Pidur voi gaas? Takistuste tuvastamisest.
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Lidar auto katusel

demo
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Objektid (takistused)

Lidari
Skaneering

10Hz

-

Autonomous DOriving Lab

Maapinna
eemaldus

“Takistused”

Klasterdamine

Objektid




Maapinna eemaldus - lihtsustatud

Jagame Umbruse ruutudeks(2D)

Leiaiga ruudu koige madalam punkt

Maara sellest z puhvri sisse jaavad punktid maapinnaks
Koik teised punktid on mingid takistused (mitte maapind)

AN -

Actual surface measurEment

—
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Klasterdamine - DBSCAN algoritm - 2D

- Eipeatapsustama klastrite arvu
- 2 hastiinterpreteeritavat parameetrit
- Minimaalne punktide arv
- Kaugus
- Oskab kasutada ruumi indekseid
- Saab hasti hakkama muraga
- Eitekita uhenduslulisid [abi
uksikute punktide
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Objektid
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Masinope vs
algoritmiline lahenemine

e Programmeerimine

o Kood(ja parameetrid)vs andmed
e Tundmatu objekti/ klassi probleem
e “Avatud ukse” probleem

Autonomous Driving Laob Pilt: https://learnopencv.com/3d-lidar-object-detection/



https://learnopencv.com/3d-lidar-object-detection/

Algoritmiline lahenemine
Kuidas parandada?

Lisame juurde 2. Lidari

Saame tihedama punktipilve

Ajaline sinkroniseerimine
Skaneerimise algussuund
Transformatsioonid

Auto liigub ja kdigub
Probleemid maapinna eemaldamisel
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Transformatsioonid
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Mida tahame objektide
kohta veel teada?



Lidari
Skaneering

10Hz

Autonomous DOriving Lab

Maapinna
eemaldus

“Takistused”

Klasterdamine

Objektid

Jalgimine

<

Planeerimine

Ennustamine




“Tracking” - Jalgimine

- Lihtsustus ja arvutuslik kiirus - Axis Aligned Bounding Box
- Intersection over Union
- Ungari meetod

- Objektide lilkkumisega Tuvastatud objektid
arvestamine

Area of Overlap
loU =
loU Area of Union .

Jalgitud objektid
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Objekti kiirus

Objekti esinduspunkt

- Klastri keskpunkt (convex hull)
- lidari punktide (filtreeritud /
filtreerimata) keskmine

Esinduspunkti nihkumine labi aja(0,1sek)

Kiiruse keskmistamine
(Exponential moving average)

Autonomous DOriving Lab




14.97/0.00
A

Current speed Target objdist Target objspd

AUTONOMOUS

@ 258930

Stopping for traj. collision

‘126 11.4 101 87 7.0 46 0.0

Following path 12.5s
Following object 3.7s
Following path 0.1s
Following object 0.1s
Following path 0.1s
Localization 49.9 Hz 0.002s
Object Detection 9.9Hz 0.175s
Traffic Lights 10.0 Hz 0.010s
Local Planner 10.0 Hz 0.028 s
Control 49.6 Hz 0.004 s

unknown

Kokkuporke “ennustamine”



Olukord 1

demo

e Reageerimine eesolevale autole
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Kaardivork ja objektide sobitamine

e Axis-aligned bounding box
e |oU

Autonomous DOriving Lab




Radar

- Ajaline sunkroniseerimine ja transformatsioonid
- Radari kiirus vs kiiruse vektor

Jalgija: objekti tekitamine ja elus hoidmine

demo

Autonomous DOriving Lab



Olukord 2

demo

e Jalakaija tuvastamine

Autonomous DOriving Lab



Aitah!

Edgar Sepp
edgar.sepp@ut.ee

Isejuhtivate soidukite labor
adl.cs.ut.ee
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