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METODA DE VIZUALIZARE A TRASEULUI UNUI VEHICUL AUTONOM
FOLOSIND REALITATE AUGMENTATA

Inventia se refera la 0 metoda pentru vizualizarea, folosind realitate augmentata, a
traiectoriei care va fi urmata de un vehicul autonom. Metoda permite inspectia vizuala
a traiectoriei fnainte ca aceasta sa fie parcursa (sau chiar si cand vehiculul este in
miscare), cu scopul de a asigura bunul demers a operatiunii de transport.
In metodele cunoscute, utilizatorul poate vizualiza, folosind realitate augmentats,
traiectoria de ghidaj, adica ruta pe care el/ea ar trebui sa o urmeze pentru a ajunge la
o destinatie. Traiectoria este calculata folosind o harta (reprezentare digitala a
mediului), care poate fi predefinita (US20170193705 A1 si US20160284125 A1), sau
creatd de un robot cu senzori (KR101319526 B1). Inventia curenta diferd de cele
mentionate prin scopul ei, si anume vizualizarea traiectoriei pe care vehiculul autonom
o va urma. Alte inventii permit vizualizarea caii vehiculului, dar fara a utiliza tehnici de
realitate augmentata (IL191813 A, US20100241289 A1), sau folosesc realitatea
augmentata pentru alte functionalitati (US2017132839 A1).
Folosind tehnici de vizualizare pur virtuale, se poate observa doar reprezentarea
digitala a mediului, fara a fi suprapusa pe imaginea reala.
Problema tehnica pe care o rezolva inventia este, In primul rand, conversia traiectoriei
vehiculului din sistemul de coordonate al vehiculului in sistemul de coordonate al
dispozitivului cu capabilitati de realitate augmentata, iar apoi vizualizarea traiectoriei
astfel obtinute Tn timp real.
Metoda de vizualizare a traseului unui vehicul autonom folosind realitate augmentata,
conform inventiei, integreazd douad subsisteme: un vehicul care genereaza si
urmareste traiectorii, si un dispozitiv capabil de a afisa informatii prin realitate
augmentata. Mai precis, vehiculul, cadnd primeste o destinatie, calculeaza traiectoria
pe care trebuie sa o urmeze, apoi o converteste in sistemul de coordonate al
dispozitivului de vizualizare, si o trimite spre dispozitivul de vizualizare. Acesta din
urma afiseaza traiectoria utilizatorului, folosind realitate augmentata, pentru a fi
inspectata manual.
Ideea inovatoare iese in evidenta prin faptul ca este usor utilizabila, deoarece prezinta
traiectoria suprapusa pe imagini reale, crednd o legatura intre mediul virtual si cel real.
De asemenea, in solutie se folosesc tehnici avansate de calibrare relativa ntre diferite
sisteme de coordonate (reale si virtuale).
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Implementarea metodei de vizualizare reiese mai clar din figurile prezentate mai jos
dupa cum urmeaza:

- Figura 1 - sistemele folosite de metoda de vizualizare;

- Figura 2 - harta (reprezentarea digitala a mediului) vehiculului autonom, folosita

pentru planificarea rutei;
- Figura 3 - sistemele de coordonate prezente silegaturile dintre ele, pe parcursul
etapei de calibrare.

Metoda foloseste doua sisteme: un vehicul autonom (1) si un dispozitiv mobil de
vizualizare (2).
O realizare practica a metodei este prezentata in Figurile 1, 2 si 3. In momentul in care
vehiculul autonom (1) primeste o noua destinatie (3), acesta calculeaza o ruta (4) de
la pozitia curenta la noua destinatie (3). inainte de a parcurge calea (4), vehiculul
trimite coordonatele punctelor-cheie (4a, 4b) ale traiectoriei catre dispozitivul de
vizualizare (2).
In Figura 2 se ilustreazd un exemplu de hartd (reprezentare digitald) a mediului
inconjurator vehiculului autonom (1). Harta contine obstacole (zonele de culoare
inchisa), pe care vehiculul le ia in considerare in calcularea rutei (4) spre destinatie
(3).
Figura 3 prezinta sistemele de coordonate folosite in metoda curenta. Coordonatele
punctelor-cheie (4a, 4b) sunt exprimate, initial, in sistemul de referinta al vehiculului
autonom (5), iar, pentru a fi vizualizate, trebuie convertite in sistemul de referinta al
dispozitivului de vizualizare (6). Pentru a face aceasta conversie, e necesara functia
de transformare dintre cele doua sisteme (7), care se obtine in urma etapei de
calibrare.
Pentru metoda folosita in etapa de calibrare, e necesar ca si vehiculul autonom (1), si
dispozitivul de vizualizare (2), sa aiba capacitatea de urmarire a miscarii, adica sa se
poata localiza Tn mediul inconjurator. Cu aceste constrangeri, in realizarea practica a
metodei s-a folosit, pe post de vehicul autonom (1), un robot cu senzori de inertie si
senzori de distantd (cum ar fi TurtleBot), iar pentru vizualizarea prin realitate
augmentata s-a folosit un dispozitiv (2) dotat cu afisaj digital, camera de fotografiat i
senzori de miscare (de exemplu un dispozitiv Android dotat cu tehnologia Google
Tango). Pentru comunicarea intre dispozitive s-a folosit libraria Robot Operating
System (ROS), bazata pe o conexiune fara fir de tip Wi-Fi.
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Tn implementarea curenta, etapa de calibrare ncepe prin plasarea dispozitivului de
vizualizare (2) intr-o pozitie predefinita (8), pe vehiculul autonom (1).

Precum reiese din Figura 3, functia de transformare (7) din sistemul de referinta al
vehiculului (5) Tn sistemul de referinta al dispozitivului de vizualizare (6) se calculeaza
prin compunerea urmatoarelor functii de transformare:

- Din sistemul de referintd al vehiculului (5) Tn sistemul de coordonate al
vehiculului (9), aceasta reiesind dintr-un algoritm de urmarire a miscarii
vehiculului (1);

- Din sistemul de coordonate al vehiculului (9) in sistemul de coordonate al
dispozitivului de vizualizare (8), aceasta functie fiind predefinita;

- Inversa functiei de transformare din sistemul de referintd al dispozitivului de
vizualizare (6) Tn sistemul de coordonate al acestuia (8), aceasta reiesind dintr-

un algoritm de urmarire a miscarii dispozitivului (2);
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REVENDICARI
Metoda de vizualizare a rutei (4) unui vehicul autonom (1) folosind realitate
augmentata, unde vehiculul autonom (1) si dispozitivul de vizualizare prin realitate
augmentata (2) au capacitatea de urmarire a miscarii, iar vehiculul autonom (1) e
capabil de a genera o ruta (4) spre o destinatie (3), caracterizata prin aceea ca
dispozitivul de vizualizare (2) afiseaza, prin intermediul realitatii augmentate, ruta
(4) vehiculului autonom.
Metodad conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea ca functia de
transformare a coordonatelor (7), din sistemul de referintd al robotului (5) in
sistemul de referinta al dispozitivului de redare (6), a punctelor-cheie (4a, 4b) ale
rutei (4) se calculeaza in urma plasarii dispozitivului de vizualizare (2) pe vehicul
(1) Intr-o pozitie predefinita (8).
Metodd conform revendicarii 2, caracterizatd prin aceea ca functia de
transformare (7) se determina prin compunerea functiilor de transformare:
- Din sistemul de referintd al vehiculului (6) Tn sistemul de coordonate al
vehiculului (9);
- Din sistemul de coordonate al vehiculului (9) Tn sistemul de coordonate al
dispozitivului de vizualizare (8);
- Inversa functiei de transformare din sistemul de referintd al dispozitivului de

vizualizare (6) in sistemul de coordonate al dispozitivuiui de vizualizare (8).
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Fig. 1

Fig. 2
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