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1. Bevezeto
Sajnos a kdzuton a balesetek egy része abbol adodik, hogy az uton 1évo targyakat, akadalyokat

késon (vagy egyaltalan nem) veszik észre a gépjarmiivezetdk. Ilyen akadaly lehet példaul egy katyu,
egy fekvorendodr, de akar egy tetem is.

Ezért egy olyan alkalmazast kivanok bemutatni, amelynek segitségével ezeknek a baleseteknek a
szdma csOkkenthetd. Fontos szempont volt az, hogy az aramkdr valés idében mitkddjon és lehetdleg
minél tobb akadalytipus kisziirhetd legyen. Ez a megoldas nem iranyitja automatikusan a gépjarmiivet,
hanem hangjelzéssel figyelmezteti a vezetdt. A kiilonboz6 akadalyok felismerése neuralis halozat [1]
segitségével torténik.

Az elrendezés fobb részei a kamera és egy programozhatd logikai aramkor (FPGA). Ebben az
FPGA-ban talalhatdé meg az a neuralis halozat, amelynek segitségével a killonboz6 alakzatok
felismerése elvégezhetd. Az eldadasomban csak a szimulacios eredményeket fogom bemutatni és egy
olyan alaplapot, amelyre tetszdleges periféria illeszthetd. Ezt a rendszert kivanom a késébbiekben a
konkrét méréseknél, teszteléseknél hasznalni. A szimulatorprogram a Széchenyi Istvan Egyetem
Automatizalasi Tanszékén késziilt el egy diplomadolgozat keretében [6].

A kovetkez6 fejezetben mutatom be a hasznalni kivant rendszert, a harmadik fejezetben pedig a
szimulacios eredményeket. A negyedik fejezetben néhany mondat erejéig a fejlesztési lehetéségeket

ismertetem.

2. A képfelismerdo rendszer
Fontosnak tartom megjegyezni, hogy ez a rendszer még fejlesztés alatt 4ll, jelenleg az alappanel

els6 valtozata késziilt el. Az alaplap egy olyan aramkdr, amelyre szinte tetszdleges periféria illeszthetd

(1. abra).
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1. dbra Az alaplapi kartya blokkvazlata



Ezen az alappanelon egy USB illeszt, a kiilonbozd tapfesziiltségek eldallitdsara szolgald
aramkorok és egy CPLD [4] talalhato. Erre az (altalanos) alappanelre csatlakozhatnak a specialis
tesztpanelek. Hasonld megoldas keriilt bemutatésra a [5] konferencian.

A panelon talalhat6 csatlakozosorra csatlakozik az a tesztpanel, amelyen a SPARTAN 3E FPGA
[4] talalhato. Ebben az FPGA-ban programozzuk be a neuralis halozatot.

Erre az alaplapra illeszthetjiik (a PC104-eshez hasonldan) a kiilonb6zd kartyakat, amelyek az adott
feladatra késziilnek el (2. abra). Tehat az alaplapi aramkorrel csak a kiilonbozo illesztéseket €s a

vezérléseket valositjuk meg.

Tesztpanel n.
A

v
Tesztpanel 2.

!

Tesztpanel 1.

A
\

Alaplap

2. abra Egy teljes (altalanos) rendszer felépitése

Az alaplapra csatlakozo tesztpanelen kapott helyet az FPGA, amelyben talalhaté a neuralis halozat

(3. abra).
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3. abra A tesztpanel blokkvazlata

Ezen a neuralis haldzaton fut a képfeldolgozasi algoritmus (4. abra), amelynek a bemeneti adata
egy kép, amelyet a gépjarmi elején elhelyezett kamerabol érkezik. A jelatalakitds utan digitalizalt
kamerajel az FPGA-n talalhat6 neuralis aramkor bemenetére keriil. Ezen a neuralis halézaton fut az az
algoritmus, amely a képfeldolgozast végzi. A képfeldolgozasi algoritmus kimeneti adata szintén egy

fekete/fehér kép, amelyen a detektalt akadaly lathato.
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4. abra A bemeneti és a kimeneti képek

A gépjarmivezeté nem latja kozvetleniil a kimeneti képet, erre altalaban nincs is sziiksége.
Ehelyett csak egy figyelmeztetd hangot hall. Ezt a hangjelzést a rendszer akkor adja, ha a kimeneti

képen a fekete pixelek szama elér egy eldre meghatarozott értéket a kép adott részén.

3. Szimulacios eredmények
A bemeneti kép azon része hordoz csak érdemi informaciot, amely azt a részt fedi le, amely a

gépjarmi utjaba esik. Ezt a teriiletet mutatja a trapéz az 5. abran.

5. abra A gépjarmii egyenes vonalu haladasakor érintett teriilet

A 6. abran lathat6 az els6 bemeneti tesztkép. Piros szinnel jeloltem azt a katytt, amelybe a jarmii —
egyenes haladas esetén— belemegy. A sarga szinnel jelolt katyt nem érinti a kerék, tehat annak a
detektalasaval és a jelzésével nem kell foglalkoznunk.

Lathato a képen, hogy a kozéps6 katyu mogott egy kisebb is talalhato. Az altalam hasznalt

algoritmus ezt is megtalalta, ez is lathaté a kimeneti képen (7. abra).



6. abra Katyuk a jarmii elott

A 7. abran lathat6 kimeneti képen a két katyut lathatjuk.

7. abra Katyuk a jarmii elott

A kovetkez6 szimulacios eredmények a felezdvonal detektalasat mutatjak be. Az altalam hasznalt
algoritmus még nem muikodik tokéletesen, hiszen lathatd az eredményekbdl, hogy a csatornafedelet is
,.eszreveszi”.

A képfeldolgozé algoritmus kisebb modositasa utan a rendszeriink hasznalhato akar arra is, hogy a
jarmiivezet6t figyelmeztesse, ha kozelebb keriil egy elére meghatarozott tdvolsagnal a felezGvonalhoz.
A kovetkezd abran (8. abra) lathato a felezévonal. Ezt piros szinil nyil mutatja, mig a csatornafedelet

sarga.



8. abra A felezévonal és a csatornafedél

A bemeneti kép esés idében késziilt, a felezOvonal €s a csatornafedél szine szinte megegyezik.

Ezért a kimeneti képen lathatjuk a csatornafedél két oldalat is, ezt mutatja a sarga nyil (9. abra).

9. abra A detektalt felezévonal és csatornafedél

4. Fejlesztési lehetoségek

A szimulacid sordn csak egy algoritmus futott, amelynek segitségével vagy a katyu (vagy
fekvOrendodr, tetem, stb.) ismerhetd fel, vagy felezd- ¢és zarovonal. Az algoritmus kritikus pontja a
neuralis halozat helyes stilyainak a megvalasztasa és a hely (és/vagy miikddési sebesség) [2][3] szerint
optimalizalt neuralis aramkdr elhelyezése az FPGA-ban. Az algoritmus kiegészitheté ugy, hogy
ezeknek az akadalyoknak, jelzéseknek a detektalasa egyszerre torténjen. Ez jelenleg a szimulaciok
készitése soran még nem tortént meg.

Ezek az eredmények szimulacios eredmények, konkrét fizikai mérések még nem késziiltek.
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