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Uvod
Rastrové mapy Pravdépodobnostni mrizky
Potencialova pole

Je exaktni popis potreba?

@ souradnice vrcholil (double, 8 bajtd = 1.7E +/- 308 (15
digits))

o velikost atomu 1071%m

@ obecné prekdzky aproximovany

@ slozitost dana poctem prekazek a detailnosti popisu
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Uvod
Rastrové mapy Pravdépodobnostni mrizky
Potencialova pole

Alternativa - rastr s pevnym rozlisenim

@ slozitost dana velikosti prostoru a rozlisenim
e 0/1 = prekazka/volno

@ mapy s vice rozlisenimi (velikosti 2" x 2")
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Uvod
Rastrové mapy Pravdépodobnostni mfizky

Potencialova pole

Pravdépodobnostni mrizky

pokud neni celd mapa pfedem zndma (prekazka/volno/nevim)
hodnoty 0..255 - Sedoténovy obrazek

integrace vice senzor(i

777 jak planovat cestu 777

X [m]
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Uvod
Rastrové mapy Pravdépodobnostni mfizky
Potencialova pole

cesta je nejlepsi?

nejkratsi (graf viditelnosti)
nejbezpecnéjsi (Voronoi diagramy)
nejrychlejsi

nejjist&ji

77?7 kombinace 777
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Uvod
Rastrové mapy Pravdépodobnostni mfizky
Potencialova pole

Potencialova pole

o cil hreje, prekdzky mrazi, jdeme za teplem
o chceme U(i, ]) = U(ifl,j)JrU(i+1xj)1rU(i,j71)+U(i1j+1)
@ numerickd matematika, Gauss-Siedelova metoda
@ iterace - primér sousedi
@ pouziti "popustnosti” (hra Warlords - riizna rychlost postupu
zbrojnosi)
UK ) = M(i, j)(UX(i = 1,j) + UA(i + 1,j) + UX(i,j = 1) + U*(i,j A

4
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Uvod
Rastrové mapy Pravdépodobnostni mfizky
Potencialova pole

Potencidlova pole - problémy

@ vypocet neni real-time

@ expenencidlni pokles hodnot (double sta¢i maximalné na
1000 kroki)

@ neni-li znama pozice tak "rozmazané mapy”
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Senzory pro mapovani

Senzory pro mapovani

o lokalizace (GPS, odometrie, triangulace)

@ mapovani prekazek (sonar, laser, ...)
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Senzory pro mapovani

ultrazvukovy senzor (6500 series pouzivaji 49.1kHz)
firma Polariod (cena okolo 50% véetné analogové desky)
méreni doby letu (TOF = Time Of Flight)

prijmac i vysila¢ v jednom

parametrizovatelny gain

komplexni vyzarovaci lalok =

e 6 6 66 o o o

crosstalk, Spatné odrazy
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Sonar
Laser

Senzory pro mapovani

IR svételny paprsek

némecka firma SICK (cena okolo 100000 K¢)
méreni doby letu (TOF = Time Of Flight)
rozliseni na 8mm, do vzdalenosti 60m

problém s mnoZstvim dat

skenuje se pouze jedind rovina
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