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Rezumat

In lucrarea de fata ne propunem dezvoltarea unei aplicatii de detectie a prezentei obstacolelor
intr-o secventd de imagini achizitionate utilizdnd tehnologia Intel® RealSense™. Am considerat
favorabila utilizarea acestei tehnologii deoarece obtine perceptia de adancime folosind senzori stereo
infrarosu. Problematica detectiei obstacolelor este de interes major pentru diferite tipuri de aplicatii
in domenii precum: navigarea autonoma a robotilor mobili, navigarea vehiculelor autonome, sisteme
de asistentd pentru persoane nevazatoare.

Unul dintre obiectivele lucrarii este de a evalua metode de detectie a obstacolelor pe baza
hartilor ce contin informatii de adancime in contextul aplicatiilor de navigare autonoma a robotilor
mobili. In acest context, cele mai utilizate dispozitive pentru achizitia de imagini si informatii despre
mediu sunt camerele stereo. De aceea am considerat oportuna realizarea unei analize comparative a
unor metode de detectie a obstacolelor bazata pe procesarea imaginilor achizitionate folosind senzori
stereo infrarosu. In acest scop, se evalueaza multiple reprezentiri ale hartilor de disparitate si de
adancime (e.g., u-diparity, v-disparity, 0-disparity). De asemenea, pe parcurs sunt evaluate diferite
metode de obtinere a hartilor ce contin informatii de adancime si diferite metode de a elimina
prezenta solului din aceste harti. Utilizdnd reprezentdrile enumerate anterior, urmeaza etapa de
detectie a obstacolelor din imagini. Pentru a segmenta regiunile conexe se utilizeaza metoda
componentelor conexe, iar pentru a mapa regiunile detectate in imaginile color aferente se
implementeaza si evalueaza doud modalitati.

Hartile ce contin informatii de adancime evaluate in aplicatie sunt urmatoarele:

— harta de adancime furnizatid de Camera 3D Intel RealSense R200;
- harta de disparitate calculata folosind algoritmul Block Matching;
— harta de disparitate post-filtrata, calculata folosind algoritmul Block Matching;

- harta de disparitate calculata folosind algoritmul Semi Global Block Matching;

harta de disparitate post-filtrata, calculatd folosind algoritmul Semi Global Block
Matching.

In vederea determinarii regiunilor corespunzitoare obstacolelor am evaluat doud histograme
de tip u-disparity si 0-disparity.

Evaluarea acestor metode a fost realizata atat din punct de vedere al acuratetei detectiei, cat
si din punct de vedere al timpului de executie. Din punct de vedere al acuratetei au fost utilizate
metrici care ilustreaza:

— capacitatea clasificatorului de a identifica toate cazurile care sunt pozitive;

— capacitatea clasificatorului de a nu identifica ca fiind pozitive cazurile care sunt, in
realitate, negative;

- capacitatea clasificatorului de a identifica ca fiind negative cazurile care sunt, in
realitate, pozitive.

Pentru realizarea acestei evaludri s-a utilizat o seceventd de imagini din mediul de lucru al
aplicatiei propuse. In aceste secvente au fost realizate adnotiri manuale ale regiunilor de interes. In
urma analizei efectuate am concluzionat ca desi harta de disparitate calculata folosind algoritmul
Block Matching ofera rezultatele comparabile din punct de vedere al acuratetei detectiei cu harta
de adancime furnizati de Camera 3D Intel RealSense R200, aceasta din urma presupune cel mai
scurt timp de calcul.



