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Podziat znacznikdéw, historia

» naturalne, sztuczne

» aktywne, pasywne
T
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Metody pomiaréw

» trilateracja — wyznaczanie pozycji na podstawie pomiaru
odlegtosci do trzech znacznikéw

» triangulacja — wyznaczanie pozycji na podstawie pomiaru
katéw, pod ktérymi znajduja sie znaczniki
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WHtasnosci

» s3 najskuteczniejsze, gdy robot znajduje sie wewnatrz tréjkata
utworzonego przez znaczniki

» katy widzenia znacznikéw powinny wynosi¢ przynajmniej /4

» dokfadnos¢ metod wzrasta wraz ze wzrostem katéw pomiedzy
znacznikami
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Trilateracja
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Trilateracja

B=(x-x)+-n)l+@z-=a)
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Trilateracja

B=x-x)+-nP’+(z-2z)?
B=(x—x)?+-n)P?+(z-2)?
5= (x—x3)>+(y —y3)> + (z — z3)°
Metody rozwiazania

> jako ukfad 3 réwnan
kwadratowych

> jako uktad 1 réwnania
kwadratowego i 2 liniowych

> we wspdtrzednych
barycentrycznych (wyznaczniki
Cayley'a-Mengera)
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Uogélniona metoda triangulacji

1J. Sena Estevez, A. Carvalho, C. Couto. Generalized geometric
triangulation algorithm for mobile robot absolute self-localization
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Uogélniona metoda triangulacji

Geometric Triangulation Algorithm
Properly order beacons.
Let hyy = 360°+{L, —Ls)

Let Ay =0y —hy

Eall o

Let ¢ be the angle between the positive x-axis and the line
formed by the points of beacons 1 and 2.

[

Let o be the angle between the positive x-axis and beacons | and
3, plus @.

6. Let y=o-1Ly

7. Letp= LBI'S'“f“lZ
Lyg-sinhyy

8 Let T=tan ' sintip “psiny “A“Y
prcosy—cosi
9 LetL = Liz sfn(A'H /le]
sinAyy
10. xg =x; -1, cns(¢+ 1)
1. yg =¥ -1 sin{d + T)
12, Bg =0+ 71— 1,

1J. Sena Estevez, A. Carvalho, C. Couto. Generalized geometric
triangulation algorithm for mobile robot absolute self-localization
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Stosowane konfiguracje

ruchomy odbiornik, aktywne state nadajniki
ruchomy nadajnik/odbiornik , aktywne state nadajniki

ruchomy nadajnik/odbiornik , state odbiorniki

vV V. Vv Y

ruchomy nadajnik/odbiornik , state lustra (systemy optyczne)
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Beacon Navigation System (TRC)
(SPSi)
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L=

LASERNET (Namco Controls) — zasieg 15m
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5=

Bar Code

_—————————1 DC-DC

LaserNav (Denning Branch International Robotics) — zasieg 180m,
32 znaczniki
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Podsumowanie metody aktywnych znacznikéw

» Potrzebna jest modyfikacja otoczenia robota

» Wymagane jest zachowanie widocznosci przynajmniej 2 lub 3
znacznikéw

» Istnieja rozwigzania komercyjne, charakteryzuja sie duza
niezawodnoscig i doktadnoscia
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Postepowanie w przypadku pasywnych znacznikéw

. Zebranie danych sensorycznych
. Segmentacja obrazu, wykrywanie znacznikéw

. Dopasowanie wykrytych znacznikéw do mapy

A W N =

. Obliczenie pozycji
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Podsumowanie metody pasywnych znacznikéw

» W pordéwnanie z metodami aktywnymi, maksymalna odlegtos¢
do znacznikdéw jest znacznie mniejsza, doktadnos$¢ spada wraz
ze wzrostem odlegtosci od znacznikdéw, wymaga przetwarzania
wiekszej ilosci danych

» W przypadku naturalnych znacznikdéw niepotrzebna jest
modyfikacja otoczenia robota

» Sztuczne znaczniki s3 fatwiej wykrywalne, moga dostarczaé
wiecej informacji dla robota

» Wykorzystanie naturalnych znacznikéw jest uzaleznione od
oSwietlenia, czasem wymagane poszukiwanie znacznikéw

» W przypadku powtarzajacych sie znacznikéw trzeba
wyznaczy¢ przynajmniej przyblizong pozycje poczatkows i
utrzymywaé baze potozen znacznikéw
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