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The Assistance of Localisation of Mobile Robot Through the Recognition of Landmarks.

The development of artificial intelligence causes the need of equipping machines with vision systems, which allow independent establishing of machines’ position. Our research was planned to design and build landmarks as well as to create software for their detection. The amount of information obtained from CCD camera was reduced by the use of log-polar and log-Hough transformations. This, however, forced the use of straight-edged landmarks.

The primary task was to create a landmark whose shape would be distinguishable enough to be precisely recognised and elastic enough to modify it, creating different versions of the landmark. In consideration of simplicity we used a black square rotated 45( as a frame. The landmarks were distinguished from one another by the identification of a white figure (i.e. a triangle) inside the black field. The shape of white figure is free and its parameters, number of edges, and their gradient are saved in a separate text file in order to facilitate its modification. As the size of the square is equal for every landmark it is possible to calculate the distance and the angle of camera’s view by comparing it with the acquired picture. During the test we used the pictures acquired by the framegrabber from a camera situated on a mobile head of a mobile robot. In order to increase the precision of acquired information the picture was processed by log-polar transformation and base treatment (binarisation, removement of pixel disturbance, Sobel’s gradient in order to eliminate the edges and making those edges thinner). Then the Hough’s transformation was made to the picture prepared this way. Thanks to the log-Hough’s transformation we achieved the picture of a landmark in a form of local maximums responding to the straight lines from the picture. In order to distinguish the inner figure from the black square, the maximums were sorted by the distance from the central point of transformation. Next we tried to find the maximums responding to the square (the four outmost). If the square was found we tried to distinguish the inner figure on the base of the left maximums.

The tests taken showed a large efficiency of the algorithm in the process of finding and recognising the landmarks. However it was inefficient in the calculation of the angle and distance of the camera which was caused by hardware restriction (to small resolution of the picture and the transformation applied).
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Wspomaganie lokalizacji mobilnego robota poprzez rozpoznawanie sztucznych punktów orientacyjnych.
Rozwój sztucznej inteligencji pociąga za sobą konieczność wyposażenia maszyn w systemy wizyjne pozwalające na samodzielne określenie położenia. Prezentowana praca miała za zadanie zaprojektowanie i budowę sztucznych punktów orientacyjnych – tzw. „landmarków” oraz stworzenie oprogramowania do ich detekcji.

Głównym zadaniem było stworzenie obiektu, który wyróżniałby się od otoczenia swoim kształtem na tyle, aby mógł zostać jednoznacznie rozpoznany oraz był wystarczająco elastyczny, tak aby można go modyfikować tworząc różne wersje landmarku. Ze względu na prostotę jako szkielet landmarku został przyjęty czarny kwadrat obrócony o 45 stopni a rozróżnianie landmarków między sobą następowało poprzez identyfikację białej figury (trójkąta) umieszczonej wewnątrz kwadratu (zwanej figurą identyfikacyjną). Do celów testowych wykorzystano obraz wczytany przy pomocy framegrabbera z kamery znajdującej się na głowicy mobilnego robota. Obraz poddawany był transformacie log-polar a następnie podstawowej obróbce i na tak przygotowanym obrazie wykonywana była transformata log-Hougha. Dzięki niej obraz landmarku był otrzymywany pod postacią lokalnych maksimów odpowiadających liniom prostym z obrazu. Na tej podstawie następowała próba rozpoznania figury identyfikacyjnej i obliczenia odległości i kąta patrzenia.

Przeprowadzone testy wykazały dużą skuteczność algorytmu w odnajdywaniu i rozpoznawaniu landmarków, natomiast niedokładności w obliczaniu kąta patrzenia i odległości kamery spowodowane były ograniczeniami sprzętowymi (zbyt mała rozdzielczość obrazu i zastosowana transformata).

