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KUTATASI OSSZEFOGLALO

Melléklet - RGVC-2017-01

Az SZTE Informatikai Intézete a vonatkozd kiiras témateriileteihez kapcsolodo aktualis tu-
domanyos tevékenysége, tovabba a palyazo6 szakmai feladata:

(a) Mit is jelent egy kép megértése? Napjaink szamitogépes latas rendszereiben a tisztan
szegmens szintli feldolgozas kevés informacioval szolgal az objektum 3D térben vald
elhelyezkedésérdl. Az ujabb kutatdsi munkak a szinteret 3D térfogatok és felszinek al-
tal probaljak értelmezni, ezaltal képesek az objektumokat ugy leirni, ahogy azok a 3D
vilagban léteznek, elrugaszkodva a képsik megkotéseitdl. Az ilyen megkozelitésnek
szamtalan alkalmazasa lehetséges igy, mint objektum detektalas, autonom jarmiivek,
navigacio, SmartCity vagy akar kulturalis 6rokségvédelem. Mivel a mélység szenzo-
rok csak tisztdn geometriai adatot szolgaltatnak a szintérrdl, radiometriai méréseket
kiilon spektralis kameraval sziikséges rogziteniink. Ezért a vizualis adatok teljes meg-
adat eldallitasdhoz elengedhetetlen a kiilonb6z6 szenzorok fuzidja, tehat egy modern
3D kamerarendszer kulcsfontossagu része a 2D képek 3D pontfelhdvel vald geometriai
illesztése. A hallgat6 feladata annak kisérleti vizsgalata, hogy hogyan lehetséges kii-
16nb6z0 szenzorok adataibol késziilt 3D rekonstrukciok és 2D képek hatékony fuzioja.
A cél az eddigi eredményeinken alapuld j modszer fejlesztése és validalasa szinteti-
kus és valos adatokon, valamint az eredményeket bemutat6 publikacio elokészitése.
Bdvebb informacio:
http://www.inf.u-szeged.hu/rgvc/

(b) Napjainkban gyakran kombinalnak kiilonb6z6 szenzor informacidkat és megkdzelité-
seket annak érdekében, hogy részletes, geometriailag helyes és megfeleléen textarazott
3D vagy 4D (térbeli illetve iddbeli) modellt épitsenek egy targy vagy szintér szamara,
ill. hogy lehetévé valjon az objektumok detektalasa és felismerése. Vizudlis €s nem-
vizualis szenzor-adatokat gyakran fuzionalnak, hogy megbirk6zzanak a valtozé megvi-
lagitassal, feliileti tulajdonsagokkal, mozgéssal €s takarassal. Ilyen modellek alkalma-
sak a 3D adatok alapjan torténd intelligens kép alapu navigaciora, mely széleskoriien
alkalmazhaté mind a személyes (okos telefon alaptl) mind pedig az autoném jarmiivek
(fedélzeti szamitogép) utvonaltervezésére, lokalizacidjara. A hallgatoé feladata annak
kisérleti vizsgalata, hogy hogyan lehetséges 2D szenzorok adatai alapjan a kamera
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jan. A cél az eddigi eredményeinken alapuld 0j modszer fejlesztése és validalasa szin-
tetikus és valds adatokon, valamint az eredményeket bemutato publikacio elokészitése.
Bovebb informacio:

http://www.inf.u-szeged.hu/rgvc/

Kutatas soran alkalmazott médszertanok

A kutatasokhoz sziikséges a 3D és 2D vizudlis szenzorok kalibracidja, a kalibralt adatok meg-
feleld formaban torténd tarolasa. Az adatok feldolgozasa elsdsorban Matlab kornyezetben
fejlesztett algoritmusokkal torténik. A modszerek teszteléséhez sziikséges az alkalmazott vi-
zudlis szenzorok fizikai karakterisztikdjanak megfeleld szintetikus adatok generalasa és az
adatokon elért futdsi eredmények hibdinak szdmszerti mérése. A kifejlesztett modszereket a
laborunkban rendelkezésre allo valds adatokon is sziikséges tesztelni, a végleges algoritmusok
prototipusat Matlabban kell elkésziteni.



