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Probleme de SLAM

SLAM: localisation et
cartographie simultanees

Des equations non-

lineaires

Des données aberrantes n: ol
Souvent des zones D
déterminées par des =
polygones et segments o

Exemple d’'un environnement d’évolution



Probleme simplifié

Les inconnues du probleme * oo
® pose x,y,0
e cartel,o
Les données
® N mesures
telemétriques d;




Mise en équation

e On souhaite mettre le =+ Reésolution avec des méthodes
probleme sous la forme de propagation de contraintes
d’'un CSP (Constraint (Méthodes ensemblistes)
Satisfaction Problem)

g f(x) = 0O, Methodes ensemblistes
*Gérent bien les non-
P linéarités

» permettent d’étre robuste
par rapport aux données
\ aberrantes

f:RY > RP,
Démo en fin de



Mise en equation : détails des calculs
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Mise en equation : détails des calculs
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Mise en equation : détails des calculs
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Mise en equation : détails des calculs
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Mise en equation : détails des calculs
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Caractérisation du probleme distance d'un

point a un segment suivant une direction
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Caractérisation du probleme distance d'un
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Caractérisation du probleme distance d'un

point a un segment suivant une direction
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Caractérisation du probleme distance d'un

point a un segment suivant une direction
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Caractérisation du probleme distance d'un

point a un segment suivant une direction
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Aparté sur le ET

e LeET

Par exemple si on veut
X1 =0ET Xo=0ET X3=0

Ceci est équivalent a dire que

Xq|+ [Xa| + [Xa] = O



Caractérisation du probleme distance d'un

point a un segment suivant une direction
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Caractérisation du probleme distance d'un
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Caractérisation du probleme distance d'un
un segment suivant une direction
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Mise en équation
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Aparté sur le OU

e Le OU

Par exemple si on veut
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Mise en équation
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Mise en équation
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Mise en équation

( fx) = 0, ‘
p h
X = C ;
<
V
f: R9 > RP,

\ C(L - cos(),L - sin(5))

Sans données aberrantes

<

Zj € [—0,+m0]

\xe[x]



N

A

:RY 5> RS,

segment_ab

L X € [x].

Mise en équation

( fx) = 0, ‘
p h
X = C ;

\ C(L - cos(),L - sin(5))

Y,
f: R9 > RP,

L X € [X].

( f,(x,z)=0
f.(x,z) =0 )

Sans données aberrantes
G

fn(X,Zn) = O ET

0

&{1. .N},Z € [—00,+0

21| + 22| +. .. +]za| =

\xe[x]

f(x,z) =0
Z = 0?

Zj € [—0,+m0]

\xe[x]



Aparté sur les polynbmes symeétrigues

 Polynbmes symetriqgues elémentaires

Définition ¢x(X1,..%n) = D XiXi,... X,

1<ip<...<ii<n

Exemple ¢o(X1,..,X4) = X1+ Xo+ Xz + Xq4
P1(X1,..,X4) = X1 Xz + X1 X3 + X1 X4 + XoX3 + Xo Xz + X3X4
P2(X1,..,Xq) = X1 X2X3 + X1 XXz + X1 X3X4 + XoX3X4
P3(X1,..,Xa) = X1 X2X3X4

Proprietés intéressantes si  vi e {1,..,n},X; € [0,+w]

Si ¢.(X1,Xs5,..,Xn) = 0alors n— k variables parmi X, ..., X, sont égaux a zero



Mise en équation
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démo logicielle

 On souhaite mettre le =+ Reésolution avec des méthodes
probleme sous la forme de propagation de contraintes
d’un CSP (Constraint (Méthodes ensemblistes)
Satisfaction Problem)

g f(x) = 0, Méthodes ensemblistes
e *Gerent bien les non-
P linéarités
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X € [X] présentation




?2?? Questions ???
resume
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probleme sous la forme de propagation de contraintes
d’un CSP (Constraint (Méthodes ensemblistes)
Satisfaction Problem)
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