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Anotacija
Mobilaus roboto gefjimas spalvotai matyti aplirkyra vienas i

pagrindiaitechnires regos sistemos privalumviena tobuliausi

iSorinés aplinkos jutimo priemonj padedanti reaguoii aplinkos dinaminius pokyus. Spalvoto vaizdo réfima galima ity
priskirti prie geljimy atskirti Sviesos spektro sétflarba, kitaip sakant, ggimy atpazinti objekto spadv Technologij pazanga turi

didek jtaka gaminant techni¥s regosrenginius, kurie pkdai nau

dojami iSoriés aplinkos suvokimui ir yra labai svaibrobotams,

kurie vykdo mobilias automatizuotas uzduotis. Mignils robotams yra svarbu tiksliai nusistatyti skk@lizacijos vies ir judéjimo

trajektorija, siekiant iSvengti susigimo su dinamiamis kliatimis.

Paprastai molis robotai aplinkos suvokimui tradiciSkai naudoja

ultragarso jutiklius ir lazerinius ieSkiklius. Pasioju laiku labai iStobgjo vaizdo jutikliai. Vaizdo kamey, naudojam mobiliajame
robote, galima laikyti kaip vienis efektingiausi iSorinés aplinkos suvokimo jutikli. Naujos kartos robataplinkos stefjimo

optinés sistemos pagal savo na3ubus panasio$ gyviny akis,
aplinkos optiniame vaizde yra labai daug informaijkuri r

0 neg iprastines vaizdo kameras. Suformuotame vaizdo l@sner
eikia jvertinti pagal daugglaspeki. Robotas, turintis spalvos

segmentavimo galimyh gali vykdyti objekto paie$kpagal jo spalytarp vienodas geometrines formas téitirobjekiy.

Atliktas tyrimas atskleiél galimykg, kaip mobilus robotas, v
panaudoti objekto spalvos nustatymui daugiaspareq (DL).
PAGRINDINIAI ZODZIAI: mobilus robotas, techninrega, lazer

Ivadas

Tobukjant iSorires aplinkos jutikliams, mohil robot
supanti aplinka tapo milziniSka dinarmag informacijos
saugykla. Mokslininkai kelia klausiam kaip veiksmingai
ja naudotis ir kaip pasirinkti teisingkelia daugylgje
informacijos kiekiuose. 1S dalies problenisprendzZia
techninei regai suteikta galimybsurasti ir atpaZinti
spalvotus objektus. Tokios sistemos leidZia moirilia
robotui iesSkoti reikalingos informacijos pagal ifkato
uzprogramuotus metodus ir algoritmus. TpkiaieSkos
sisteny yra daug, jos skiriasi savo stithgumu, paieskos
organizavimo principu, sparta ir kt. (Dagys et24l00).

Spalvoto vaizdo regima galima luty priskirti prie
gekejimy atskirti Sviesos spektro sétil arba, Kkitaip
sakant, gefjima atpazinti objekto spadv Pagrindus
Siuolaikinei Sviesos teorijai 1672 metaipaklojo
Niutonas, uzra® savo samprotavimus apie baltos
spalvotos Sviesos prigiintPasak autoriaus, pamimi
yra Geigensas, Junga, Frenelis, Maksvelas, Geirtas,
savo indli, formuojant 3viesos prigimties teayi
Remiantis y darbais buvo nustatyta fiZin Sviesos
prigimtis ir jrodyta, kad balta Sviesa yra skirtingviesos
spalw misinys, jos turi skirtingus banglgius nuo 400
nm iki 700 nm [Ierposckuii 1988).

Spalvas galima charakterizuoti kiekybiSkai
kokybisSkai. KiekybiSkai spalva charakterizuojamayala
jos Sviesura (rySkuma). KokybiSkai vienodos spalvos,
bet turirtios skirtingy Sviesum. suvokiamos skirtingai.
Spalvos yra suvokiamos pagalgpalviri tom, Sviesum

ir sodruma, o spindulio spalva yra charakterizuojama

rySkumu, dominuojatio spindulio bangos ilgiu ir spalv

ykdantis uzduotis ir ttisnspalvoto regimo galimybke, gakty
is, vaizdo kamera, spalvos, segmeatacij

Svarumu. Yra sukurta teorija, kuri rodo, kad betiku
spalva susideda iS tfijkomponeni. Pagal Si teorija
Zmogaus akies tinklaéfe yra triju raSiy kolbuts, kurios
turi skirtinga spektrin jautrumy. Pagal §i triju kolbwiy
suzadinimo ly§ Zmogus mato vienar kita spaha. Trijy
pagrindiniy spalw parinkimasigalina sukurti daugyp
kolorimetriniy sisteny. Siekiant paSalinti neapigituma
buvo sukurtos tarptautts reikSngés trijy pagrindini
spalwy, kuriy pagrindu yra suformuotos dvi pagrinéén
kolorimetrires sistemos RGB ir XYZ Ajicoepr, Hdypu
1975).

Kad robotas &mingai jvykdyty jam pavestas
uzduotis, jis turi suvoktijjsupagia aplinka. Jei robod
supanti aplinka fity statinio poladzio, robotui ity
lengva priimti sprendimus uzduoties vykdyme. Dgja,
nuolat kinta. Ngmanoma uzprogramuoti roboto visiems

. atvejams, nes nusp dinamires aplinkos keitimosi
"emanoma. Tod robotas turi pastoviai gauti
informacija apie j supasios aplinkos pok§ius. Tam
tikslui pasiekti reikia sukurti vidin robot supagios
aplinkos modél Sis modelis teiki informacip apie
pokygius iSorirtje aplinkoje, kurioje dirba robotas. Vieni
robotai turi auk$t intelekt, kiti Zem, bet visi jie
supranta iSorig@ aplinka pagal savo viduje sukuart
aplinkos modael ir savarankiSkai valdo savo veiksmus.
"Visus juos jungia vienas ggbmas — tai savarankiskai
suvokti aplink ir vykdyti pavest uzduot (Maukesuu

1988)

Moksliniuose darbuose mohijli robot; gekgjima

atpazinim, spalvas jvairiais aspektais nagéjp Sie
'mokslininkai: Maukesuu, Laugier, Chatila, Dudek,
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Giguere, Sattar, Corke, Hager, BakSys, Fedaiasvir kt.
Lietuvoje Si problema iki Siol mazai tysta.

Tyrimo objektas— mobilaus roboto aptikto objekto
fragmento spalvos nustatymas.

Tikslas ir uzdaviniaiSio straipsnio tikslas — padyti
mobilaus roboto techniniame Kkgigne spalwy atpazinimo
tendencijas tolesni tyrimy plétotei. Siekiant j
igyvendinti, buvo numatyti tokie uzdaviniai:
apibrzti technires regos koncepaij teoriniu
aspektu,
jvardinti  technigs regos privalumus
galimybes, y naudojina mobiliajame robote,
teoriSkai pagssti aktyvin objekto spalvos

nustatymo bda lazerio pagalba.

Tyrimo metodasSistemirg ir lyginamoji mokslires
literatiros analiz, sisteminimas ir sintéz modeliavimas,
iSvad; generavimas.

° ir

Techninés regos koncepcija teoriniu aspektu

Technologijy paZzanga turi didel itaka gaminant
technires regos irenginius, kurie plé&ai naudojami
iSorinés aplinkos suvokimui ir yra labai svairobotams,
kurie vykdo mobilias automatizuotas uzduotis. ¥pa
jiems yra svarbu tiksliai nusistatyti savo lokatias
vieta ir judéjimo trajektorif, siekiant iSvengti susiglimo
su dinamigmis kliatimis. Ivairiu uzdu@iy vykdymas,
pasitelkiant vien tik maSininregjima yra vienas i$
pagrindiniy Siy dieny tyrinéjimo objeky, nes mobilus
robotas turi gedti ne tik prisitaikyti prie suétingy
dinaminiy ir nestruktiriniy aplinkos slygu, bet ir prie
realaus pasaulio aplinkos ap3vietimo iré¢ligSatsiradimo
pokytiy (Mata et al. 2005).

Vienas iS primityvesnj trimags aplinkos suvokimo
budy baty teigimas, kad trdasis jrankis, padedantis
Zmogui suvokti trimat aplinka, yra daikt; atpazinimas
pagal j; dydZius. Sis metodas taikomas ir robotams, jei t
pakanka uzdusiai atlikti. Pavyzdziui, pramoninio roboto
darbo uzduotis yra peghknéti penkis skirting tipy
gaminius i$ vienos vietog kita, ir jis pilnai gali juos
atpaZinti, bet Sis metodas vargu ar ¢mdrobotui
susiorientuoti nepazstamoje patalpoje Kanuuunuenko
2006).

Mobilaus roboto geljimas teisingai suvokti ij
supattia aplinky yra pamatas teisingo sprendimo
priemimui. Paprastai robotai aplinkos suvokimui
tradiciSkai naudoja ultragarso jutiklius ir lazéus
ieSkiklius. Bet paskutiniu laiku labai iStokjd vaizdo
jutikliai. Vaizdo kames, panaudat mobiliajame robote,
galima laikyti vienu i$ efektingiausiiSorines aplinkos

suvokimo jutikliy, nes kameros apzvalgos kampas yra

gana didelis, siekia 18®&ampm (Kortenkamp, Simmons
2008).

Naujos kartos robat aplinkos ste&imo optinés
sistemos pagal savo nasubus panasSiosgyviny akis, o
ne iprastirts vaizdo kameros. Evoliucija iSvygstapie
deSimt skirting regijimo sisteny. Gyvanai turi dvi
pagrindines regimo sistemas: akis-vaizdo kamera su
viena linze, kur vaizdas projektuojamasnklaine ir i kita
sucktinga (facetin) regjima.

Dirbtinis analogas facetinio aplinkos matymo
irenginio sudarytas iS daugy maz linziu sujungt
SviesolaidZiu nukreiptu

jutikliu. Sujungus dvi tokias sistemamigara su nugara

teoriSkai lty galima gauti optia apzvalgos sistemsu
360 apzvalgos kampu pagal horizogtal vertikak.

Facetirt sistema
Nr.1

Sviesolaidis jungiantis linze
su optoelektroniniu jutikliu

Optoelektroninis
jutiklis

Linze

Facetire sistema
Nr.2

1 pav. Sferinis stebjimo sistemos teorinis modelis
Saltinis Lee,Szema2005).

Suformuotame vaizdo kameros aplinkos optiniame
vaizde yra labai daug informacijos, kutieikia jvertinti
pagal daugg¢laspeky (Christensen, Hager 2008).

Spalvotas techninis réfmas iSpl€ia mobilaus roboto
galimybes tiek supaios aplinkos atpazinime, savo
dislokacijos vietos nustatyme, tiek reikiamo obgekt
paieSkoje. Robotas, turintis spalvos segmentavimo
galimybe, gali vykdyti objekto paiedk tarp vienodas
geometrines formas tudiny objeki, pagal jo spaly —
pasitelkdamas statis objekto spalvos histogram
(Dudek et al. 2008).

Histograma — tai santykinis spal¢s1 komponerits
lygiu pasitaikymas vaizde. Spalem histogramos yra
éienas i integruat statistiniy vaizdo spalvos apraSymo
udu. Jos uzfiksuoja spalvos kompogianpasiskirstym
vaizde arba jo srityje (Grisan et al. 2003).

Spalvotos vaizdo kameros panaudojimas mobiliame
robote padeda jam tiksliau sudaryti ¢jicho marSrug,
steleti aplinka ar objektus, kur lokalizacija yra statié
bei dinamii (Laugier, Chatila 2007).

IZymus Zaislas robotas-Sulibo, kurio pagrindinis
informacijos Saltinis apiej jsupadia aplinka yra vaizdo
kamera, kurios pagalba sugeba surasti ir atpazad

Zaislus, kurie yra specialiai nuspalvinti.
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2 pav. Zaislas robotas-3ubibo su specialiai nuspalvintu
5 savo Zaisliuku
Saltinis: Kortenkamp, Simmons (2008)

Fundamentalios masSininio rggno problemos yra
paremtos reikiamos informacijos iSskyrimu apie rhpbi
robots dominani objeky, jo lokalizacip bei judjimo
dinaminius pokyius robot supadioje aplinkoje, kad
mobilus robotas galy adekvdiai reaguoti objekto
atzvilgiu ir judéti nusistatytu marSrutu arba pteleti.
Roboto optinio steljimo sisteny pateikiama duomem
srau turi sugebti apdoroti apytiksliai 7Mb/s

F=rR+gG+bB (3)

Spalviniai koeficientai parodo kokiu santykiu reiki
sumaisyti pagrindines spalvas, norint gauti reikiam
spalwa (Ixann, Bemenku 1978).

Mums daiktai atrodo spalvoti téll kad atspindi ant
ju krintartia Svies. Ant bet kokio daikto krintatig balty
Svies vienas pavirSius spalvas sugeria, o kitas atspindi
Stai atspindtoji spalva daiki ir daro ntisy regimos
spalvos. Kai dienos Sviesa krinta ant raudbat;, juos
matome raudonus téd kad jie atspindi tik raudan
Sviesos spektro dal o visas kitas spalvas — sugeria.

nespalvotam vaizdui ir 30Mb/s — spalvotam vaizduinjzkiai ireiksta tam tikram daiktui ddinga spalva,

Padidinti objekto segmentagijfono atzvilgiu padeda
spalw atpazinimas (Corke, Hager 2005).

vadinama lokaline spalva. Aplinkoje lokalinspalva
keisis nuo apSvietimo, daikto formos, nuo aplinkini

ApSviesti objeki iS principo galima bet kokiu Sviesos gaiky, spalvos, nuotolio erdje. Spalvos santykis su $alia

Saltiniu, bet lazeris yra universaliausias SvieSaKinis
(Baribeau et al. 1992).

Laisvojoje enciklopedijoje ,Vikipedija“ raSoma, kad
lazeriniams Sviesos Saltiniamgidingas iSspinduliuat

bang: monochromatiSkumas — visi fotonai neSa beveik p
vienody energijos kiek t. y. visos bangos beveik vienodo

daznio.
Lazeris sukuria ry3k Sviesos spindyl ir yra lengvas
Sviesos Saltinis su galima Sviesos spindulio kajakc

apSvietimo intensyvume ir spindulio plote. Taip pat P
galima spindulio moduliacija, kas padeda isfiltiuot Apdvetimo kampas

iSorinius trukdzius. Spindulio spalvai sudaryti ighiiti
panaudotas trispalvis lazeris. (Baribeau et al2).99
Lengviausiai robotas aptinka objektus,
plokia pavirSy statmen roboto regjimo sistemai.
Tokie objektai nesunkiai segmentuojami sterecjiem
ar lazerinio atstumo jutiklio pagalba. Jei objegtok&ias
pavirSius yra pasws roboto regimo sistemos atzvilgiu,
robotui yra sunku nustatyti objekto perimetro ribdes

kurie turi

esantiu daiktu, vadinamas spalviniu refleksu.

Objelktas, ant kurio krinta
$viesos spalvinis reflelsas

spabnne reflekso snbis

vra lygus atspindfio

kampu

‘
¥
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turéty biti atitinkamai nuspalvintos. Siuo atveju robotas

turi geleti atpazinti spalvas (Foley et al. 1996)

Spalwp gavimo [lmdas, maiSant kelgt spalw,
vadinamas adityviniu. Adityvinis spalvmaiSymas gali
buti vykdomas optinio, nuoseklaus ir erdvinio spalv
maiSymo metodu. Erdviniu spalvmaiSymu galima gauti
vaizdy iS atskig spalvoty tasky, juosteliy ir kity figdry,
kuriy matmenys yra mazi. $ilaiky technologijos sudaro
galimybe susintetintibet kokios spalvos SvigssumaiSant
tris pagrindines spalvas: raudgenzalih ir mélyna
(Yanagida 2008).

Spalva, susidedanti iS atskirdedamjy, gali hati
uzrasoma tokiuddu:

fF=rR+gG+bB (1)

kur r', g’, b’ yra spalw moduliai, parodantys, raudonos,
zalios ir ntlynos spalvos kiekmiSinyje. Spaly sumos
modulis yra lygus sudedanspalwyy moduliy sumai, todl

! ! !

r.9
—+=+— (2
frof’ f’()

1=

Pagrindiniai spaly santykiai yra vadinami spalviniais
koeficientais ir Zymimi raiéimis r, g, b.

Swiesos faltints

3 pav. Sviesos spalvinio reflekso gavimo strifie
5 schema
Saltinis: Baxxenosa, Cenbkun, Menpmmikosa (2007)

Tyrime naudojamos daugiaspalvio lazerinio (DL)
modulio AZURE-RGB671nmtechnires charakteristikos
bei pasitelkiamas spalvos reflekso efekta&&is DL
lazerinis modulis gali sudarytivairiy spalw 3viesos
spindul, toki kaip raudonas, oranZinis, geltonas, Zalias,
violetinis, nelynas ir t. t. Nustatyti tiriamojo objekto
pavirSiaus fragmento perimetir jame segmentuoti DL
spindul, pasitelkta strukirini objeki atpazinimo metogd
Siuo metodu analizuojami paptésusi objekto vaizal
sudarantys fragmentai (kamb linijiniai  ruoZzai,
apskritimy lankai, kampai ir kt.) iry sutvarkyt; rinkiniy
santykiai, tarpusavio rySiai (Baksys,Fedetais 2004).

Pasak autor judedamas lygia plokStuma mobilus
robotas, ant kurio yra sumontuotas DL modulis, kaip
iSorinés aplinkos jutiki, naudoja spalvoto vaizdo kamer
Aptinka pagal geometrines formaisdominani objekt,
kurio viena pus yra statmena (neblizgi) roboto jjiano
plokStumai (@l tokios objekto paéties sumaZa formos
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charakteristily nuokrypiai, supapraga ju segmentacija ir

apraSymas) (BakSys, Federaus 2004).

Vaizdo tasko spalvos greyworld algoritmo
normalizavimas remiasi prielaida, kad skirtingpalw

apSvietimai skirtingai veikia atskirus vaizdo RGB
Algoritmas DL DL Segmen- komponentus atitinkamai koeficientais g ir y: (rn, gn,
igyvendina spindulio spindulio tacija DL bn)=(ar, fg, yb). Greyworld normalizavimas, paSalinant
2%;%“ N nmu;Srfipi- Spci?\q L 3{’)}2&@0 minéta atskin R, G ir B kanal priklausomyk nuoa, g ir
atpazinimo pasirinky maiSymas 4) v koeficient, atliekamas taip:
metody objekto 3)
W (rn,gnm{ o MNg b j ®
@ . ¢ L4, +.4y §+G+.+0, Q+Hh+.4
DL RGB kodo DL Ne| ¢ia N — vaizdo taSk skatius, ri, g, bi — atitinkamy
palyginimas spindulio spalviny dedamajy reikdnés vaizdo taske (Grisan et al.
su i$ anksto chj?) spaly 2003).
gﬁ’?ﬁgﬁﬂ”"ta nuskaitymas Maziausias spaly gylis — 2 spalvos vienu metu
palets kodais (6) vaizdo taskui, o didZiausias 256 spalvos taskui.
) Taip Spalvos kod nusako raudonos, Zalios irélynos
Atvaizdo < spalw; intensyvumas. Kiekviena iSSispalw turi savo
|| ?gasymas intensyvumo laipsin nuo visiS8ko jos nebuvimo iki
rySkiausio (Bielskis 2000).

Gaunamas spalvotas vaizdas koduojamos 256 lygiais.

) Istat taSko spalvos normalizavingreyworldalgoritma |
4 pav.Objekto fragmen_to_ spalvo.s nustatymas DL spalvinio koeficiento formal gauname:
pagalba teorinis algoritmas 255

R 255 G 255 B
. . F=D0 2 b ®)
Mobilus robotas vaizdo kameros pagalba segmentuoja R+G+B R+G+B R+G+B

. - . . . . n0 n0 n0
objekts, pasirinkdamas jo fragment kaip tiriamji

d . . S - . Gauname tasko normalizaatpalvos koeficient
objekt, ir nukreipia DL spindili segmentuoto tiriamojo Eksperiment atliekame pasitelkdami  Matlab

objekto pavirdy ir vaizdo kameros pagalba suranda a”brogramos, vaizdo apdorojimui skirtas funkcijasifgi
pasirinkto pavirSiaus lazerio spindulio apSwesgtiota. 315 pav.).
Nust&ius tiriamg objekt (1), i ji nukreipiamas DL
spindulys (2). Vyksta RGB spindyli maiSymas (3),
segmentacija DL spindulio objekte (4), kur sistdmaado

1 lentek.DL spindulio duomenys
iskirti spindulio apdviestplota. Jei i§skiria (Taip): (5) pinciiio cuomeny

atvaizdo apraSyme sistema nustato pagal ap3vidsto p Raudona spalva 89
geometrig forma (3iuo atveju turi bti apskritimas) ir MZ:I‘";"]‘ :Eag’lsa 28595
siurtia komand i DL spindulio RGB spaly maiSymo Spaha m)iléiniopryékumas 162

sistema (3). Toliau procesas vyksta pagal aprasyt
schem. Jei iSskiria (Ne): vyksta DL spindulio duomgn
nuskaitymas (6), DL spindulio RGB spalmaiSymas (3)
ir grazinamaij DL spindulio RGB spaly kodo nuskaitym
(6). Siurtiami duomenysj palyginimo sistem (7), kur
yra suprogramuoti iS anksto RGB spalpalets kodai,
spalva nustatoma, procesas baigiamas (Zr. 4 pav.).
Pasak autoriaus, vaizdo taSkas ajflmmas (X, V)
koordin&iy pora, kaip ir yra priimta Dekarto plokStumoje
(Bielskis 2000).
Vaizdas tolygiai diskretizuojamag N eilwiy ir M
stulpely ir kiekvienas diskrecinis dydis kvantuojamas

pagal intensyvum Tada skaitmeninis atvaizdas
iSreiSkiamas tokia forma: 5 pav. Mobilaus roboto segmentuoto objekto pavirsiaus
fragmento plotas a ir daugiaspalvio lazerio spiradul
fQ@ f@ fQM-) apsviestas plotas b
f(xy)= Y rQ fam-3 (4) 1l.mread(*kadrl.bmp®);
[r,c]=size(I1);
_ _ EIVE subplot(1,1,1);
fN-10 TN-1D ... T(N-IM-) improfile(11,[1 c],[1 r]);
X ir y — diskreciniai elementai, kurie nurodo

atitinkany eilutés ir stulpelio numer x=0,1,2,3,...,
N-1,y=0,1,2,3,..., M-1
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3 lentek. DL spindulio duomenys
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fragmento plotas a ir daugiaspalvio lazerio spiitdul
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4 lentek.DL spindulio duomenys

Raudona spalva 0

Zalia spalva 207
Mélyna spalva 0

Spalwyy miSinio rySkumas 97

11 pav.Mobilaus roboto segmentuoto objekto paviréiausS
fragmento plotas a ir daugiaspalvio lazerio spiitdul

ap8viestas plotas b

I,-dimread(‘kadi.bmp?);
[r.cl=size(k);
subplot(1,1,1);
improfile(ly,[1 c],[1 r]);
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Keiciant DL spindulio spalvingum (RGB - nuo
0239 0 iki 0208 0) mobilaus roboto techrsnregos
sistema nefiksavo tiriamojo objekto fragmento psivije
spalvinio pokyio.

Pasitelkus spaly lentek, galima teigvti, kad objekto
fragmento spalva yra nuo Zalia2 iki Zalia3 (RGB-nuo

0239 0 iki 0 208 0) atspalvio. Siuo konkite atveju

mobilus robotas suvolt kad objekto tiriamo fragmento

spalva yra Zalia2 (RGB 0 239 0).

UZraSa Spalve RGE
Zalial 0255 (
Zalia2 0 23
Zalia3 0 20!
Zaliad 013¢

13 pav.Spalw lenteks dalis su RGB spalvis kodais
Saltinis: http://www.stm.dp.ua/web-design/colorhphp

ISvados

Mobilus robotas spalvotos vaizdo kameros pagalba
tektdamas tiriamojo objekto pavirSiuje spalvinius
pokyius, nustato spadv pagal DL modulio spindulio
RGB kod. Siuo atveju objekto spalva yra nustatyta, kaip
zalios spalvos atspalvis Zalia2.

Mobilus robotas, naudodamas DL magdulgali
nustatyti tik chromatines ir komplementines spalvas

Achromatiniy spalw apytiksliam nustatymui reilgt
panaudoti interpretaaij atsizvelgianti DL modulio
spindulio RGB kod.

Mobilus robotas DL modilgali panaudoti ir objekt
paieSkoje, nustatant atstumus iki objekt
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ACTIVE COLOUR IDENTIFICATION ANALYSIS
OF THE SEGMENTED OBJECT SURFACE
FRAGMENT BY A MOBILE ROBOT

Summary

Mobile robot’s ability to see its environment inl@ar is one of
the main advantages of the technical vision systam, of the
most perfect means for sensing the outside envieotm
helping to react to dynamic changes of the envimmmColour
vision could be attributed to the ability of digirshing the
composition of the light spectrum or, in other wgrthe ability
to recognize object colour. Technological progrdss a
significant impact on the production of technicaisian
equipment which is widely used for the perceptidrexternal
environment and is very important to robots periogmmobile
automatic tasks. It is important for robots to itfgraccurately
their own localization and movement trajectory twoid
collision with dynamic obstacles. Usually mobile bots
traditionally use ultrasonic sensors and laser aiete for
environment perception. Recently visual sensors rheceery
popular. Video cameras used in mobile robots masebarded
as one of the most efficient sensors of externairenment
perception. The environment monitoring optical eysd of the
new generation robots in their efficiency will benmdar to
animal eyes rather than conventional video camdtaste is a
lot of information in the optical environment viewodelled by
a video camera and it has to be evaluated againatrdoer of
aspects. A robot having the colour segmentatioraluiity is
able to carry out an object search by its colouom@gnthe
objects having the same geometrical forms.

The performed analysis have revealed the posgiildf how a
mobile robot, carrying out tasks and having theabdjty of
colour vision, could use a multicolour laser forjemth colour
detection.

KEYWORDS: mobile robot, technical vision,
camera, color, segment.

laser, eid
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