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1. Motywacja pracy.
W zyciu codziennym identyfikacja obiektow za pomocg odczytow z kamery w trybie on-line
przydaje si¢ bardzo cze¢sto. Moze mie¢ zastosowanie np. w armii (namierzanie obiektow do
zestrzelenia), ale réwniez bardziej przyziemne np. robot moze odczytywac potozenie
ludzkiej dtoni i w zaleznosci od tego co zostato odczytane, wykona¢ odpowiednie
zadanie. Stwarza to bardzo duze mozliwosci i umozliwia komunikacje z robotem na
odlegtos¢ tylko 1 wylacznie za pomoca gestow. Dzieki temu, znika catkowicie bariera
jezykowa, robot rozumie polecenia bez wzgledu na jezyk, jakim postuguje si¢ wydajacy
komendy.

2. Cele i zakres pracy dyplomowe;j.
Docelowo robot na ktorym ma by¢ umieszczona kamera, powinien znajdowac ludzka dton i
odczytywac jej ksztalt. Nalezy wiec skupi¢ si¢ na dwoch aspektach.
2.1. Odczyt i odpowiednia obrébka obrazu z kamery. Ta cze$¢ bedzie realizowana za
pomocg aplikacji Discode.
2.2. Ruchu ramienia robota w zaleznos$ci od wyniku przetwarzania obrazu odczytanego
przez kamerg¢. Robot bedzie sterowany za pomocg aplikacji MRROCH++.
Chcac nieco utatwi¢ sobie zadanie na poczatku, skupi¢ si¢ na rozpoznawaniu
jednokolorowe;j pitki. Nastepnie, gdy ten etap zostanie zrealizowany, skupi¢ si¢ na
rozpoznawaniu ksztattu ludzkiej dtoni.

3. Zrealizowane zadania.
W mijajacym semestrze skupitem si¢ przede wszystkim na zapoznaniu si¢ z aplikacjami
MRROCH+, oraz Discode, a takze Zbik. Zainstalowatem i skonfigurowatem odpowiednio
aplikacje MRROC++ 1 Eclipse. Pozwala on na zarzagdzaniem pracg robotow zaréwno za
pomoca graficznego interfejsu uzytkownika, jak i za pomoca modutow napisanych w C++ 1
wczytanego pliku konfiguracyjnego. Aby moc przeprowadzaé testy zainstalowatem
aplikacje Zbik. Na poczatku wykorzystywatem tylko GUI, dzieki temu mogtem szybko
pozna¢ budowg i1 zasad¢ dziatania poszczegdlnych modutéw mrroc++. Nastepnie napisalem
szkielet wlasnego modutu, ktory uruchomilem w trybie testowym. Tryb testowy pozwala na
uruchamianie zadan bez zaangazowania rzeczywistych robotéw co zwtaszcza na poczatku
pracy jest bardzo wskazane. Jednak testy wykonywalem jeszcze bez wykorzystania Zbik'a.
Kolejng aplikacja, ktorag poznatem byt Discode. Jest ona stworzona do przetwarzania
obrazéw odczytanych bezposrednio z kamery. Sklada si¢ z czterech podstawowych
komponentow: zrddta, procesory danych, proxy i komponent odpowiedzialny za
prezentacj¢ danych i ich zapis do pliku. Discode pozwala na sprawne wyszukiwanie obiektu
znajdujacego si¢ w kadrze kamery. Aby uruchomi¢ zadanie nalezy napisa¢ odpowiednia
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funkcjonalno$¢ w jezyku C++ i dodatkowo wezyta¢ plik konfiguracyjny (w nim sa
umieszczone m.in. sciezki do wejsciowych plikéw). Po instalacji Discode'a, wykonatem
wszystkie zadania zwigzane z przetwarzaneim filmow 1 obrazow znajdujacych sie w
tutorialu 1 dotyczacych poziomu podstawowego.

. Dalszy plan pracy.

Teraz, kiedy doktadnie poznatem wszystkie narzedzia, ktore beda mi potrzebne, moge
zabrac¢ si¢ do realizacji wlasciwego zadania.

Zeby nie uszkodzi¢ robota bede na poczatku wykorzystywat tryb testowy. Zatem konieczne
bedzie uruchamianie MRROC++'a z aplikacja Zbik.

Kolejnym etapem bedzie napisanie szkieletu programu w MRROC++. Chodzi tutaj o
napisanie odpowiednich modutéw odpowiedzialnych za okreslone zachowania.

4.1. Jezeli poszukiwany obiekt nie jest widoczny w kamerze to robot powinien szuka¢ tego
obiektu, tzn. obraca¢ ramieniem na ktérym umieszczona jest kamera.

4.2. Jezeli znajdzie obiekt to powinien do niego si¢ zblizy¢.

4.3. Jesli sie zblizyt powinien wykonac ruchy z géry na dot i na boki, aby jak najdoktadniej
zidentyfikowac¢ obiekt.

4.4, Kolejny modut odpowiedzialny bedzie za podazanie za obiektem w przypadku, kiedy
ten bedzie zmieniat swoje potozenie.

Przetworzenie obrazu z kamery odbgdzie si¢ oczywiscie za pomoca aplikacji Discode. W
zaleznosci od odczytu MRROC++ bedzie wykonywat jeden z opisanych wyzej modutéw.

Docelowo rozpoznawanym obiektem ma by¢ dlon, a dokladniej jej ksztatt. Jednak w
zwigzku z tym, Ze nie mam jak dotad Zadnego do$wiadczenia praktycznego w przetwarzaniu
obrazow, postanowilem podzieli¢ ten problem na dwie fazy.

W pierwszej fazie moim celem bgdzie rozpoznanie jednokolorowej pitki. Jezeli osiagne
swoj cel tzn. robot bedzie znajdowat pitke 1 podazal za nig, dopiero wtedy skupie si¢ na
rozpoznawaniu dtoni i jej ksztaltu. Taki podziat znaczaco utatwi mi realizacj¢ zadan.
Najwazniejsza i najtrudniejsza bedzie dla mnie faza pierwsza. Zeby osiagnaé efekt koncowy
bedzie trzeba doda¢ tylko funkcjonalno$¢ zwigzang z rozpoznawaniem ksztattu dtoni.



