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Badania zaproponowane w niniejszym projekcie skupiaja si¢ wokot opisu sceny za pomoca prymitywow
geometrycznych w zadaniu globalnej lokalizacji. Nasze poprzednie badania wskazaly, ze istnieje niewiele
metod dekompozycji sceny z uzyciem prymitywéw geometrycznych, a te istniejace nie sa przeznaczone do
zadania globalnej lokalizacji. Aby by¢ uzytecznym w kontekscie globalnej lokalizacji, metoda taka powinna
opisywac geometrig sceny na tyle dokladnie, aby umozliwi¢ jej dopasowanie do geometrii mapy w celu oblicze-
nia pozy. Z drugiej strony, opis ten nie powinien zawiera¢ zbyt wielu czgsci, aby umozliwi¢ wykonanie obliczen
w rozsadnym czasie. W przedstawionym projekcie zdecydowaliSmy si¢ na uzycie fragmentéw ptaszczyzn jako
prymitywéw geometrycznych, poniewaz wystepuja one czesto w Srodowisku stworzonym przez cztowieka.
Tak wigc, zadanie to mozna zdefiniowaé jako przyblizenie jak najwigkszej czg¢sci geometrii sceny za pomoca
cech geometrycznych w postaci fragmentéw plaszczyzn. Problemem nierozlacznie zwigzanym z wykrywa-
niem cech geometrycznych jest ich poréwnywanie. Dlatego niniejszy projekt dotyczy takze dopasowywania
cech ptaszczyznowych w kontekScie nawigacji i lokalizacji. Przeprowadzone wstgpne badania ujawnity, ze
jedna z najistotniejszych kwestii jest zasigg uzytego sensora. Aby zapewnié, ze kryterium zasiggu bedzie spet-
nione, dokonali§my wyboru kamery stereo jako podstawowego sensora. Aby uniknaé rgcznego ustawiania
parametréw, planujemy wykorzysta¢ podejScie oparte na danych, t.j. podejscie, w ktérym wartosci parametréw
wynikaja z przyktadowych danych. Co wigcej, zainspirowani niedawnym sukcesem glebokich sieci neurono-
wych w dziedzinie wizji maszynowej dotyczacej segmentacji semantycznej i estymacji gtgbi, postanowiliSmy
zaadaptowac to rozwiazanie do naszego problemu.

Giebokie uczenie, pomimo bycia bardzo efektywnym narzedziem do przetwarzania obrazu, potrzebuje du-
zych ilosci oznaczonych przez cztowieka danych do uczenia. Naszym celem jest organizacja uczenia w taki
sposéb, aby zminimalizowac potrzebe nadzoru, a tym samym wymagania odno$nie ilo$ci oznaczonych danych.
Jest to kluczowe, poniewaz zbieranie i oznaczanie rzeczywistych danych jest klopotliwe, zmudne i w niniej-
szym przypadku istnieje wigcej niz jeden poprawny sposob oznaczenia. Metody pozwalajace na zmniejszenie
tego naktadu pracy pozwola na zastosowanie rozwigzan tej klasy w rzeczywistych scenariuszach globalne;j
lokalizacji, ktére wymagaja uczenia na rzeczywistych, a nie syntetycznych, danych. ZaproponowaliSmy pét
nadzorowany schemat uczenia sieci do wykrywania geometrycznych prymitywéw. Schemat ten taczy nadzér
za pomoca informacji o glebi ze skanera 3-D z czgScia nienadzorowana, ktéra sprawdza zgodnos$¢ obrazéow
z obu kamer, uwzgledniajac wykryte fragmenty. Niniejsze badania dotycza takze problemu poréwnywania
fragmentéw ptaszczyzn, ktéry pojawia sig, kiedy wykryte cechy sa uzywane do lokalizacji. Niestety, rowniez
w tym przypadku brak jest odpowiednio oznaczonych zbioréw danych. Z tego powodu, proponujemy wyko-
rzystanie uczenia typu end-to-end za pomoca posredniego nadzoru. Ten posredni nadzér bedzie zrealizowany
na poziomie pozy agenta, jednoczes$nie weryfikujac uzyteczno$¢ badanych metod w kontekScie znajdowania
poprawnej pozy, czyli lokalizacji.

Wspdlczesne systemy wspomagajace staja si¢ coraz bardziej autonomiczne, bez wzgledu na to czy jest
to smartfon do nawigacji osobistej wewnatrz budynku czy robot mobilny obstugujacy gosci w muzeum. Sa
one w stanie nawigowa¢ w prostych przypadkach lub w dobrze zdefiniowanych Srodowiskach, jednak aby
staé si¢ prawdziwie autonomicznymi, powinny by¢ wyposazone w niezawodne moduty lokalizacji. Natomiast
niezbgdna czescia kazdego systemu lokalizacji jest globalna lokalizacja, poniewaz praktycznie zawsze, kiedy
lokalizacja bierze pod uwage tylko kolejne przemieszczenia, z czasem zaczyna ona odbiega¢ od prawidtowej
pozy. Celem globalnej lokalizacji jest zatem znalezienie pozy autonomicznego agenta w stosunku do globalne;j
mapy, t.j. mapy obejmujacej caly rozpatrywany obszar, bez zadnej wczeSniejszej wiedzy o jego polozeniu.
Podczas globalnej lokalizacji konieczne jest wykorzystanie pewnych obiektéw odniesienia, ktére beda dopa-
sowane pomigdzy aktualng obserwacja a mapa. Do tej pory zdecydowana wigkszo$¢ badai skupiata si¢ na
wykorzystaniu punktéw kluczowych jako obiektow odniesienia. Jakkolwiek, te proste cechy powoduja wiele
probleméw podczas dopasowywania ze wzgledu na swoja duza liczebnos¢ i niska rozréznialno$¢. Z tego
wzgledu proponujemy wykorzystanie cech z wyzszego poziomu abstrakcji w postaci fragmentéw ptaszczyzn.
Niestety, obecnie istniejace metody semantycznej segmentacji sceny sa niewystarczajace do celéw lokalizacji,
poniewaz ignorujg geometri¢ sceny, a dodatkowo rzadko dotycza fragmentéw plaszczyzn. Innowacyjno$¢ pro-
ponowanego projektu tkwi w potaczeniu tréjwymiarowej geometrii, glebokiego uczenia i wizji maszynowe;j
poprzez uwzglednienie wiedzy o znanych relacjach geometrycznych w bazujacym na danych procesie uczenia,
w kontekscie globalnej lokalizacji.



