Pozicié-graf struktirak becslése Szimultan Helymeghatarozasi és Térképezései (SLAM)
algorimusok szamara

Konzulensek:
Majdik Andras, PhD majdik.andras@sztaki.mta.hu
Sziranyi Tamas, sziranyi.tamas@sztaki.mta.hu

Munkaterv-javaslat:

Szamos modern képalapu vizualis odometria és SLAM rendszer a SLAM probléma graf
struktiraval valo reprezentaciojara épiil. A pozicio-graf optimalizacios eljarasok eredményességét
nagyban meghatérozza a kezdeti becslés, amelybél az optimalizaciét inditjuk. Az Onall6 projekt
célkitlizése olyan robusztus pozicié-grafbecsld algoritmusok kutatdsa, mely robusztusan tud
miikodni rogzitett csucsok, illetve jelent6s mérési hibat tartalmazo esetekben is. Az autoném
jarmiivek és a foldkozeli repiild eszkdzok egy dinamikusan valtozé kérnyezetben kell, hogy
miikddjenek. Ebben a kornyezetben a referenciaként megjelené dolgok egy része ismerés lehet, de
lehetnek eddig nem latott objektumok is; ezért egy ilyen rendszer miikodése alapveten folyamatos
poziciondlast és helyzetfelismerést igényel. Emiatt a pozicio-grafba keriilhetnek hibas élek is,
amelyek felismerése kritikus lehet. Az Onall6 projekt célkit(izése tovabba olyan algoritmusok
kutatasa, programozasa és tesztelése mely automatikusan képes felismerni a hamis éleket a
halézatban.

Olvasnivalo:

1) Robusztus kezdeti pozicié-graf el6allitasa hatékony szimultan helymeghatarozasi és térképezési
rendszerekhez, K. Harsanyi, A. Kiss, A. Majdik, T. Sziranyi
(2017) , http://eprints.sztaki.hu/id/eprint/9300

2) Past, Present, and Future of Simultaneous Localization And Mapping: Towards the Robust-
Perception Age, C. Cadena, L. Carlone, H. Carrillo, Y. Latif, D. Scaramuzza, J. Neira, I. Reid, J. J.
Leonard, (2016), https://arxiv.org/abs/1606.05830


mailto:majdik.andras@sztaki.mta.hu

