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Motivacio — dron incidensek szama egyre novekszik

Total Drone Violations LAANC Violations Airports
Updated daily Jan 2023-Today

1,002,170

2024 YTD

source: https://www.dedrone.com/drone-violations-database

Power Plants
Jan 2023-Today
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A LiDAR-alapu objektumosztalyozas elonyei és kihivasai

» Pontos tavolsaginformacio €s térbeli _
, [ncident Prism 2
elhelyezkedés @ o
laser ~ _.28

» Fényviszonyokra keveésbé érzékeny egy

kamerahoz képest Sy
* Rozetta minta (NRCS mdd) esetén 70.4° *

77.2° FOV
« Komplex szenzor fzids rendszerekhez pisml  Prism2 Ghan i

képest olcso (Nl 600$) Source: https.//doi.ore/10.3390/app 11188451 https://www.livoxtech.com/avia

* Az objektumok osztalyozasa meég emberi
szemmel sem trivialis feladat
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Az altalunk kinalt megoldas

* Livox Avia Non-Repetitive Circular Scanning (NRCS) lidar

* Dinamikus hattér levalasztas egy szemantikus szegmentalo neuralis
haloval

» Klaszterezes, nearest neighbour search ¢s egyedi eldfeldolgozas

» Osztalyozas egy Gjratanitott PointNet segitsegevel

(a) (b)

source: https://www.mdpi.com/1424-8220/21/14/4722
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A szemantikus szegmentacio hatékonysaganak novelése

Klaszterezés

* A szemantikus szegmentacid gyakran nem
taldlja meg az 0sszes eldtérbeli pontot

* Nearest Neigbour Search (NNS) az eldtérbeli
pontok klaszterjeinek kozéppontja alapjan

* A feldolgozasi hatarérteknel kevesebb ponttal
rendelkezo klasztereket zajnak tekintjiik

Elofeldolgozas

» V¢letlenszer(i mintavételezés ¢s {0,0,0,0}
pontok beilleszteése til naiv megkozelités

« Keépeknel (2D) alkalmazott zero padding 3D-s
ekvivalense

Osztalyozas

o Altalunk feltanitott PointNet haloval
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Correct / Incorrect classification [-]

Kiértékelés — a klasszifikacios pontossag fuggése
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(1) Tavolsagtol

A tavolsagnak onmagaban kicsi a hatasa.

Field of View-beli elhelyezkedés legalabb
annyira fontos.

Osszesitett pontossag: 81.5 %.
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Classification accuracy [-]

(2)Visszaverodott pontok szamatol

* A pontok csokkenO szamaval aranyosan
romlik a pontossag is.

* A3 pontnal kevesebbdl allo objektumoknal
az algoritmus gyakorlatilag tippel.
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KOSZONOM A FIGYELMET!

www.sztaki.hun-ren.hu/en
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