Szimultan helymeghatarozas és térképezes nyilt
forraskodu szoftverekkel
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BME Altalanos- és Felsogeodézia Tanszék (OSGeo Labor)

Kivonat

Mernokgeodéziai feladatok soran elofordulnak olyan igények, amikor néhany dm-es magassaggal rendelkez0 szik terekben kell geometrial
parametereket meghataroznunk. Ebben az esetben a hagyomanyos geodéziai muszerek méretiknél fogva nem hasznalhatdéak, igy a feladatokat
taviranyitasu vagy autondm modon navigalo merorobotokkal kell megvaldsitani.

Jelen poszteren egy autonom modon navigalo felméro/térkepezo robot fejlesztésének az elso |épéseit mutatjuk be. A fejlesztés soran elsodleges célunk
volt, hogy olcso hardverelemekkel és nyilt forraskodu szoftverkdornyezettel valositsuk meg a robotot. Ez egyreszrol a tanulasi folyamat kezdeti kltsegeit
segitett csokkenteni, masrészrol a késbbbiekben lehetoséget teremt a hardver és szoftverelemek oktatasi hasznositasara hallgatol projektet soran.

A robot helymeghatarozasi és navigacios megoldasa elsodlegesen differencialis odometrian alapul, amit a kesobbiekben inercialis navigacios egyseggel,
lletve fényképezogep és mélységkamera integralasaval kivanunk tovabb fejleszteni.
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Raspberry Pi 3

Pi Camera Board
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szines kamera ‘ Funkci6: szenzorok vezérlése, LidarLite
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. Funkcié: sik szkennelés 4 darab egyenaramu vagy 2 darab

1 3 léptetdO motor vezerlése
Y. Funkcié: platform vezérlése
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ultrahangos tavmero

4 méteres hatotav
Funkcio: akadaly érzekeles

SenseHat
10 DOF szenzor

3 tengelyl( gyorsulasmeéro
3 tengely(l magnetométer
3 tengelyl giroszkop
barométer + hOmeéro
Funkciod: Dead reckoning

Kinect helymeghatarozas,
, , barméteresmagassagmereés
melységkamera Odometer
40 meteres hatotav kb. 18° felbontas
Funkci6: 3D pontfelho Funkcié:hosszmérés,
szogelfordulas meghatarozas
Eredmények: N & aas -

- Onjaro platform,

- belteri navigacié odometriaval

- belteri navigacié IMU-val es odometriaval

- 2D pontfelh6 generalasa lezertavmérovel (LidarLite)
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Tovabbi célok:

- helymeghatarozas pontositasa a pontfelhok illesztésével
(SLAM: Simultaneous Localization and Mapping)

- Kinect szenzor integralasa

- belteri navigacios eljarasok tovabbfejlesztese

Felhasznalt nyilt forraskodu szoftverek:
- Raspbian (Linux) operacios rendszer

- Python és szamos modul - pgthon

- OpenCV

- Kinect 2.8 C++ konyvtar




