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Daum–Huang Filter for LiDAR-based Mobile Robot Localization

Már az ókorban kiemelkedően fontos szerepet kapott a különböző támpontokon alapuló lokalizáció, főképp a nyíltvízi navigáció esetében. A felfedezések korában már alapvető módszernek számított a gördülőnavigálás, mely során a lokalizáció abból állt, hogy sebesség, mozgásirány, és eltelt idő mérése mellett közelítették a megtett utat és ezáltal pozíciót. Manapság ezen feladat elvégzésére már főképp globális műholdas navigációs rendszereket (GNSS) használunk, ám ezek alkalmazása sok esetben (pl. árnyékolt terekben) korlátokba ütközik. Amennyiben pl. egy önvezető jármű parkológarázsban történő parkolása, vagy egy beltéri mobil robot navigálása a feladat, a lokalizáció megoldása gyakran különböző állapotbecslő algoritmusokkal lehetséges.
Ezek közül kiemelkedő megoldást szolgáltat a Kálmán-szűrő, mely optimális becslőként szolgál lineáris, és Gauss zajjal terhelt dinamikai rendszerek esetén. Ám a valóságban túlnyomó többségben sem a linearitás, sem a normális eloszlású zaj nem teljesül. Ezen körülmények fennállása esetén alkalmaznak különböző nemlineáris szűrőket, mint például a kiterjesztett Kálmán-szűrőt (EKF), vagy különböző részecskeszűrő-alapú algoritmusokat. Egy újszerű, és nagy potenciált rejtő szűrőalgoritmus az ún. Daum–Huang-szűrő (DHF), melyet eredetileg műholdak lokalizálására fejlesztett ki a két szerző, főképp a részecskeszűrők hiányosságainak kiküszöbölésére.
A dolgozat elsőnek ismerteti és összefoglalja a különböző Daum–Huang szűrőrealizációkat, majd bevezet és megvizsgál egy DHF-en alapuló lokalizációs algorimust, mely képes egy foglaltsági hálóval megadott térképen egy mobil robot pozíciójának és orientációjának meghatározására 2 dimenzióban. Mérési adatot a robot odometriája, valamint egy, a robotra szerelt 2D LiDAR szolgáltat. A módszer megbízhatósága, pontossága és számítási kapacitása más, népszerű lokalizációs algoritmusokkal kerül összehasonlításra, ROS-Gazebo szimulációs környezetben.
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