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oMensi datovy tok
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oKartezianske suradnice
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Amplitidova moduldcia

Meranie doby letu
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Schopnost detekcie
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Princip — Frekvenéna moduldcia  =SHk-
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Princip — Amplitidova modulacia =&kl
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NajéastejSia technoldgia

Reflected signal
To the target at B
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Vysiela kratke impulzy

Nejednoznacnost pri
velkych vzdialenostiach

Délezité parametre FOECTIRY
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Casova synchronizacia rosctikv L

Kontinualne posielanie bodov
°Premenliva chyba na linke

> Nezndmy ofset — nutnost kalibracie
>Vhodné pre nizsie frekvencie posielania
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Casova synchronizacia rosctikv

Pulz na definovanom mieste

> Nutnost detekcie pulzov a ich synchronizacia
oSpolahlivé a presné
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Statistické meranie Segmentdcia Kalmanov filter
; Zjednodusenie dat
Pravdepodobnostny
model
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Predspracovanie S § Predspracovanie S §
Potlacit Sum Zmie$ané body Potlacit Sum Rozdelit body na zhluky
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Farbenie bodov S
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Aplikacie
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Mobilna robotika S0y
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Mobilna robotika - Navigacia SR §

Najst prekazku v ceste

Urgit novy(volny) smer pohybu

Navigacia
Mapovanie

Lokalizacia
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Mobilna robotika - Mapovanie = RsSH

Transformacia bodov z lokélnej sustavy do
globalnej

Trividlna dloha pri zndmej polohe
° GPS

° IMU

° Znatky

Rézne reprezentacie mapy- mnozstvo bodov
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Geodetické Mapovanie S
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Mobilna robotika- Mapovanie /S
Oktomapy
= Dobry pomer velkost / presnost
-0
TSDF
° Voxel mapa

= Dobré kombinovat s voxel hashing

NARODNE

Mobilna robotika - Lokalizacia rosotikv

NARODNE

Mobilna robotika - Lokalizacia rosotiv B

V znamej/nezndmej mape
° Detekcia znaciek

Pravdepodobnostna lokalizacia
° Ransac

° Particle filter
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Mobilna robotika - Lokalizacia rosotikv B

Lokalizacia - ICP
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Mobilna robotika - Lokalizacia rosotiv

Lokalizacia — RANSAC

Random Sample and Consensus
Nahodny vyber bodov

Vela iteracii

R6zne metddy vyberu bodov
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Mobilna robotika - Lokalizacia rosotiky B

Lokalizécia — Particle Filter
Generovanie vela nahodnych stavov as00 [,

Méznost byt vo viacerych stavov zaroverfi
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Priemyselna robotika - InSpekcia 5tk

Kontrola kvality
Defektoskopia

Kompenzacia pohybu

Priemyselna robotika -vyhladavanie Rosom|

Kalibracia
Bin picking
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Priemyselna robotika S
In$pekcia Vysoka presnost
Vytvaranie 3D modelov Robustné vyhotovenie

Hladanie objektov zaujmu Nebezpecné prostredie

Bezpecénost

Priemyselna robotika-3D modely g%“so?.isl

Tvorba prototypov

Porovnavanie z CAD
modelom
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Priemyselna robotika - Bezpe¢nostssiki i

Pritomnost objektu
Vyhybanie sa

Kolaborativna robotika
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