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Egyre nagyobb és nagyobb jelentésége van a jarmiiiparnak a mai vilagban. Nagy,
ismert autdégyartd ¢€s informatikai cégek dolgoznak autondém autdkon, melyek a jovo

kozlekedését befolyasolni fogjak.

Szamos mar elkésziilt verzio létezik, melyek még tesztelési fazisban vannak, de
igéretes eredményeket produkéalnak. Ezek a jarmiivek az intelligens kozlekedéshez kiilonb6zo
szenzorokat, valamint kamerakat hasznalnak. Egyediil a szenzorokra hagyatkozas kevés
lenne, tehat az informéciot egy komplex rendszer eredményeibdl nyeri. A gépi latas teriiletén

talalhatok a legmegbizhatobb megoldésok.

Az én esetemben ezt lekicsinyitve, egy tavirdnyitds autdra szeretném modellezni,

kamera alapu tablafelismerés formajaban.

Az 06nallo laboratoriumom célja az volt, hogy megismerkedjek a cég altal
rendelkezésemre bocsatott kisautoval, valamint a mar raszerelt szenzorokkal. Ezen kiviil a
képfeldolgozas, gépi latas témakor is teljesen 0j volt szdmomra, valamint az ehhez
kapcsolodd objektumfelismerd algoritmusok is. Miutan a témahoz kapcsolod szakirodalom
nagy tobbségén taljutottam, gorcsd ala vettem létezd, jol miikodd algoritmusokat, €s dontést
hoztam, hogy ¢én a feladatomat a jovében hogyan, melyik algoritmussal szeretném

megvalositani.

Szakdolgozat témaként szeretném folytatni a munkamat, melyben az algoritmust
ténylegesen implementdlndm a kiadott hardverre, majd tesztelném eldszor allo képen,
mozgoképen (felvételrdl), majd végiil valos idoben is az alakzatfelismerést. Ezen kiviil

ismereteimet jobban elmélyiteném a képfeldolgozas témakdrben.



