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Motivacio

» Kutatasaim célja, hogy az autonom jarmlvek mikddéséhez
nélkilozhetetlen algoritmusokat fejlesszek, amelyek valds idoben
alkalmazhatoak. A tématerllethez tartoznak a kiilonb6z6 érzékelési,
észlelési, Utvonal tervezési és utvonal lekdvetési algoritmusok. A
hosszutavu kutatasi terveim kozé tartozik iranyitasi algoritmus
megalkotasa, amely az autondm autokon hasznalatos szenzor, a Lidar
pontfelhdje alapjan érzékeli az elb6tte talalhatd vezetheto fellletet,
azon detektalja és osztalyozza az uthibakat és ezen adatok alapjan
mondja meg az autondm jarmuinek, hogy merre haladjon tovabb.




Cel

» Olyan algoritmus megalkotasa amely a
képes a vezetheto terliletet kijelolni olyan
helyeken ahol van egyertelmuen I
elvalaszthat6 padka <

» Avégeredmény egy poligon
» Zold szabad
» Piros foglalt

............




Probléma felvetes

» A valos feliiletek nem sikok

» Komplex modon leirhato




A kifejlesztett algoritmus

» Harom modszer fuzio
» Csillag alaku keresés
» X nulla
» Znulla
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Koszonom a figyelmet!




