 % 38 % 91 % 63 % 81 % 0%
rozpoznanych objektu
podil chybnych detekci 0 % 10 % 0 % 7 % 1 % 15 % 0%




