SCSS 2017: Sectiunea Sisteme inteligente bazate pe senzori
- rezumatele lucrarilor -

1. Utilizarea vederii artificiale stereo in dezvoltarea sistemelor automotive autonome
Andrei Baciu, Diana Pop

Lucrarea actuald isi propune evaluarea unor metode bazate pe vederea stereoscopicd pentru
sisteme automotive autonome. Sunt vizate diferite harti de disparitate (U, V). Astfel, pentru
detectia caii de rulare se foloseste harta de disparitate V, care dupa procesare va furniza
coordonatele punctelor 2D din harta de disparitate, care apartin caii de rulare. Aceasta etapa
contine de fapt evaluarea a doud metode prin care calea de rulare este aproximatd cu suprafete
tridimensionale planare sau cuadratice. Harta de disparitate U este procesatd ( prin segmentare,
operatii morfologice, caracterizare geometrica), rezultind un set de regiuni corespunzatoare
obstacolelor. Toate elementele mediului sunt transpuse intr-o reprezentare tridimensionald densa,
pentru aceasta reprezentare sunt considerate urmatoarele etape: estimarea miscdrii sistemului
automotive folosind sistemul stereo de vedere artificiald; fuziunea punctelor tridimensionale
pentru o succesiune de cadre stereo. Pentru estimarea miscarii folosind informatii Stereo se
foloseste o tehnicd bazatd pe minimizarea unei functii criteriu ce contine informatii despre
puncte de interes urmarite intre doua cadre consecutive. Fuziunea punctelor are la baza o metoda
liniara de wunificare a doud seturi de puncte tridimensionale. Astfel, In reconstructia
tridimensionald a mediului vom avea reprezentate atit calea de rulare precum si eventualele
obstacole pe care sistemul autonom ar trebui sa le evite.

2. Realizarea unui sistem de vedere artificiala pentru roboti fotbalisti
Ciprian-Radu Gabriel Ciocoiu

Scopul lucrdrii este realizarea unui sistem de vedere artificiald folosit la coordonarea si
monitorizarea unor roboti fotbalisti. Modul de joc si regulile folosite au fost preluate de la FIRA
(Federation of International Robot-Soccer Association) si respectate pentru elaborarea acestui
proiect. In lucrare sunt prezentate principalele functionalititi ale interfetei folosite pentru a
monitoriza si a coordona echipa de roboti, precum si o metoda de identificare a echipei gazda,
echipa inamica si a mingii.

3. Aplicatie de coordonare si sincronizare intre robot si operator uman. Studiu de caz:
problema jocului X si O
Vasile-Codrut Tapu

Aceasta lucrare isi propune sa evidentieze utilizarea unui robot industrial Tntr-o problema de
tip competitie cu un adversar uman. Se considerd problema jocului X si O pentru care este
necesar extinderea sistemului senzorial al robotului, dezvoltarea unei componente decizionale si
implementarea elementelor de executie. In dezvoltarea sistemului se foloseste o placi Arduino,
un senzor infrarosu, un robot ABB IRB si un server dezvoltat in Node.js. In mecanismul de
coordonare se aplica algoritmul minimax si un protocol propriu de sincronizare. Elementul de
noutate este dat prin modul de integrare al dispozitivilor si solutii software.



4. Folosirea sistemului senzorial al dispozitivelor mobile in aplicatii cu roboti industriali
Marius-Nicolae Munteanu

Aceasta lucrare isi propune evidentierea si testarea unor modalitdti de comanda si conducere a
unor roboti de tip industrial. Se are in vedere utilizarea senzorilor prezenti pe dispozitivele
mobile, astfel comanda efectiva fiind disponibila pe scara largd la indemana orcarui posibil
utilizator. Realizarea programului utilizat pe dispozitivul mobil a fost dezvoltat prin programare
vizuald cu ajutorul uneltei App Inventor. Aplicatia permite conducerea robotului intr-un sistem
de referinta pe doua axe in functie de orientare. Problema comenzii vocale este rezolvatd cu
ajutorul uneltelor prezente in dispozitivul mobil, utilizarea aplicatiei fiind facila fiecarui operator
ce poseda un telefon ce ruleaza sistemul de operare Android.

5. Detectia obstacolelor din secvente de imagini folosind senzori stereo IR
Andreea Simona Grigorovici

Lucrarea de fatd contine rezultatele cercetarii efectuate in domeniul analizei si procesarii
imaginilor. Scopul principal al aplicatiei implementate este de a detecta prezenta unor diferite
obstacole intr-o secventd de imagini, utilizdnd senzori infrarosu. Detectia de obstacole se
pozitioneaza in centrul de interes al dezvoltarii tehnologice, datorita impactului pe care il are in
imbunitatirea calitatii unui set foarte mare de servicii. Tn acest context, cele mai utilizate
dispozitive pentru achizitia de imagini si informatii despre mediu sunt camerele stereo. Aceasta
lucrare 1si propune sd realizeze o analizd comparativd a unor metode de detectie a obstacolelor
bazatid pe procesarea imaginilor stereo. In acest scop, se evalueazi multiple reprezentiri ale
hartilor de disparitate si de adancime (e.g. u-diparity, v-disparity, 0-disparity). Rezultatele vor fi
evaluate folosind atat date dintr-un mediu virtual, cat si date din situatii reale.

6. Segmentarea semantici pentru secvente stereo
Andrei Neculai

Abilitatea de a percepe si de a intelege structura lumii inconjurdtoare este inndscutd omului, dar
pentru roboti acest lucru reprezinti o provocare. In ultimii ani abordari bazate pe reconstructia
scenei sau pe segmentare semanticd au condus la rezultate din ce in ce mai bune si au aratat ca
aceste rezultate se pot obtine si in conditii de timp real. Aceastd lucrare prezintd o solutie de
segmentare semantica pentru secvente stereo bazatd pe harti de adancime. O serie de trasaturi
bazate pe informatii 3D sunt extrase la nivel de superpixel si sunt folosite pentru antrenarea unui
clasificator de tip Random Forest. Pentru utilizarea componentei temporale a intrarii aplicim o
tehnica de fuziune temporala cu ajutorul careia putem mentine o stare globala a scenei ce va
reduce impactul erorilor inerente de calcul al informatiilor de adancime. Pentru a imbundtéti
rezultatele obtinute, iesirile clasificatorului sunt trecute printr-un algoritm de tip Graph Cut ce
are rolul de a elimina erorile locale de clasificare. Rezultatele preliminare obtinute sunt
promitdtoare si arata faptul ca aceasta abordare poate fi folositd cu succes in domenii precum
dezvoltarea masinilor autonome, tehnologiilor asistive pentru persoane nevazatoare sau al
navigarii autonome a robotilor mobili.



7. Optimizarea traficului utilizind elemente de inteligenta artificiala
Eduard Florentin Cantoriu

Lucrarea isi propune realizarea unei aplicatii cu ajutorul cdreia sd putem simula situatia
actuald din zona Tudor Vladimirescu din Iasi sau din altd zond care 1n prezent are probleme
vizibile de optimizare a traficului, mai ales la orele de varf. In prima faza, aplicatia realizeazi o
analiza a traficului existent cu anumiti timpi de semaforizare prestabiliti. In a doua parte,
aplicatia va modifica timpii de semaforizare si se va realiza o comparatie intre timpul initial al
caldtoriei dintre doud puncte si timpul de calatorie dupa optimizarea semafoarelor. Scopul
principal este acela de a gasi timpi mai buni de semaforizare pentru a reduce timpul petrecut in
trafic ceea ce ar conduce de asemenea si la reducerea emisiilor de carbon. In prezent exista si in
orasul Iasi un sistem care ar trebui sd rezolve aceastd problemad. Sistemul se foloseste de
numadratoare instalate in intersectii pentru tine o evidentd asupra traficului, date cu ajutorul carora
s-ar optimiza timpii de semaforizare. Pentru implementare ne vom folosi de API-ul de la Google
Maps iar pentru optimizare vom folosi algoritmul ACO (Ant Colony Optimisation) ce ne va oferi
informatii despre cele mai circulate rute.

8. Tehnici pentru simularea comportamentului unui tanc controlat de calculator
Bogdan Zugravu

Aplicatia presupune o lupta Intre doud tancuri: Intre un jucator si un bot. Jucatorul isi va putea
controla tancul, va putea controla miscarea turelei si a tunului cu scopul de a tinti spre adversar si
va putea trage spre acesta. Totodatd, jucdtorului ii vor fi oferite informatii in timp real despre
punctele de viatd proprii dar si ale adversarului, cantitatea de munitie ramasa, timpul de
reincdrcare al tunului. Bot-ul va putea efectua aceleasi actiuni ca si jucdtorul si va avea ca scop
cautarea celui mai scurt drum pand la tancul inamic si distrugerea acestuia. Jocul se termina
atunci cand un combatant, jucatorul sau bot-ul, distruge tancul adversarului.



