Experimentalni platforma

- Upravené détské vozitko (Karlik)
> Plynulé fizeni motord

- Autobaterie 12V, ménic 24V

> Senzoricky subsystém
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Detekce cesty - LIDAR

» Laserovy hloubkomér snima povrch zemé
» Diskriminativni pfiznaky
> vysoka mira “rovinatosti”
= vzdalenost segmentu
» sklon segmentu
» §ifka segmentu
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> Cesta
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Lokalni navigace — vnitini reprezentace

- Mrizka obsazenosti (grid based fusion)

> Pevna souradna soustava

> Dynamika prostredi
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Navigation of Autonomous Outdoor Mobile Robot

ou inteligenci, specidiné o automatické fizen

verze automobilu s pinym fizenim pomoci potitate

ofit platformu, na které ize testovat rizné nové metody
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Detekce cesty - kamera

Predpoklady
» prostorové souvisla mnozina bodl s charakter. barvou
» robot se nachazi na cesté a blizko jejiho stfedu
» cestu Ize aproximovat rovinou
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Lokalni navigace — UKF estimace polohy
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Estimace polohy
> redundantni vstupy
» asynchronni vstupy
: pohyb. pfi¢innost
s> kontinualni zména
: IMU, ODO, COMP
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Robocars are comming, and sooner than you thing...

Herman D., Ondracek T., Najvarek J. et al.



