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1 Wprowadzenie

Systemy SLAM (jednoczesnej lokalizacji i mapowania) pozwalają pojazdom autonomicznym na
poruszanie się w nieznanych przestrzeniach, jednocześnie określając swoją pozycję i tworząc mapę
otoczenia. Typowo, algorytm ten działa w oparciu o dane optyczne - kamery lub LIDARy. W
warunkach ograniczonej widoczności (mgła, dym), czujniki te stają się niestety niewystarczające
do poprawnego działania algorytmu.

Alternatywą dla sensorów optycznych może być radar FMCW (Frequency-Modulated Continuous-
Wave) wykorzystujący fale milimetrowe (mmWave). Radary szczególnie sprawdzają się w wa-
runkach ograniczonej widoczności[1, 2], uniemożliwiających wykorzystanie sensorów optycznych.
Radar FMCW wykorzystuje impulsy o narastającej częstotliwości do pomiaru pozycji i prędko-
ści obiektów. Fala o częstotliwości 76 GHz pozwala na detekcję i pomiar ruchu z dokładnością
do ułamków milimetra[3]. Istnieją już rozwiązania typu SLAM wykorzystujące radar[4, 5] jako
główne źródło danych o otaczającym świecie, a także publicznie dostępne zbiory danych12[6].

2 Opis zadania

Celem projektu jest zbudowanie systemu SLAM dla autonomicznego robota jezdnego lub he-
xapod pozwalającego na wydajne nawigowanie w nieznanej, zadymionej przestrzeni w oparciu
wyłącznie o dane z radaru fali milimetrowej. System powinien pozwalać też na zbudowanie mapy
przeszukanego terenu i wyznaczenie optymalnej trasy do swojej aktualnej pozycji.
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