Uklizeci cesta

e cleaning/coverage path

e aplikace uklizeni, hledani min, mapovani pouze lokalné detekovatelné
latky, sekani travy, hrabani listi. . .

e Cil: efektivné projet vsechna dosazitelna mista ve vymezeném prostoru



Rastrove uklizeni (1/2)

e prostiedi bitova mapa, robot = pixel
e seminkové vyplhovani (seed fill)

e optimalni feSeni - ngkratsi cesta?




Rastrove uklizeni (2/2)

e optimalni feSeni je NP-C
e suboptimalni: dvojité radkovani
e grafové reseni — uklizeni okolo prekazek arovné segmenty



Obecne grafove reseni

e rozdéleni prostoru fadkovanim v daném smeéru

e pridat objizdéni prekazek

e vznikne 3-regularni graf

e zdvojeni neékterych hran — mozny Euklidovsky tah




Uklizeci auticko

e fizeni typu auto, nesmi couvat
e tézké uz planovani (fesi pravdépodobnostni planovace)
e Moznost segmentace prostoru afeSeni problému obchodniho cestujiciho

e jak uklizet pri nedostatku mista pro manévrovani?




Genetické algoritmy pro uklizeni

e gen = uklizeci cesta
e ohodnocovaci funkce = stupen pokryti

e rekombinace = vyména jednotlivych Gseki




SLAM intro

e SLAM = Simultaneous Localization And Mapping
e problém typu slepice-vejce

e nutné pro prtizkum neznamého prostredi

e stale atraktivni/aktivni témav robotice

e Robit aneb cesta tam a zase zpatky.



Vyrovnani polygonu

e pouziti v zemémeérictvi

e méfeni vzdaenosti a azimutu nadalsi bod
e nelze korigovat, neni-li reference

e uzavrieni cyklu

e minimalizace chyb méfeni



Navigacni znacky

e odpovidaji vrcholim polygonu
e méfenavzdaenost a azimut z odometrie

e problém sjednoznatnosti vrchol i



Skladani laserovych skenl

e inkrementalni

e matching - minimalizace funkce
e po pridani mapa ,, ztuhne"

e problém s cykly

e chybi ,revize historie"



EM metoda

o datad = {0, uV), 0@ u® . . oI 4T}, kde o jeobservationv
caset au'’ odometrie

e mapam = {m,,}.,, kde m,, popisuje vlastnosti svéta na pozici
(z,9)

e model pohybu: P(¢|u, &)

e model vnimani: P(o|m, &)

e inverzni model vnimani: P(m|o, £) (z Bayesovavzorce)
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EM metoda - cil

e nalézt ngjpravdépodobngSi mapu
e m* = argmax,, P(m|d)

e EM ve skuteCnosti hleda pouze loka ni maximum

P(mld) =X | . /HP i, €0 HP (€D, €0) e, ge®



E step - expectation step

e pocita pravdépodobnost P(&|m, d) s dosud nejlepsi znamou mapou m.
e odpovidalokalizaci

e V prvni iteraci je mapa prazdna



M step - maximization step

e vypocCet nejpravdépodobngSi mapy = arg max,, P(m|&, d)
e pouzivapozici z predesého kroku

e implementace simulovanym Zihanim (zabranéni loka nimu minimu)



Thrun, Burgard, Fox

A Real-Time Algorithm for Mobile Robot Mapping With Applications to
Multi-Robot and 3D Mapping (ICRA 2000)

e princip MCL

e mapa je kolekce laserovych skenll s pozici
e matching z kazdého vzorku

e provadi se zpétné korekce (pozice u skentl)
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