Praca dyplomowa inzynierska

Temat: Projekt aplikacji do rozpoznania wizyjnego
wyszukiwania krawedzi pasa ruchu dla modelu
samochodu w skall



Cel pracy

Celem pracy jest zapoznanie sie z dostepnymi narzedziami do przetwarzania obrazu i zastosowania
ich w branzy samochodowe] oraz opracowanie aplikacji do rozpoznania wizyjnego wyszukiwania
krawedzi pasa ruchu dla samochodu w odpowiedniej skali.




Przeglad algorytmoéw i narzedzi programistycznych mozliwych do wykorzystania

Jezyki programowania: Biblioteki: Algorytmy:

- C * OpenCV « Thresholding:

« C++ « AForge.Net » Global thresholding
- C# « VXL * Local thresholding

* Python * ImageJ » Detektor krawedzi Canny
+ Go « Transformacja Hough

« Java « Undistort

e Blur




Wybor jezyka programowania oraz biblioteki

Jezyk programowania, ktory zostat wybrany dla realizacji programu to Python (wersji 3.5.2).

W jezyku Python jest dostepnych kilka bibliotek do przetwarzania obrazu:
« OpenCV
 PIL
« Scikit-image

Tylko jedna z bibliotek ma zaimplementowane niezbedne algorytmy, ktore sg potrzebne do
przetwarzania obrazu w programie — OpenCV (wersji 3.2).
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Cel i zatozenie projektu

Cel projektu: stworzy¢ program do rozpoznawania wizyjnego wyszukiwania krawedzi pasa ruchu dla samochodu w
skali.

Zatozenie projektu:
* Program musi udostepnia¢ dane o potozeniu samochodu wzgledem krawedzi;
* Program musi by¢ niezalezny od platformy;
« Program musi dziata¢ niezaleznie od rozmiaru podawanego obrazu;
* Program musi umozliwia¢ przetwarzania minimalnie 60 fps (klatek na sekunde);
* Program musi sterowa¢ samochodem badawczym,;
* Program musi wigczac i wylgczac sie za pomocg przycisku;
* Program musi sktadac sie z oddzielnych modutéw, ktére musza pracowac niezaleznie;
« Program musi umozliwia¢ przesytania obrazu na komputer zdalny dla przetwarzania (na zgdanie);
* Program musi sygnalizowac¢ o gotowosci do dziatania.



Algorytmy realizowane oraz struktura programu

Zostaty zaimplementowane dwa algorytmy dla wyznaczenia potozenia pojazdu wzgledem krawedzi pasa ruchu:
* Punkt docelowy;
« Algorytm wiasny.

Program sktada sie z trzech modutow:
* Modut pobierania obrazu z kamery;
« Modut przetwarzania obrazu;
* Modut sterowania samochodem.

Kazdy modut jest niezalezny i moze by¢ zastgpiony lub dziata¢ oddzielnie.
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Stanowisko badawcze

Stanowisko badawcze sktada sie z nastepnych elementow:

Samochdd w skali 1:10;
Raspberry Pi 3 (komputer poktadowy);

Kamera szerokokagtna z katem widzenia 170 stopni oraz matryca 5
MPX;

Power bank o pojemnosci 8000 mAh dla zasilania komputera
poktadowego
Tor testowy.




Algorytm wyszukiwania punktu docelowego

Dany algorytm polega na tym, ze na zdjeciu wyszukujemy wszystkie linie. Nastepnym krokiem jest odnalezienie
punktu przeciecia jak najwiekszej liczby linii. Znaleziony punkt jest punktem docelowym. Wskazuje on na to, w ktora
strone skreca pas ruchu oraz daje mozliwosc okreslenia potozenia samochodu wzgledem krawedzi.




Algorytm wyszukiwania punktu docelowego

Zrodiowe zdjecie Canny edge detector Transformacja Hough'a

Okreslenie réznicy miedzy punktem przeciecia a $rodkiem zdjecia Dodanie punktu przeciecia na zdjecie Budowa siatki dla odnalezienia punktu
przeciecia linii




Algorytm wilasny

Dany algorytm sktada sie z 5 etapow:

Obciecie obrazu i pozostawienie tylko tego obszaru, ktory zawiera krawedzie. Zastosowanie efektu
rozmycia;

Usuniecie wszystkich kolorow, ktore nie mogg by¢ krawedzig (czerwony, niebieski, zielony itd.);

Usuniecie linii, ktére sg mniejsze niz minimalnie mozliwe zeby by¢ krawedzig, farbowanie krawedzi w biaty
kolor oraz detekcja lewej i/lub prawej krawedzi;

Wyznaczenie potozenia samochodu na podstawie obliczenia odlegtosci od lewej i/lub prawej krawedzi;
Przenoszenie informacji na obraz zrodtowy.




Algorytm wilasny

Obcinanie obrazu | zastosowanie algorytmu Blur Usuwanie niepotrzebnych koloréw

Zdjecie zrodtowe
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Rysowanie linii sSrodkowej i odlegiosci od Usuwanie niepotrzebnych linii oraz farbowanie krawedzi.
znalezionych krawedzi Poszukuiwanie lewej | prawe] krawedzi.

Przenoszenie informaciji na obraz Zrodtowy




Badanie

Badanie polega na sprawdzeniu, czy stworzony program spetnia zatozone wymogi. Przez poréwnanie dwoch
zaimplementowanych algorytmow oraz zestawienie z wydajnoscig wlasnego algorytmu.

Poroéwnanie wydajnosci polega na analizie/zestawieniu trzech wskaznikdéw przy uzyciu dwoch metod przetwarzania

obrazu:
* Przetwarzanie obrazu na komputerze poktadowym;
« Wysytka obrazu na komputer zdalny | wysytanie z powrotem danych o potozeniu samochodu przez siec Wifi

IEEE 802.11ac

Wskazniki dla porownywania wydajnosci:
* llos¢ klatek ze sterowaniem samochodu; r w
* llos¢ klatek bez sterowania samochodem:;
- Sredni czas przetwarzania obrazu.

Komputer zdalny

Komputer poktadowy




Podsumowanie

Stworzony program spetnia nastepujgce zatozenia:
v’ Program musi udostepnia¢ dane o potozeniu samochodu wzgledem krawedzi;
v’ Program musi by¢ niezalezny od platformy;
v’ Program musi dziata¢ niezaleznie od rozmiaru podawanego obrazu;
* Program musi umozliwia¢ przetwarzania minimalnie 60 fps (klatek na sekunde);
v’ Program musi sterowa¢ samochodem badawczym;
v’ Program musi wtgczac i wytgczac sie za pomocg przycisku;
v’ Program musi skfadac sie z oddzielnych modutow, ktore musza pracowac niezaleznie;
v’ Program musi umozliwia¢ przesytania obrazu na komputer zdalny dla przetwarzania (na zgdanie);
v’ Program musi sygnalizowac¢ o gotowosci do dziatania.



Dziekuje za uwage

Email: mitrovtsiy@ukr.net
Web: https://github.com/exelban
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