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JetBot

 Open source projekt od
NVIDIA na baze Jetson
Nano, GPU: 128-core

» kamera z Raspberry Pi

o wifi

« LED display

* napajanie z powerbanky

 dva elektromotory s
prevodovkou a controller

https://github.com/NVIDIA-AI-IOT
https://github.com/NVIDIA-AI-10T/jetbot/wiki

https://www.nvidia.com/en-us/autonomous-machines/embedded-systems/jetbot-ai-robot-kit/



PredinStalovan¢ nastroje
jetbot_image vOp4p0

Tensor 1.14.0 @ python 3.6.9

Keras  tfkeras2.2.4

2,
o 1.4 Skompilujeme

. OpenCV z0 zdrojakov
O PyTorch » aspon 4.3.0' s

torch 1.3.0 bez podpory CUDA podporou
torchvision 0.4.0 pre cv2.dnn ! CUDA



Uloha

« Pomocou Houghovej transformacie




Houghova transformacia

Kazdy pixel hrany hlasuje za vsetky mozne napr.
kruznice, ktorych by mohol byt’ suCast'ou. Tieto hlasy sa
spocitaju a ta sada parametrov kruznice, ktora ziska
dostatoCne vel'a hlasov, je zobrazena ako kruznica




Implementacia

Potrebujeme spojit’ dohromady:
 ovladanie motorov

e Spracovanie obrazu z kamery

« Houghovu transformaciu

* rnadenie motorov podla polohy loptiCky
 (ovladanie robota z joysticka na PC)



Ve

.~ Agent-Space

 Na spojenie nam posluzi blackboardova
architektura

» Kazdy modul méze zapisovat’ a ¢itat’ premenne
na blackboarde (zvanom Space)

 Tieto premenne maju okrem hodnoty ¢asovu
platnost’ a ich zapis moéze mat’ roznu prioritu

« Kazdy modul je zadefinovany inicializaciou,
pri ktorej povie kedy sa zobudi a kddom, ktory
sa vtedy vyvola WWW.agentspace.org

http://www.robotika.sk/seminar-archiv.php#prednaska0O



Ovladanie na dial’ku
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Klasicke riesenie

Funguje s kontrastnym pozadim


videos/final2/classic-on-black2-cropped.avi

Klasicke riesenie

nefunguje inak


videos/final2/classic-on-wood-cropped.avi

Deep Edge Detection

Obraz ktory vstupi do Houghovej
transformacie spracuje neuronova siet’.

Ta dokaze ignorovat’ textlry a ako hrany
vnimat’ len skuto¢né kontury objektu

Vdaka tomu to celé funguje podstatne
lepSie

Ale potrebujeme na to na robotovi
dostato¢ny vykon
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Riesenie pomocou hlbokeho ucenia
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funguje vzdy



videos/final2/deep-on-wood2-cropped.avi

Riesenie pomocou hlbokeho ucenia

N

funguje vzdy


videos/final2/deep-on-tablecoat2-cropped.avi

Dakujem za pozornost’!
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