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a Tedal Scations Studio ¢s a 201 0-e5 Foldmérd évfolyam bemutatia

A
Total Stations Studio
és a
2010-¢es foldmeérse évfolyam
filmje.
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Robot méroallomasok |

« Egyszemélyes merobrigad
« Automatizalt monitoring (Ulyxes)
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Robotizalas veszelyel




Automatizalt gepvezerles

» Forgolézer (1D/2D)
« GNSS vagy robot meérdallomas (3D)




Mobil terkepezo rendszer (MMS)

« SLAM (szimultan helymeghatarozas és
terkepezes)

« Szenzor fuzio (GNSS, IMU, sik szkenner,
odomeéter, kamera, Ladybug kamera, ...)

o Jarmuvon, hatizsakban, kézben
(mobil telefonban)
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Raspberry Pi 3

Pi Camera Board

C szamitogé . .
szines kamera V»  Funkeis: Hfmﬂokmé,,m, LidarLite
sMB boqy |+ Mdatirolss, halGzat lézer tavmeérd Stepper Motor HAT
unkcid: allé és mozgoképe ommunikaci 5 s o Wy
rbgzitése s Sominres bt motorvezérld

Forgatas léptetdmotorral

Eunkcié: sik szkennelés 4 darab egyendrami vagy 2 darab

léptetd motor vezérlése
Funkcié: platform vezérlése

HC-SR04
ultrahangos tAvméro [
4 méteres hatétav a
EFunkcit: akadaly érzékelés
- SenseHat
IR Kamer |R vevod
10 DOF szenzor
3 tengelyii gyorsulasméro

3 tengelyli magnetométer
3 tengelyii giroszkdp
barométer + h6méro
Funkcié: Dead reckoning

Kinect helymeghatarozas,
= : barméteresmagassagmeérés
mélységkamera Odométer
40 méteres hatotav kb. 18° felbontis
Funkcid: 3D pontfelhd Eunkcig:hosszmérés,

szogelfordulas meghatarozas

SLAM



Repuléesi terv
Automatizalt
repules

Részben
automatizalt
feldolgozas

Ortofotd
pontfelho

Dronok







PCV L1 [mm]

GNSS antenna kalibralas

» Faziscentrum valtozas iranyszog
€s magassagi szog fuggvenyeben

GPS L1 PCV
Leica AR25.R3 LEIT (SM: 08430002}
PCO (L) jmm]: [Maorth: 3.37, East: ~0.87, Up: 162,82

.081

mm
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Forgas: https:/docplayer.net/21261943-Absolute-gnss-antenna-calibration-with-a-robo -r;? peatability-glonass-and-carrier-to-noise-pattern.html



« Kultéri navigacio

o Beltéri navigacio

You are here

Forras: http://www.funnyzone.org/funny-cartoons/you-are-here-perfect-navigation/



Onvezet jarmivek

» Biztonsagi szint (redundans szenzorok)
« FO szenzor tipusok: kamera, radar, LIDAR
« GNSS (rendelkezeésre allas!)




Mozgo robotok
helymeghatarozasa

e Szenzorok

« KOzponti szamltogep
. Loglsztlka -



Robot , latas”

. Kepfeldolgozas
« Alakfelismerés
« Mesterséges intelligencia
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