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Lokalizace
,Kde to jsem?“

@ sledovéni pozice (position tracking)
@ zjisténi pozice po zapnuti (global localization)
o relokalizace (kidnapped robot problem)
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Tank
Auto

Dead Reckoning (odometrie) Prvni pokus o lokalizaci

Dead Reckoning

Dead Reckoning
akumulace/extrapolace relativnich informaci o
pohybu (rychlost, zména orientace atp.)

Odometrie
akumulace informaci z enkodéri pomoci
geometrického modelu podvozku robota
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Prvni pokus o lokalizaci
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Dead Reckoning (odometrie) Prvni pokus o lokalizaci

Diferencni Fizeni — vypocet

@ ujetd vzdilenost pravym/levym kolem za dany interval
AUgr,AUL
@ zména pozice robota v robocentrickych soufadnicich

AU (AUg + AUL)/2
AO = (AUR - AUL)/Swheel base

@ zména pozice robota v globalnich soufadnicich

0 = 0i_1+ A0
Xi = xj—1+ AUgcos(6))
yi = Yi—1+ AUfrsin(0;)
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Prvni pokus o lokalizaci
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Dead Reckoning (odometrie) Prvni pokus o lokalizaci

Trikolka — vypocet

@ Pohyb po kruznici, stfed definovan

e natoceni fidiciho kola 6
e vzdalenosti naprav /

@ Akckermanovo fizeni pro 4 kola spliuje cot#; — cot 8, = %

e #; — natoceni vnitfniho kola
e 0, — natoceni vnéjsiho kola

o | — vzdélenost naprav (délka)
o d — vzdilenost kol (iFka)
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Dead Reckoning (odometrie) Pronh pafts ® el

Prvni pokus o lokalizaci

@ Enkodéry i akcelerometry jsou zdrojem pouze relativni
informace.

@ Co se stane, kdyz budeme del$i dobu uplatriovat nésledujici

rovnice?
0 = 0i_1+A0

X; xji—1 + AUEg cos(6;)
yi = Yi-1+ AUgsin(6;)

e Divergence :-(.

@ Proc?
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Relativni versus absolutni

Pravdépodobnostni pFistup

Kalmandv filtr
Pravdépodobnostni lokalizace Monte Carlo Lokalizace

Lokalizace, pokus ¢.2

@ chceme pouzit co nejvice riiznych zdrojd informaci

e odometrie

e inercialni senzory
e mapy

@ sonary

o lasery

e majaky. ..

@ informace jsou na rlizné kvalitatvni i kvantitativni Grovni

o rizné frekvence méreni
@ rlzné presnosti
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Relativni versus absolutni

Pravdépodobnostni pFistup

Kalmandv filtr
Pravdépodobnostni lokalizace Monte Carlo Lokalizace

Relativni versus absolutni méreni

@ relativni méreni — dead reckoning
o odometrie
e inercialni senzory

@ absolutni méreni

o vzdalenosti
e sméru

k majakim
@ aktivni, pasivni
@ triangulace, trilaterace
@ prirozené, umélé
o k prekazkam v mapé
@ mapy geometrické, topologické
@ méreni laserem, sonarem

Jak tato méreni tedy co nejlépe kombinovat?
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Relativni versus absolutni

Pravdépodobnostni pristup

Kalmandv filtr
Pravdépodobnostni lokalizace Monte Carlo Lokalizace

Pravdépodobnostni pristup

@ pozice robota jako hustota pravdépodobnosti
@ modelovat nepresnosti relativnich méreni

o kolecka prokluzuji
o akcelerometry Sumi

@ modelovat nepfesnosti absolutnich méreni

o laser presnéjsi nez sonar
e ,nedokonalé” mapy
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Relativni versus absolutni

Pravdépodobnostni pFistup

Kalmandav filtr
Pravdépodobnostni lokalizace Monte Carlo Lokalizace

Kalmanuav filtr

@ pozice reprezentovana stavovym vektorem a rozptylem
o dvé aktualizacni faze
o predikce
@ vyuziti relativnich informaci
o korekce
@ vyuziti absolutnich informaci
@ omezeni
e vzdy pouze jedna nejpravdépodobnéjsi pozice
o vSechna méreni mohou byt zatizena pouze gaussovskym Sumem
e ,magické parametry"
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Relativni versus absolutni

Pravdépodobnostni pFistup

Kalmandv filtr
Pravdépodobnostni lokalizace Monte Carlo Lokalizace

Monte Carlo Lokalizace

@ pozice reprezentovand mnozinou vazenych vzorkd
o 3 faze

o pohyb (predikce)

o méfeni (korekce)

e prevzorkovani

@ jednoduché ohodnocovaci funkce:
double eval(pozice p);

@ zasadni vyhoda — jednoduchd implementace
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Relativni versus absolutni

Pravdépodobnostni pFistup

Kalmandv filtr
Pravdépodobnostni lokalizace Monte Carlo Lokalizace

Slabiny MCL

neni jedna pozice, tak podle ¢eho ma robot jet?

°
@ moznost skokovych zmén

@ problém nastaveni parametri a ladéni
°

manévry nezachycené v distribu¢ni funkci (¢elni ndraz)
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