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W niemalze wszystkich zastosowaniach robotyki ustugowej, zwiazanych ze wspotpraca z
ludzmi w ich codziennych czynnosciach, jedna z kluczowych kwestii jest rozpoznawanie obiektow
w otoczeniu robota. W przeciwienstwie do doskonale ustrukturyzowanej przestrzeni fabrycznej,
gdzie obiekty znajduja si¢ w z géry okreslonych pozycjach na tasmociaggu, przedmioty w miesz-
kaniu mogg by¢ rozmieszczone niemalze dowolnie. Widoczne moga by¢ w catosci, badz jedynie
czesciowo, z powodu przystoniecia innymi. Z punktu widzenia systemu sterowania niezbedne sa
wiec algorytmy niezawodne rozpoznawanie obiektow.

Zmaczaca czesé obiektéw, z ktorymi powinny radzi¢ sobie roboty ustugowe, zawiera wyrazna
teksture. Z tego wzgledu popularne sa metody rozpoznawania obiektéw oparte o dopasowanie
zestawow punktow charakterystycznych pomiedzy modelem obiektu a wykonanym pomiarem.
Istotnym problemem sg znieksztatcenia wprowadzane przez pomiar — skalowanie, obrét oraz
perspektywa. Najwiekszym problemem jest niewatpliwie znieksztalcenie geometryczne. Wiele
sposrdd istniejacych obecnie metod wyznaczania punktow charakterystycznych w lepszy lub
gorszy sposob radzi sobie z niektorymi znieksztatceniami, nie istniejg jednak metody uniwer-
salnego ich usuwania. W przypadku posiadania pomiaréw wyposazonych w dodatkowy odczyt
gtebi mozliwe jest okreslenie parametrow powierzchni, a wykorzystanie tej informacji pozwoli
na ,wyprostowanie” obiektu w taki sposéb, aby znieksztatcenie perspektywiczne przestato by¢
widoczne. Dzieki temu mozliwe bedzie uzywanie dowolnych deskryptoréw, réwniez tych czutych
na znieksztatcenia perspektywiczne, w sposéb niezawodny. Pozwoli to na znaczace zwickszenie
jakosci rozpoznawania obiektow przy jednoczesnym zachowaniu prostoty opisu i implementacji
poszczegolnych punktéw charakterystycznych.

Prace w projekcie rozpoczng sie od stworzenia wstepnej wersji algorytmu dziatajacej z obiek-
tami o powierzchni bliskiej do ptaszczyzny. Nastepnie algorytm bedzie rozszerzany o kolejne
typy powierzchni, w szczegdlnodci najpopularniejsze w przedmiotach codziennego uzytku po-
wierzchnie sferyczne i cylindryczne. Dla kazdego typu powierzchni opracowane zostana ma-
tematyczne modele usuwania znieksztatcen oraz redukcji niestabilnych punktow kluczowych.
Réwnolegle z tymi pracami prowadzone bedzie przygotowanie srodowiska testowego. Zawiera
sie w tym przygotowanie symulatora oraz zebranie zestawéw danych testowych, wraz z roz-
szerzeniem istniejacej bazy obrazéw testowych. Ostatnim zadaniem sa wtasciwe testy systemu,
ktore beda przeplatane z pracami teoretycznymi i implementacyjnymi.



