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-Filtry gradientowe

-Filtr Kirscha
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Filtry gradientowy:
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Filtr Roberta:
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Binaryzacja-
algorytm
adaptacyjn

Pobierz wartosc
minimalng i
maksymalng

piksela
sasiadujaceqgo

Gy réznica pomiedzy tyim
<fikselami jest wicksza od wartosci
zadane|?

v wartosc piksela je
wieksza od srednie] wartosci
wjmalnej | maksymalnes

Czy wartosc piksela jest
yieksza od progu binaryzacji?
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Zaznacz obiekt

'

Zapamieta] obiekt
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Wyznacz punkty
charaktenystyczne chiektu

I
'

Pobierz kolejng ramie
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Wyznacz punkty
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wyznaczajgoej obiekt
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Wyznacz przesuniecie
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6.4. Wykonanie obrotowego sonaru.
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Koncepcjaierwsza

Koncepcja druga

27



6.4.2. Wykonanie algorytmu sterowani@az testowanie sonaru.

Algorytm sterowania radarem jest trywiahy { OKSYlI i o6t 2128 ¥Ad Y3 E
Operacjapomiaru dokonywana jesb2 wnYa 1S 41 IRIARAD YA a1 od]
t NY R12106 (I 2S&aledah®RBBYX I NINIOI T AREDG t(RBB2 1T O
LJ2 YA NHz LJ21T & | prostegs higotytRid utdyiny@nta odpowielilS 2 2 Rf S3 0
odl OAL yE28GbNBE2LIAALYE 6 WINEBRPESOABRA@IGKIE / VA
tego algorytmu oraz tworzenie mapgrenu. Jedynym problemem jaki{ G dzl f YA S 6@ &
to sam serwomechahiY @ %S g1 3t t R dzBrwaheéchardizma pladtikadvgnti y 2

[t &amiiz proj@¢ idz a20Af/ ! a o foEadd LHZRHONBISGY S Y23
I Ols O8i & gAt 1 al SENBRIWSAK (yIAA Y20 OKA O  wHAl T
I 01 & ydrdaniatadatudzy A 2 v &

Schemat blokowpomiaru

Wykonywanie
Pomiaru

Wyzwolenie pomiaru.
Stan wysoki na wejsciu
SIG czujnikow

v

Odczekanie 100us.

v

Ustawienie pindow LPC1768
Jako wejscia

v

Czekanie na stan wysoki

v

Wigczenie timera

v

czekanie na stan niski

¥

odczytanie wartosci
i wylaczenie timera
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Schemat blokowy stexvania radarem

Inicjacja
Serwomechanizmu
i czujnikow

ustaw czujnik srodkowy centralnie

je2li kierunek Nie

obréc o 10 w prawo

Y

wyknaj pomiar

MNie

jesli sonar==185

kierunek =1

obréoc o 10 w lewo

¥

wyknaj pomiar

MNie
jesli sonar==80

kierunek =0
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Testowanie radaru
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7. Zakupy zrealizowany w ramach projektu.
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