MATEMATIKCENTRUM | LUNDS TEKNISKA HOGSKOLA | PRESENTATIONSDAG 2017-06-13

EXAMENSARBETE A Platform for Indoor Localisation, Mapping, and Data Collection using an

Autonomous Vehicle

STUDENT Andreas Coroiu & Oscar Hinton
HANDLEDARE Kalle Astrom (LTH)
EXAMINATOR Magnus Oskarsson (LTH)

Sjalvkorande robot for datainsamling
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Data har manga anvandningsomraden inom bade forskning och industri. | detta exa-
mensarbete skapades en platform som sjalvgdende kan anvandas for att samla in stora

mangder data frdn omgivningen.

Pa den senaste tiden har maskininldrning, en typ av
artificiell intelligens, fatt mycket uppmérksamhet
pa grund av dess forméga att noggrant kunna mod-
ellera verkligheten. Dock kréaver dessa modeller
ofta véldigt stora mangder inldrningsdata. Tradi-
tionellt ar insamlingen av denna data en tidskra-
vande och manuell handling, som behéver utforas
upprepade ganger i olika miljoer. Exempelvis, kan
en operator behéva ga runt i en byggnad med
en mobiltelefon, och regelbundet markera den nu-
varande positionen pa en karta. Mobiltelefonen
anvands da i detta sammanhang for att samla in
information om omgivningen, exempelvis signal-
styrkan fran alla Wi-Fi-nédtverk i nirheten.

I detta examensarbete har vi utforskat hur denna
insamling av data kan automatiseras med hjalp
av en sjilvkorande robot. Vi har ocksd under-
sokt hur palitligt resultatet blir, samt presenterat
en fungerande prototyp av roboten. Arbetet har
fokuserat pa tva olika anvindningsfall: insamling
av data i en kénd respektive okédnd inomhusmiljo.

I en kéind miljo kdnner roboten redan till om-
givningen i form av en karta. Malet ar da att gora
en métning av hela omradet, vilket gors genom att
besoka alla platser i kartan. Detta kan jamforas
med att dela upp kartan i ett rutnat, dér roboten
ska besoka varje ruta minst en gang. Storleken pa
rutorna i rutnétet, som gar att stélla in, anger nog-
grannheten pa méatningen. I vart examensarbete
utvirderades tva olika metoder for planeringen av
vagen genom rutnatet.

Om man inte redan kdnner till omgivningen,

d.v.s. att man befinner sig i en okdnd miljo, be-
hover man forst skapa en karta. Detta kan man
gora med hjalp av tekniken SLAM (Simultaneous
Localisation and Mapping). Tekniken kan beskri-
vas som att roboten gar runt och skapar en karta,
genom att rita av vad den ser. Samma karta an-
vands samtidigt av roboten fér hélla reda pa var
den ar. I vart examensarbete utvirderades tre olika
metoder for utférandet av SLAM. Vi utvirderade
ocksa tva metoder for att automatisera utforsknin-
gen av den okdnda miljon.

Resultatet av examensarbetet visar att anvind-
ningen av robotar for datainsamling inte bara &ar
mojligt, utan dven resulterar i en forbattring jam-
fort med den manuellt insamlade datan. Det bety-
der att roboten redan idag skulle kunna anvindas
i kommersiellt syfte for att spara bade tid och
pengar.

Signalstyrkan for ett natverk i M-huset

pa LTH.



