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SLAM Planovani cesty

Jaka cesta?

o Nejkratsi (dfive grafy viditelnosti)

N4

o Nejbezpetn&jsi (d¥ive Voronoi diagramy)

Ny

o Kompromis (dFive lichob&znikova dekompozice)
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Planovani cesty
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Nejkratsi cesta

Planovani cesty

o A*
o Potencialové pole
e FloodFill / BFS
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Kompromis — rychle a bezpecné

@ Chceme:

(i—Lj)+U(i+1,))+U(i,j—1)+ U(i,j+1)

.. U
U(’)J): 4
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Kompromis — rychle a bezpecné

o Chceme:

(i—Lj)+U(i+1,))+U(i,j—1)+ U(i,j+1)
4

U(ivj) = v

@ Mozné Feseni (1): Soustava rovnic
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Kompromis — rychle a bezpecné

o Chceme:

(i—Lj)+U(i+1,))+U(i,j—1)+ U(i,j+1)

.. U
U(’?J): 4

@ Mozné Feeni (1): Soustava rovnic

e Mozné Feseni (2): Gauss-Siedelova iterativni metoda:

4

U1 =
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Ruazny terén

@ Chceme:

U(I,j) _ M(ia.j) %:k U(k)

@ Gauss-Siedelova iterace:
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Pravdépodobnostni mfizka
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Simultanni lokalizace
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Mapa

@ Mnozina vyznaénych prvki
o UmoZiiuje rozhodnout, kudy se
miZe robot pohybovat
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Cil

argmax P(0'|u’, m)
m

m ... mapa
01,...,0t ... pozorovani
ui,...,us ... akce

t ... d&as
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Ukazka Spatné mapy

(demo)
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Ukazka dobré mapy

Y
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EM algoritmus — kroky

Uloha

Expectation-maximization algoritmus (EM)
Relaxace

Zobecnéna relaxace

Reference

Q@ Mam mapu m(t)
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EM algoritmus — kroky

Q@ Mam mapu m(t)
©Q E-krok — odhad historie pozic:

Pt(£|07 u, mt)

JiFi 13a Uvod do mobilni robotiky — NAIL028



Rastrové mapy Expectation-maximization algoritmus (EM)

SLAM

EM algoritmus — kroky

Q Mam mapu m(t)
©Q E-krok — odhad historie pozic:

Pt(aoa u, mt)
© M-krok — odhad nové mapy:

myy1 < argmax P(o|u, &)
m
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EM algoritmus — priklad

1.0

0.5

0.0
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EM algoritmus — priklad

1.0

/\ 0.5
0.0

1.0

5m /\ 0.5
(N7
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EM algoritmus — priklad

.
~S

1.0

/_\\ S5m lé\ 0.5
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SLAM

EM algoritmus — priklad

1.0

0.0

1.0

5m 0.5

0.0

1.0

Ve /é\
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SLAM

EM algoritmus — vypocet

o E-krok:

P'(&fld,m) = of * 3§
O‘E — 'D(§t|01,...,t7 ul,...,t—l,m)

ﬁé’ —_ P(§t|0t+1"“’T, Ut"“’T_l, m)
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Rastrové mapy Expectation-maximization algoritmus (EM)

SLAM

EM algoritmus — vypocet

o E-krok:
P'(&fld,m) = of * 3§
O‘E — P(§t|01""’t, ul,.,.,t—I’ m)
ﬂé‘ — P(€t|0t+1’“"T, Ut"“’T_l, m)
o M-krok:
P(my = I|d) — # of times / was observed at < x,y >
Xy — -

# of times something was at < x,y >
Y1 [ P(myy = l]o*, £)p(€"|d, m) d€*
S Cver [ Pmyy = I'|ot,£5)p(¢t|d. m) d€t
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SLAM Relaxace

Algoritmus

Pro kazdy vrchol i

O Pro v8echny sousedy j vrcholu i spotitej odhad (xj, y};) pozice

vrcholu i
/ . .. ..
X = X+ dji cos 8;;
Lo cin .
yi = yji+ dji sin 0;;

a jeho rozptyl:
Vji = Vj + Ujj

Q Zkombinuj v8echny odhady pozice vrcholu i:

/
1 1 XjiVi Yjivi
vi Vi X Vi Yi= Z Vi
1 . 1 . 1 .
i i j
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Zobecnéna relaxace

o Bez kompasu
@ Obdobné jako ptedchozi

@ Vyznadné body jsou jiz nejen landmarky, ale také pozice
robota v ¢ase — vzdalenosti se mé&¥fi mezi pozicemi robota a
landmarky

o Lokalni optimum
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