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ABSZTRAKT

A dolgozat egy alacsony koltségli szenzorokkal €s szenzorfuziés algoritmussal megvaldsitott
kiiltéri lokalizaciés modszert mutat be. Ennek érdekében eldszor a kapcsolddd szakirodalmi
hattér keriil feldolgozasra, majd részletesen ismertetem a kifejlesztett mérdrendszert, amely egy
Ubiquity Robotics Magni mobil robotra szerelt érzékel6kbdl és egy szinkronizalt laptopbdl all.
Az adatgylijtés a Robot Operating System (ROS) segitségével torténik, kiilonbozo
talajtipusokon (példaul aszfalt, fii, homok) €s eltérd sebességili mozgasok soran. A feldolgozasi
szakasz els6 1épése az adatok kinyerése és elokészitése, amelyet egy altalanos Kalman-sziird
implementacidja kovet. A szird teljesitményét részecske-raj optimalizaciés (PSO)
algoritmussal javitom, igy csokkentve a lokalizacids hibat. Az elért legjobb eredmény szerint
az optimalizalt Kalman-sziird atlagosan 2,55 méteres RMSE értéket produkalt, amely
kiemelkedd pontossagot jelent, figyelembe véve, hogy kizdrdlag alacsony koltségli szenzorok
adatait hasznaltam fel. A kutat4ds masik fontos aspektusa a talajtipusok osztalyozasa, amelyhez
egy neuralis halozatot alkalmaztam. Az IMU adatokbdl kinyert jellemzdk alapjan a neuralis
hélozat 90,47%-o0s pontossaggal képes megkiilonboztetni a kiilonbdzd talajtipusokat, elérve az
elozetesen kitlizott 90%-os célt. Az osztalyozas eredményét felhasznalva egy Fuzzy
kovetkeztetési rendszeren keresztiil dinamikusan moddositom a Kalman-sziird zajmatrixait,
lehetdvé téve az adaptiv miikddést. A fejlesztett rendszer egy olyan koltséghatékony megoldast
kinal, amely a kdrnyezeti viszonyokhoz alkalmazkodva optimalizalja a lokalizacié pontossagat.
A modszert 40 kiilonbozd trajektorian és szcendrion teszteltem, ahol az adaptiv zajméatrixok
hasznalata atlagosan tobb mint 10%-o0s javulast eredményezett a lokalizacids teljesitményben.
Az adaptiv algoritmus hatékonyan kezeli a parazita gyorsuldsok, vibracid, kerekek cstiszasa és
egyenetlen talajviszonyok altal okozott bizonytalansdgokat, igy széles kdrben alkalmazhatova
valik kiiltéri robotikai alkalmazasokhoz. Az egész rendszer egy alacsony koltségvetésii
megoldasként valosul meg, hiszen a sziikséges szenzorok €s hardverek 6sszkoltsége koriilbeliil
10 ezer forint.
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