Jelolo nélkiili mérorendszer kutyak mozgasanak vizsgalatara
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A dolgozat a Budapesti Miiszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem Mechatronika, Optika és
Gépészeti Informatika Tanszékének és az Eotvos Lorand Tudomanyegyetem Etologia Tanszékének
egylittmikodésében késziilé kutyamozgas megfigyeld mérdrendszer jelold nélkiili megvaldsitasi
modjat mutatja be. A 1étrehozott szoftver az eddig alkalmazott — kutyan elhelyezett markereken
alapulé — mérési moéddal szemben képes a kutya testhelyzetének vizsgalatara ugy, hogy arra nem
kell semmilyen jel6l6t sem rakni.

A modszer az altalam tavaly bemutatott haromdimenzios pozicid meghatarozé rendszerre épiil,
amely szdmos egyéb fejlesztés mellett a kutya gerincének felismerését biztositd modulokkal,
lett kibdvitve. A kutyat a rendszer a képbdl annak vizudlis tulajdonsagai, elsésorban szindsszetétele
alapjan valasztja ki eldzetes adatok alapjan. Mivel a mozgasészlelé rendszer 6nmagéban nem
informaciok keriiltek felhasznaldsra a méréshez. A rendszer a képen talalhato ¢leket Sobel operator
segitségével kiemeli, majd azokat egy specialis vektorgrafikus arasztasos kitoltéssel a kutya
korvonalat leird toréttvonalla alakitja. A toréttvonal ezutan felhasznalhatd a kutya fej-hat-farok
vonalanak (gerincének) adott képen vald helymeghatarozasara, illetve egyéb - példaul a labak
helyzetét vizsgald - mérésekhez is. Az igy kapott kétdimenzidés vonalat a kamera projekcios
matrixaval a térbe visszavetitve olyan legyezdszerli héjszerkezetek kaphatok, amelyek tobb
kamerabol felvéve metszetként megadjak a kutya gerincvonaldnak haromdimenzids helyzetét leird
gorbét, amelyet még korrigalni kell a kutya méretének ismeretében. Az igy l1étrehozott rendszerrel a
kutya mozgasa, annak megzavarasa nélkiil vizsgalhato.

A dolgozat bemutatja a feladat megoldéasa soran felmertiilt szdmos problémat, azok megoldasait, az
alkalmazott modszerek matematikai ¢€s informatikai hatterét, optimalizaciojat, a rendszer
felhasznalasi és tovabbfejlesztési lehetdségeit.
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