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      Annotation

    
        
          The article proposes a new approach to the use of computer vision when controlling a robot in a dynamic environment. While moving along an unchanged path to the target point, a robot can encounter any new object (static or moving). We describe a visual analysis to determine the detection distance of moving objects to prevent collisions with the robot in a timely manner. An obstacle detection algorithm in the robot zone was developed based on data from an RGB-D video camera using computer vision methods. Based on ROS in a Gazebo virtual environment with a Turtlebot robot kit and an open source library (opencv), we adopted software implementation of the developed approaches which confirmed their applicability to the detection of objects in the mobile robot environment.
        

        
          Предложен новый подход к применению системы технического зрения при управлении мобильным роботом в динамической среде. Во время движения по неизменной траектории к целевой точке на пути робота может появиться любой новый объект (статический или подвижный). В статье описан визуальный анализ для определения расстояния, на котором должно происходить обнаружение объектов, для своевременного предотвращения столкновения с роботом. Алгоритм обнаружения препятствий в зоне робота разработан на основе визуальных данных от RGB-D видеокамеры с помощью методов компьютерного зрения. На основе фреймворка ROS в виртуальной среде Gazebo, а также при помощи комплекта Turtlebot и библиотеки с открытым исходным кодом (opencv) написана программная реализация разработанных подходов, подтвердившая их применимость к обнаружению объектов в среде мобильного робота.
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