System wizyjny dla autonomicznego robota poruszajacego si¢
w trzech wymiarach

Streszczenie

W niniejszej rozprawie zaprezentowane zostaty wyniki badan majacych na celu opracowanie
systemu wizyjnego dla autonomicznego robota poruszajgcego si¢ w trzech wymiarach. Badania te
skupione zostaly na rozwigzaniu szeregu probleméw zwigzanych z zapewnieniem robotowi
wyposazonemu w pojedyncza kamerg okreslonego poziomu autonomii dziatania w oparciu o analizg
sceny. Do problemdéw tych nalezy przetwarzanie obrazu, rozpoznawanie obiektow, konstruowanie
modelu trojwymiarowego elementéw sceny, tworzenie reprezentacji sceny oraz jej analiza, a takze
rozpoznawanie zbioréw obiektow z uwzglednieniem relacji przestrzennych migdzy nimi. Opracowane
algorytmy umozliwiaja hierarchiczne przetwarzanie obrazu od, znajdujacego si¢ u podstaw,
wyodrebniania ksztatltow obiektow, az po rozumienie sceny, ktore umozliwia modul kognitywny
realizujacy budowg grafowego modelu sceny uwzgledniajacego kontekst przestrzenny obiektow
znajdujacych si¢ na niej, a dalej, rozpoznawanie obrazu w oparciu o odkryty kontekst. W
poszczegdlnych rozdzialach rozprawy opisane zostato dziatanie kazdego z algorytmow wchodzacych
w sktad opracowanego systemu wizyjnego. Na kazdym etapie, funkcjonowanie systemu zostato
zobrazowane poprzez przyktadowe zastosowania. Na poczatku opisany zostat sposéb wyodrebniania
wizerunku obiektu ze zdjecia wykonanego przez kamer¢ oraz proces uzyskiwania reprezentacji
wektorowej obiektu, na ktorej to bazujg metody analizy sceny opisane w dalszej czesci rozprawy. W
kolejnych rozdziatach zaproponowane zostaty dwie strukturalne metody rozpoznawania obiektow oraz
konstrukeji ich trojwymiarowych modeli w oparciu o wizerunki rzutow bryl. Nastgpnie znajduje si¢
opis modutu kognitywnego odpowiedzialnego za konstrukcje grafowego modelu analizowanej sceny,
uwzgledniajgcego relacje przestrzenne migdzy obiektami, okreslone w rozprawie mianem Relacji
Bliskiego Sasiedztwa. W tym samym rozdziale zaproponowany zostal algorytm realizujacy
rozpoznawanie grupy obiektow, wykorzystujacy wspomniane relacje. Kolejna cze$¢ przedstawia
podstawowe funkcje modutu nawigacji robota, umozliwiajacego mu poruszanie si¢ w obszarze sceny,
oraz realizacj¢ zadan zwigzanych z budowa modelu sceny. W rozprawie przedstawiony zostat rowniez
opis sztucznego $srodowiska testowego, opracowanego w ramach projektu badawczego, majacego na
celu weryfikacje dzialania poszczegdlnych algorytméw z wykorzystaniem symulowanego robota
latajacego. W ostatnim rozdziale znajduje si¢ opis architektury sprzgtowej robota latajacego,
stworzonego na potrzeby weryfikacji dziatania opracowanego systemu wizyjnego, oraz omowiony
zostal przebieg testow. Testy zostaly podzielone na dwa scenariusze, z ktérych kazdy szczegoétowo
obrazuje realizacj¢ przez robota okreslonych zadan z wykorzystaniem algorytméw wchodzacych w
sktad omawianego systemu wizyjnego.



