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2. MEGOLDAS MATLAB-BAN, CNN SEGITSEGEVEL

A hatékonyabb gépi tanulds elGsegitésére az eredeti RGB képen elvégziink bizonyos el6feldolgozé miiveleteket, el6ké-
szitve ezzel a szegmentdldsra. Ezek egyszer( képfeldolgozé miiveletek, szlir6k. Fontos, hogy a képen talalhaté folosle-

ges informacidkat eldobjuk, ezzel is hatékonyabba téve az algoritmusunkat.

A szines képet minden esetben sziirkearnyalatossa alakitjuk, mivel a képpontok szine nem hordoz szamunkra lényegi
informaciot. A sziirkearnyalatos képen alkalmaznunk kell tovabba hisztogram-széthizast is. Az egy ponton atmend
egyeneseket legegyszerlibben a Hough térben a trigonometrikus gérbék metszéspontjabol nyerhetjik ki, ami tulajdon-

képpen nem is egy pont, hanem egy adott sugaru kor.

Az altalunk végzett el6feldolgozas algoritmusa:

I = rgb2gray(imread("door.6.jpg"));
rotl = imrotate(l1,0, crop”);

% binrdis kép eldballitésa

BW = edge(rotl, "prewitt");

stl strel("diamond®,5);

st2 strel("diamond®,3);

BW = imdilate(BW, stl);

BW = imerode(BW, st2);

figure;

imshow(BW) ;

figure;

%%

% Hough-transzformacié elvégzése a binaris képen

[H,T,R] = hough(BW);

imshow(H, [], " XData®",T, "YData" ,R, - ..

“"InitialMagnification®,"fit");

xlabel ("\theta"), ylabel("\rho");

axis on, axis normal, hold on;

%%

% sarokpontok detektalasa a kép Hough-transzformaltjan

P = houghpeaks(H,4, "threshold®,ceil (0.3*max(H(:))));

x = T(P(:,2)); ¥y = R(P(:,1));

plot(x,y,"s","color®, "white");

%%

% Elek detektalasa és kirajzolasa

lines = houghlines(BW,T,R,P,"FillGap",1000, "MinLength",1100);

figure, imshow(rotl), hold on

max_len = 0;

for k = 1:length(lines)
xy = [lines(k).pointl; lines(k).point2];
plot(xy(:,1),xy(:,2), " "LineWidth",2,"Color®,“"green®);

plot(xy(1,1),xy(1,2),"x", "LineWidth",2,"Color", "yellow"™);
plot(xy(2,1),xy(2,2),"x", "LineWidth",2,"Color", "red");

len = norm(lines(k).pointl - lines(k).point2);
if ( len > max_len)
max_len = len;
xy_long = xy;
end
end

Az algoritmus végrehajtva tesztképeken az alabbi dbran lathato:
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1. abra - Az el6feldolgozas eredménye 2 tesztképen

Az el6feldolgozott képet mar atadhatjuk egy elére betanitott neuralis haldnak.

Megoldasunk egyik alapjat az Object Detection Using Deep Learning MATLAB-os példa adta [13]. Ebben be van mu-
tatva, hogyan lehet egy konvolucids neuralis hdlét megtanitani stop tabla felismerésére, ezt prébaltuk ugy atalakitani,

hogy ajto és lépcsd detektdlasara is alkalmas legyen.

A tanitdshoz R-CNN-t (Regions with Convolutional Neural Network) hasznal, amivel meg tudja tanulni, hogy a kép
egyes régioin milyen objektum van. Ehhez olyan képek sziikségesek, melyeken el6re bejeldlték, hogy az adott région

milyen objektum szerepel.

A példa ugynevezett transfer learning mddszert hasznal, amelynek Iényege, hogy a neuralis halét egy sok képet tartal-
mazo adatbazison tanitjak, majd ezt finomhangoljak a kivant objektum megtaldlasahoz. Ezzel a mddszerrel sokkal ke-
vesebb tanitdképre van sziikség, mintha nem lenne egy el6re betanitott haldnk. Az elére betanitas a CIFAR-10 kép-

gyljteménnyel torténik [14]. Ezutan sajat képekkel tanitva lehet finomhangolni a halot.

Esetlinkben 20, ajtét tartalmazé képpel finomhangoltuk a halét, mely képekhez megadtuk az ajtét befoglalé téglala-
pok pozicidjat és méretét. A tesztelés soran gyenge eredmények sziilettek, nem igazdan sikeriilt megtalalnia a képen

levé ajtokat. Ennek miértjére egyel6re még nem sikerdlt rajonniink, de dolgozunk a probléma kikliszobolésén.
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A tanulé algoritmus alkalmazasa az eléfeldolgozott ,,door.jpg” képen:

clc
load("DoorsRcnn.mat”®, "rcnn®);
testlmage = imread("door.jpg-);

[bboxes, score, label] = detect(rcnn, testlmage, “"MiniBatchSize", 32);
annotation = cell(size(label,1),1);
for i=1l:size(label,l)

annotation{i} = sprintf("%s: (Confidence = %f)", label(i), score(i));
end

bbox = bboxes(:,:);

outputimage = insertObjectAnnotation(testlmage, “"rectangle®, bbox, annotation,
"LineWidth®, 30, "FontSize", 72);

figure;
imshow(outputlimage);

A neurdlis halo altal elért eremények:

2. abra - A neuralis halé altal megallapitott cimkék

LEPCSOK DETEKTALASA
A lépcs6k detektalasdhoz nem sziikséges teljes 3D rekonstrukciodt késziteniink.
A legegyszerlibb mddja a mélységi informacid kinyerésének az optical flow alkalmazasa, kihasznalva, hogy tébb frame-

bdl all6 videodfelvételen kell detektalnunk a I[épcsGket. Ennek lényege az egymast kdvets frameken torténé pontmegfe-

leltetésen alapszik.
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