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Visual Servoing en vehiculos autbnomos et - Poltécnica
en Telecomunicacioén . Superior

Se conoce como Visual Servoing al conjunto de técnicas que
permiten controlar los servomotores de un robot empleando
informacién de imagen.

La imagen se preprocesa en una FPGA instalada en el
propio vehiculo y se envia mediante bluetooth a un PC en el
gue se ejecuta el sistema de vision y control desarrollado
en este TFG.
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Centro de la marca

Se ha implementado un nuevo sistema
de comunicaciones que cuadruplica la
velocidad de adquisicion de datos
respecto a anteriores PFC.

Se ha creado un algoritmo de deteccidn
de la marca basado en la transformada
de Hough.
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El algoritmo de deteccion se basa
en la evaluacion de hipotéticos El sistema software implementado
conjuntos de rectas, lo que permite {Desea guardar los cambios? posee un sistema de inicializacion
qgue la marca siga siendo detectada | automatica, guardado de ajustesy

aunque partes de la misma queden deteccidon automatica de dispositivos.

fuera del campo de vision.
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e Se comienza generando la tabla de acumulacion

e Se realiza una proyeccion para hallar el “perfil” de la tabla simplificando
el problema al pasarlo de 3D a 2D

e Una vez tenemos la proyeccion se buscan los maximos locales

e Aquellos maximos que superen un umbral de puntuacion se convertiran
en rectas generadoras de hipdtesis
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Eva I U a C | O N d e e Se halla la puntuacién de todas las hipdtesis que se pueden generar
combinatoriamente con los maximos que superan el umbral
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h | pOtes IS y * A cada hipétesis se le aplica una serie de bonificaciones de modo que se
premia a las que son mas plausibles (anchura de marca similar a la del

bo N |f| Ca C|O Nes frame anterior, poca variacién de puntuacion entre las rectas etc...)

Se ha creado una plataforma rica en elementos grdficos y llena de
funcionalidades en la que se ha primado la claridad y facilidad de uso

Algoritmo de deteccion
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