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SLAM - Simultaneous Localization And Mapping
Szimultan helymeghatarozas és térképkészités

abra: KUKA omniRob abra: SLAM - robot altal el&allitott térkép

Képek forrasa: www.kuka.com; Grisetti, Kiimmerle, Stachniss, Burglard: Graph-Based SLAM
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SLAM - Simultaneous Localization And Mapping
Szimultan helymeghatarozas és térképkészités

Frontend
Szenzorok adatainak feldolgozasa (Odometrikus szenzorok, videékamera, LIDAR)
Adatillesztés

R&vid tava (Vizualis odometria)

Hosszi tavi (Hurokzaras)

4
Backend
Feladat: térképkészités, térképoptimalizalas
A térképet és a robot trajektériajat a X vektor irja le
Mérések formalizalasa: zx = hy(Xx) + ek, ahol g, zaj
A back-end formalis feladata a maximum likelihood becslés meghatarozasa:
X = argmax p(X|Z)
x
4
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Graf alapa SLAM

Pozicié-graf
Az xq.7 cstcshalmaz a robot becsiilt poziciéinak egy kulcsképekhez tartozé sorozatat reprezentalja, minden
cslcs egy transzformaciéval irhaté le

A front-end altal el8alitott mérések az éleknek felelnek meg. Minden élhez tartozik egy becsiilt relativ
transzformécié és egy informaciés matrix

Hibafiiggvény minimalizalasa:

> (i — 2) (25 — 2i)

(i.J))EE

Megoldas iteraciés algoritmussal (Gauss - Newton)

Sziikséges egy kezdeti becslés (pl. MASAT algoritmus)

A pozicié graf egy (x;, x;) éle és a hozza tartozé adatok
illusztracidja:
%1 relativ transzformacié a két csics kézdtt (xjx; 1)
z;;: becsiilt relativ transzformacié a két cslics kozott
e;: hiba
~ \ e (xi,x;)

-7 \ Q;: informaciés matrix

Kép forrasa: Jurié¢, Kendes, Markovié, Petrovié: Comparison of
Graph Optimization Approaches
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Gauss - Newton algoritmus

Cél: F(X) =2 jee e;i(xi,x;) T Qje;(x;, x;) minimumhelyének meghatarozasa, ahol
e,-j(x,-, Xj) =2zj— ijrl

Adva van az X kezdeti becslés, X(n+1) meghatarozasa iteracidval:
Fi(X(") + AX) =

=e; (XM + AX)T Q; e;(X(MN + AX)
~ (ej(X(M) + 3;8X)T Q (ez(X(M) + J;AX)
=F;

F= ZijeE Fjj

X(+1) 3z F kvadratikus fiiggvény minimumbhelye. Linearis egyenletrendszer megoldasa
(Cholesky-felbontas)

Létezik altalanosabb, magas dimenziés sokasagokon értelmezett valtozat
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|
Graf alapa SLAM

abra: SLAM-robot altal készitett térkép a pozicié-graf optimalizalasa elétt és utan (MIT Killian Court)

Kép forrasa: Grisetti, Kiimmerle, Stachniss, Burglard: Graph-Based SLAM




Multi-agens rendszerek
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