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UAV VISION LABOR

Eszkozok ées temak

* Vizualis vezérlés szamitdgépes latassal
« Utkozéselkeriilés
» Palyakovetés
* Vezérlés QR-kdédokkal

* SLAM -> 3D barlangtérképezes
* Kamera és LiDAR

* Ergondmikus vezérlés
* Kézmozdulatok - Leap motion
* EEG headset
* Intel RealSense

* Drénok
* 3DR Iris+, 3DR X8+
* QDrone2 (Quanser AVRS)
* AR Drone 2, Mambo
* Tello

* MoCap rendszer
* Optitrack 8 kameraval




15 HTE DRoﬁ'?%S% 9055 . < g Ry

B r ,/ -\ \ /
BUDAPEST. //\/ % A > P

/ -

—

K/ s,



W 534.1208 +q-

FEBRUAR 26" ™

. #HTE DRON 7 awtiPxe 2025 -

BUDKPEST =

DRONOK ES GEPI LATAS - PELDAK

Mez6gazdasag

» Adatgydjtés

* Multispektralis elemzeés
Biztonsagi alkalmazasok

» Valds idejl légi megfigyelés

« Automatikus fenyegetés-felismeres
Szallitas és logisztika

* Amazon, UPS - last-mile delivery

» Navigacio, biztonsag — komplex, varosi kornyezet
Barlang térkepezés és felderites

* Nincs GPS - barlang, banya, épitkezés

 SLAM - lokalizacié és térképezés
Tavérzékeles

* Nagy terulet

» Automatikus adatfeldolgozas
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Kép forrasa: https://theresanaiforthat.com/@taaft/image-generator/
R
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OBJEKTUM FELISMERES, TERKEPEZES

Modszerek

Convolution + -
Activation

Szamitdgépes latas és mesterséges intelligencia
algoritmusok

» Mesterséges neuralis halozatok
» Konvolucids haldzatok
* Mélytanulas

Felugyelt, félig felugyelt, felugyelet nélkuli tanulas

Nagy mennyiségl adat - j6 minésegU adatok
Beagyazott rendszerek - fedélzeti szamitasok
» Korlatozott er6forrasok

Hidden :
Layer SoftMax

End-to-end megoldasok, agensek Input

Kép forrasa: Remote Sensing | Free Full-Text | Object Detection and Image Segmentation with Deep Learning on Earth

Observation Data: A Review-Part I: Evolution and Recent Trends (mdpi.com)
]



https://www.mdpi.com/2072-4292/12/10/1667
https://www.mdpi.com/2072-4292/12/10/1667

UTKOZES ELKERULES
MOTIVACIO

* Drdénalkalmazasok terjedése -
ipari és beltéri kornyezet

» K0z0s légtér - biztonsag novelése

* Energiahatékony és
koltseghatékony megoldas -
kamera alapu

* Valos ideju, fedélzeti feldolgozas
* Ergonomikus iranyitas

* Oklahoma State University kutatas

Kisgépes pildta -> dron
10-30%, 65-700m
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ASTM F3442/F3442M szabvany DAA rendszerek szdmadra
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Kép forrasa: “Standard Specification for Detect and Avoid System Performance Requirements,” Standard ASTM F3442/F3442M-20,ASTM International

Hivatkozas: Wallace, Ryan et al. “Cleared to Land: Pilot Visual Detection of Small Unmanned Aircraft During Final Approach.” IJAAA (2019)



https://www.astm.org/f3442_f3442m-20.html
https://commons.erau.edu/ijaaa/vol6/iss5/12/
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TAVOLI REPULOGEPEK FELISMERESE

Teszt adathalmaz

Kamera a foldon

Cessna repulégeép (11 m szarnyfesztavolsag)

16 id&jarasi kdriilmények

Kép forrasa: Google Maps, Cessna Skyhawk (txtav.com)
Hivatkozas: Visual Detection and Implementation Aspects of a UAV See and Avoid System | IEEE Conference Publication | IEEE Xplore
]



https://www.google.com/maps/@47.4426275,18.9749552,4373m/data=!3m1!1e3?entry=ttu
https://cessna.txtav.com/en/piston/cessna-skyhawk
https://ieeexplore.ieee.org/abstract/document/6043389
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TAVOLI REPULOGEPEK FELISMERESE

Fedélzeti video

Hivatkozas: A real-time multi-camera vision system for UAV collision warning and navigation | Journal of Real-Time

Image Processing (springer.com)
]



https://link.springer.com/article/10.1007/s11554-014-0449-3
https://link.springer.com/article/10.1007/s11554-014-0449-3
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* resolution: 1280x960

FELISMERESE ES ELKERULESE " . ...

- IR cut-off filter

Fedélzeti rendszer

Képek Vanek Balint jovoltabol
Hivatkozas: Onboard visual sense and avoid system for small aircraft | IEEE Journals & Magazine | IEEE Xplore

ne:
. Tg K1 NVIDIA

pl r GPU + quad-
e ARM

. 2 GB DDR3 memory Communication with Control:

* USB/RS232



https://ieeexplore.ieee.org/abstract/document/7590295
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* A bemeneti képek feldolgozasa bio-
motivalt algoritmussal

« U-Net alapu neurhald

» Autondm repulés valos ideju
objektumfelismeréssel és -

elkerulessel
Hatékony AZ NKFI ALAPBOL
. . p = MEGVALOSULO
objektumfelismeres [ mas [ 0

i

biztonsagi rendszerek
szamara (TKP2021-NVA-26)

Hivatkozas: A bio-motivated vision system and
artificial neural network for autonomous UAV
obstacle avoidance | IEEE Conference Publication |

|EEE Xplore
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https://ieeexplore.ieee.org/document/9315423
https://ieeexplore.ieee.org/document/9315423
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KIVALO MINOSEGU UAV-ALAPU ORTOFOTOK ES FOTOGRAMMETRIA
TERKEPEZESHEZ ES 3D MODELLEZESHEZ

* Hibak
* Az Utvonal modositasa
valos idében

» Részletek/terep
alapjan

Képek Lengyel Balazs jovoltabdl
I
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BARLANGTERKEPEZES

» Hokuyo lézerszkenner

« Basler kamera - global shutter

* 3DR Iris+ dron

» Odroid XU4 fedélzeti szamitégeép
» Robot operacios rendszer (ROS)
 Prototipus

* Pixhawk mini

* 3D nyomtatott keret (8x8x5 cm)
* Google Cartographer

Hivatkozas: Towards 3D Cave Mapping with UAVs | I[EEE Conference Publication | IEEE Xplore
]



https://ieeexplore.ieee.org/document/9610810
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ERGONOMIKUS VEZERLES LEAP
MOTION SEGITSEGEVEL

5 GAZEBO

B 5D RIS
L:AP & ROS - Ilg;éztljrnne
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Hivatkozas: Ergonomic Quadcopter Control Using the Leap Motion Controller | IEEE Conference Publication | IEEE Xplore
]


https://ieeexplore.ieee.org/abstract/document/8396348
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ERGONOMIKUS VEZERLES
AGYHULLAMOKKAL

* Epoc EEG fejpant
* Negy LED

« Kulonboz6 frekvenciaval
* Negyfele parancs

* Vizualis kivaltott valasz
(VEP)

* AR Drone?2

Video forrasa: https://www.youtube.com/watch?v=MZ7fAlguacO (Racz Zoltan)
N



https://www.youtube.com/watch?v=MZ7fAJguac0
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Pazmany Péter Katolikus Egyetem
Informacids Technoldgiai és Bionikai Kar

zsedrovits.tamas@itk.ppke.hu
https://itk.ppke.hu/pilota-nelkuli-legi-Jarmuvek
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