Streszczenie

Wiarygodne modelowanie Srodowiska pojazdu jest podstawowym warunkiem wstepnym dla
zaawansowanych systeméw wspomagania kierowcy i jazdy autonomicznej. Powszechnie stosowang
forma reprezentacji Srodowiska jest mapa siatki zajetosci (ang. occupancy grid). Dzieli ona §rodowisko
na siatk¢ komorek i szacuje stan zajeto$ci dla kazdej komérki, zakladajac, ze komdrki siatki sa od siebie
niezalezne. Ten system percepcji buduje model $rodowiska jazdy poprzez polaczenie pomiaréw z wielu
czujnikéw percepcyjnych, w tym LIDAR-6w, radaréw, czujnikéw wizyjnych itp.

W najnowocze$niejszych badaniach opracowano wiele metod budowy systemu percepcji
wykorzystujacych siatki zajetosci, jednak metody te sa dostosowane tylko do okreslonych konfiguracii
czujnikow, a ich wydajno§¢ nie jest weryfikowana na istniejacym sprzecie samochodowym. Obecnie
producenci samochodéw, w ramach jednego modelu, oferuja szeroki zakres opcji, ktére moga réznic
si¢ zamontowanymi czujnikami lub funkcjami zwigkszajacymi komfort jazdy. Algorytm siatki zajetosci
oferuje pojedynczy punkt odniesienia dla percepcji otoczenia i moze wspétpracowaé z niemal dowolnym
zestawem czujnikéw, co z kolei moze umozliwié¢ redukcje kosztéw catego systemu.

W niniejszej pracy zaproponowano modularng i skalowalng architekture dla algorytmu siatki
zajetosci, ktora moze by¢ dostosowana do réznych konfiguracji czujnikéw, co pozwala na latwe
dostosowanie proponowanego rozwiazania do réznych wariantéw pojazdéw. Prezentowana architektura
pozwala na efektywna redukcje niepewnosci pomiarowych, co zostalo potwierdzone eksperymentalnie
w niniejszej pracy. Opisano réwniez wskazéwki dotyczace dostrajania opisanego algorytmu.
Ponadto przedstawiono pierwsze zastosowanie metody fuzji Dezerta-Smarandache’a w tréjstanowe;
samochodowe] siatce zajgtoSci. Wyniki rozprawy przedstawiaja udana integracje algorytmu siatki
zajetosci w zautomatyzowanym pojezdzie, ktéry moze by¢ tatwo wdrozony do produkcii.
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Srodowiska; fuzja sensoryczna;, metoda kombinacji Dezerta-Smarandache’a
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