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1 Bevezetés
1.1 Feladat megfogalmazasa
1.2 Kornyezet
1.3 Specifikacio

2 Egyenes egyenletei

2.1 [Egyenes altalanos egyenlete

Egy egyenes egyenlete olyan egyenlet, melyet az egyenes minden pontja teljesit, és ha egy
pont teljesiti, akkor rajta van az egyenesen. A sikban az egyenes egyenletének haromféle
alakjat hasznaljuk.

1. Legyenek A, B és C valds szamok gy, hogy A>+B? # 0. Az ’A x + By + C = 0’ alaka
egyenletet az egyenes altalanos alaku egyenletének nevezziik, ha adott az egyenes egy pontja

(1:"3; yﬂ'} ¢és egy normalvektora.

2. Az egyenesnek egy pontja (%0} Yo) ¢ meredeksége adott akkor, y = mx + b, ahol m a
meredekség, a b konstansra pedig b = yo — mXo teljesiil.

3. Az egyenes két pontja P1 (X1;Y1), P2 (X2;Y2) az adott , akkor az egyenes barmely P(X;Y)

Y: M(X_I1)+y1
pontja meghatarozhat6 az alabbi képlettel: Tg — Iy

2.2 Az egyenes metszet egyenlete

Az egyenes altalanos egyenletének az a hatranya, hogy az A, B és C ismeretében aranylag
keveset tudunk mondani az egyenesrél. Az egyenes metszet-egyenlete kissé beszédesebb.
Az
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alakl egyenletet az egyenes metszet-egyenletének nevezziik. A metszet-egyenletével adott
egyenes az x tengelyt az a pontban az y tengelyt pedig a b pontban metszi. Fontos még
megjegyezni, hogy egy egyenesnek akkor és csak akkor 1étezik metszet-egyenlete, ha az origd

nem pontja.



3 Maoadszerek

3.1 A Mont Carlo lokalizacio

A Monte Carlo lokalizacio részecske sziirési lokalizacioként is ismert, amely a részecske
szliir6 Monte Carlo metodussal torténd alkalmazédsa egy robot helymeghatarozasdnak
céljabol. A robot kornyezetérdl elére megadott térkép alapjan az algoritmus megbecsiili a
robot aktualis helyzetét és iranyat amint mozog a robot altal érzékelt kdrnyezet alapjan. Az
algoritmus egy részecske szlrdt hasznal, hogy minden valdsziniisithetd helyzetet
reprezentaljon Uigy, hogy minden részecske a robot egy lehetséges helyzetét mutatja, azaz egy
feltételezést arra, hogy éppen hol van a robot. Az algoritmus jellemzden a részecskék
miiveleti térben vald egységes véletlen eloszlasat veszi alapul, azt mutatva, hogy a robotnak
nincs informacidja arr6l a pozicidjardl és feltételezi, hogy az adott tér barmely pontjan
egyforma valdszinliséggel lehet. Mindig mikor a robot mozog megvaltoznak a részecskék,
hogy megjosoljak a robot mozgas befejezése utani helyzetét . Mikor a robot érzékel valamit, a
részecskék ujrarendezédnek a rekurziv Bayesian becslés alapjan, vagyis megmutatjak, hogy
az aktudlisan mért adatok miként viszonyulnak a josolt pozicidhoz. Végiil a részecskéknek
konvergalniuk kell a robot valds helyzetéhez.

A bizonyossag, amely megbecsiili a robot pillanatnyi helyzetét egy valoszinliségi
stiriiségfliggvény elosztva az allapottérre. A Monte Carlo lokalizaciéban egy ,,t” iddébeli
bizonyossagot a részecskék ,,M” halmaza mutatja Xt:{xtm,xtm,. . .,Xt[M]}. A tobb részecskével
rendelkezd teriileteken a robot nagyobb valosziniiséggel lesz megtalalhato taldlhatd, mint a
kisebb részecskeszamu teriileteken. Minden részecske rendelkezik egy allapot-valdsziniiségi
értékkel. Az algoritmus feltételezi a Markov tulajdonsagot, azt, hogy a jelenlegi pozicio
valosziniiség eloszlasa csak az eléz6 allapottdl fiigg, vagyis az ,, X csak ,,Xt17-t6] fiigg. Ez
csak abban az esetben miikddhet, ha a kornyezet statikus és idSben nem valtozik. Altalaban a
robotnak induldskor nincs informécidja az aktualis helyzetérdl tehat a részecskék egységesen
oszlanak el a miiveleti térben.

Az algoritmus Osszefoglalasa: Adott egy térkép a robot kornyezetérdl, az algoritmus célja,
algoritmus inputként megkapja az el6z8 értékeket Xea={X1lY xe12,... xca ™M1}, egy vezérlési

parancsot ut, a szenzortol kapott adatot z: és ezekbdl kiszamolja az 0j értéket Xi-t.
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1. 4bra Monte Carlo lokalizicié miikodése
Az 1. abran egy példa lathaté a Monte Carlo lokalizacié miikodésére. Az elsd abra elsé képe

mutatja a részecskék kezdeti allapotat, majd a sziirések megtorténte utani allapotot, vagyis a

crer
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