Vypoctovy model okoli autonomniho vozidla

Radek Dolezel
Ustav automobilniho a dopravniho inzenyrstvi

SOURADNE SYSTEMY
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IMPLEMENTACE SNIMACU

Kamery 1920x1080p
Ziskani vzdalenosti objektu - LiDAR
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OVERENI FUNKCNOSTI

Porovnani modelll YOLOvV8 g
Graficka karta: Nvidia RTX 3060
12,7 TFLOPS

Model YOLOvV8m
Rychlost 33,4 FPS
Vytizeni GPU: 36 %

Model YOLOv8n
Rychlost 38,5 FPS
Vytizeni GPU: 32 %

Pro vysledky pouzit model YOLOv8m

..........

PocCet PocCet Potet falesna PocCet Procento Procento
Model vyskyta | spravnych neaatimich faleSné spravnych faleSné
vozidel detekci 9 pozitivnich detekci pozitivnich
YOLOv8n | 507 459 48 18 90,5 % 3,6 %
YOLOv8m | 507 499 8 2 98,4 % 0,3 %
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VYSOKE UCENI FAKULTA

TECHNICKE STROJNIHO
VBRNE INZENYRSTVI

VYTVORENI VIRTUALNIHO OKOLI VOZIDLA

RoadRunner
Mesto: PoliCka
Pocatek

1 km
DEM + Letecky snimek
Kontrola umisténi
Modelovani
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PREDIKCE TRAJEKTORIE POHYBUJICICH SE OBJEKTU

Prevod souradnic ramecku na uhly
Tridéeni dat vozidel

Vyhledani vzdalenosti v lidaru
Prevedeni do 2D systéemu dle SAE

Pote do absolutniho a relativniho systemu
Ziskani do 30 souradnic - FIFO
Vypocet rychlosti do 10 hodnot - FIFO X /\Smér :

. i e \
Predikce - 2 kroky
1. krok - kruznice

Pramér az z 10 rychlosti
2. krok — regrese souradnic

Prunik = predikce N PGS nedlasifche b a=0°
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ZAVER

il Predikovana trajektorie se blizi
detekovane trajektorii

I Moznost detekce kolize

0 Vykresleni mapy vozidel s predikci

PI’O reémf/ éaS ZpraCOVéni 6 kamer ——Detekované souradnice vozidla ilutisedanl
2x vykon grafické karty L/ Delokovant soutadnica vosida evary musce |
12,7:2=25,4 TFLOPS kot vt
| Predikovana trajektorie vlastniho vozidla
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Napady pokracovani prace :
Oprava chyby plovouciho pruméru O -80f
Detekce kolize a vypocet kdy nastane
Vytvoreni koliznich tvaru vlastniho |
vozidla
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