Nowatorski system mapowania i lokalizowania w przestrzeni dla pojazdow
autonomicznych i systeméw VR/AR

Symultaniczna lokalizacja i mapowanie (Simultaneous Localization and Mapping - SLAM) to dziedzina
badan majaca na celu mapowanie otoczenia i sledzenie potozenia obiektu. Moze byé stosowana na
przyktad w pojazdach autonomicznych lub aplikacjach AR/VR. Umozliwia ona urzgdzeniom mobilnym i
robotom autonomiczne poruszanie sie i tworzenie map w nieznanych srodowiskach, szczegdlnie w
przypadku braku sygnatu GPS lub innych danych (takich jak beacony Bluetooth), poprzez jednoczesne
budowanie map i aktualizowanie wtasnej pozycji w czasie rzeczywistym.

Tradycyjny SLAM mozna podzieli¢ na SLAM LiDAR-owy i wizualny (VSLAM). System SLAM sktada sie z
przetwarzania danych, rejestracji wstepnej, optymalizacji, wykrywania petli i mapowania. Chociaz
wspotczesne systemy SLAM stopniowo przechodzg od systemoéw jednoczujnikowych do systemow fuzji
wielosensorowej, ich wydajno$é nadal w duzym stopniu zalezy od szumu czujnikéw, ktory jest trudny do
modelowania [1]. Pierwszy system implementujgcy monookularny VSLAM w czasie rzeczywistym zostat
zaproponowany w 2007 roku [2]. Od tego czasu opracowano wiele ulepszonych metod, takich jak LSD-
SLAM (Large-Scale Direct SLAM), ORB-SLAM (i jego pochodne) oraz CNN-SLAM (oparty na sieci
neuronowej). Chociaz obecnie wizualny SLAM rozwija sie bardzo szybko w zakresie pozycjonowania, nadal
ma powazne braki w modelowaniu srodowiska.

NERF [3] i Gaussian Splatting [4] to techniki stosowane w grafice komputerowej do tworzenia
realistycznych obrazéw 3D i s3 obecnie najnowoczes$niejszymi algorytmami do tworzenia szczegétowych
rekonstrukcji otoczenia. Potgczenie tych technik modelowania z paradygmatem SLAM [5][6] jest uwazane
za kluczowy kierunek rozwoju w dziedzinie modelowania 3D i nawigacji robotéw mobilnych oraz
zastosowan w aplikacjach AR/VR. Celem tego potgczenia jest zbudowanie systemu SLAM, ktéry moze
niejawnie modelowac srodowisko i uczy¢ sie online.

Celem zadania jest opracowanie nowatorskiego algorytmu tgczacego wizualny SLAM z technikami
NERF i Gaussian Splatting w celu stworzenia systemu, ktéry moze niejawnie modelowad srodowisko i uczy¢
sie online. Nastepnie system ten powinien by¢ zaimplementowany na platformie autonomicznej
(wyposazonej w jedng kamerg oraz czujnik odlegtosci) lub na urzadzeniu mobilnym, aby zademonstrowac
jego zdolnos¢ do dziatania w rzeczywistych warunkach. System powinien umozliwia¢ wjechanie/wejscie
do nieznanego pomieszczenia a nastepnie poruszanie sie po nim i zbudowanie tréjwymiarowej mapy w
czasie rzeczywistym, z uwzglednieniem przeszkdéd i zmian w otoczeniu. System powinien réwniez
umozliwia¢ lokalizacje robota/urzadzenia na mapie oraz nawigacje do wskazanego punktu.
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