MOBIL

MALEROBOT -

MOBIL

MALEROBOT

Boldbaner kridtes op af malerobot

Et BA-projekt fra DTU har arbejdet

med udvilding af en vision-styret
mobil malerobot til at kridte
fodboldb op. En boldklub i
Kob h med SU boldb har
vist stor interesse for projektet

Farst overfares billedet til grayscale

Billedet beskeeres og hm’ igennem et
median-filter.

Ved hjeelp af thresholding findes de
hwvide pixels der reprazsenterer stregen.

De brugbare pixels farves grd og ende-

Af Then Friholt

Det er vigtigt at have styr pd striber-
ne, nir kampen flajtes i gang. Det ved
de i den kebenhavnske boldkiub
Klovermarkens forenede boldklubber
KFB. Klubben har i alt 50 boldbane,
der alle skal optegnes 2 gange ugent-
ligt i smsonen, Det er en kreevende
proces at kridte banerne op. Lige nu
anvender de en mekanisk lasning,
men satser pa fremover at kunne
vedligeholde de mange hvide bane-
striber med en smart mobil malero-
bot.

Bachelorstuderende v /DTU Jakob
Mahler Hansen har i sit netop afslut-
tede BA-projekt arbejdet med at
udvikle en prototype pi en vision-
styret malerobot, der hurtigere og
mere praecist vil kunne kridte
Klovermarkens boldbaner op i frem-
tiden.

Malerchot miler striber med vision
Den automatiske losning Jakob
Mahler Hansen er kommet frem til
bygger i udgangspunktet videre pd

-Billedbehandlingen finder stregen
ved hjelp af thresholding i et binsert
segmenteret billede, som gor det
muligt at skelne den hvide streg fra
den grenne baggrund. Stregen
approksimeres til et forste grad poly-
nomium, der kan bruges til at esti-
mere den nedvendige position af
maleudstyret. Reguleringsdelen bru-
zes til at styre maleudstyrets position
i forhold til stregen, hvor der enskes
en hurtig og priecis korrektion. [ pro-
totypen er det primeert billedbe-
handlingen, der stter graenser for,
hvor preecist der kan korrigeres, Jo
bedre billedbehandlingen er til at
estimere stregens position, desto
mere najagtigt optegnes stregen.

Stoarre preecision og mere tempo
Jakob Mahler Hansen er i sit arhejde
ghet efter at opni en sterre precision
og hurtighed og efter at opfylde krav
ene om, at den mobile vision-styrede
malerobot skal kunne bevaege sig i
ujavnt terren, veere tolerant over for
stav og snavs, den skal have mulig-
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Pladen skal monteres lodret sdledes at

tumin 1geme er ! Mao-
toren er monteret { nederste venstre hjer-
ne. Den er forbuneet via en kompenteati-
ons-kobling til lejebnbkkene, der driver
tandremmen. Kamera og maleudstyr
momteres pd pladen i midten, der kover
pd glidelejer

Her ses tandremsstrammeren, der gar
det muligt at stramme tandremmen ler,
ved at spaende de vandrette skruer indtil
tandremmen er spaendt tilpas, hvor efter
de store skruer i pladen speendes for at
holde pladen pd plads

Her ses koblingen mellem mororen,
akslen genmem lejebukkene,
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