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Kamerakalibrering for justering av en

verklig miljo till en simulerad miljo

POPULARVETENSKAPLIG SAMMANFATTNING Ludwig Jakobsson, Oskar Larsson

Anvandandet av Reinforcement Learning for att trana robotar ar allt mer vanligt for
att utfora uppgifter av allehanda slag. Detta arbete har skapat ett kalibreringssystem
for att enklare kunna matcha den simulerade traningsmiljon med verkligheten.

Idag hanterar robotar manga repetitiva
tillverkningsprocesser. Den oOkade proces-
sorkraften under de senaste aren har kraftigt okat
mojligheten till anvindning av bildanalys och
forstarkningsinldrning (Reinforcement Learning)
for att lara robotarna att utféra sina uppgifter.
For att undvika mekaniskt slitage och ladnga
traningsperioder har traningen flyttats till en
simulerad milj6 som efterliknar den verkliga.
Den simulerade miljon mojliggér att inlarningen
kortas ner markant. For att sidkerstilla att
tréningen sker pa ratt uppgifter dr det viktigt att
de bada miljéerna Gverensstammer.

I varat examensarbete har vi byggt ett kam-
era kalibreringssystem som kan anvindas for att
matcha en verklig miljé6 med en simulerad, men
dven for mer generella omraden som att Gppna
dorrar och plocka upp mjolkpaket. Systemet stré-
var efter att vara platforms-agnostiskt och fungera
med olika kameror och robot armar. Systemet
kalibreras genom att lata roboten halla i ett kali-
brerningsbride, som &ven syns i kameran, och re-
lationen mellan roboten, briadet och kameran an-
viands for att estimera relationen mellan roboten
och kameran.

Systemet validerades med ett "plocka och sléapp"
test for att se om allt var riatt kalibrerat, samt ett
test dir robotens dndverktyg flyttas till en ArUco

markors centerpunkt. For att se vad som gav ett
bra kalibreringsresultat, utférdes experiment med
olika typer av data for att utforska hur det skulle
kunna férbattras. Exempel pa sddana data typer
ar: varierat avstand mellan kamera och kalli-
breringsbrida, hur pass varierade robotens stéll-
ningar var samt hur resultatet péverkas av att
utjimna det avldsta férhallandet mellan kamera
och kalibreringsbréada.
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Figure 1: Overféra en simulerad miljo till en verk-
lig

Under projektets gang blev det tydligt att det
vore valdigt omstéandigt att efterlikna den simuler-
ade miljon med repeterade kalibreringar, sa vi
utvecklade ett alternativt system for att fa snab-
bare aterkoppling. Detta system anvédnder en
fardigkalibrerad kamera for att uppskatta en an-
nan kameras plats med hjilp av ett kalibrerings-
bréade.



