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1. Uvod

Vozilo koje izvodi istovremenu lokalizaciju i kartiranje (abbr.
SLAM) qgibaju¢i se neizbjezno akumulira pogresku.
Medutim, ako se vozilo nade na vec otprije videnom mjestu,
moguce |e zatvoriti petlju te na taj nacin umanjiti pogresku.
Zatvaranje petlje Istovjetno |e prepoznavanju otprije
videnog mjesta te se takav problem naziva prepoznavanje
mjesta. Ako je senzorski modalitet vizualni senzor,
govorimo o vizualnom prepoznavanju mjesta.

2. Opis problema

Upravo snimljenu sliku - sliku upita I, - usporedujemo s
otprije snimljenim slikama - referentnim slikama IDj,Vj - te

pronalazimo najprikladniju, odn. onu sliku koja prikazuje isto
mjesto. Dvije razliCite slike istog mjesta moqgu se razlikovati i
zbog razlicitih gledista kamere | zbog razliCitih okolisnih
uvjeta. Komponente takvog sustava su: metoda uparivanja
mjesta i vizualna reprezentacija mjesta.

3. Metodologija

U stvarnosti se vozilo giba razliCitim brzinama pri obilasku
Istog mjesta. Nas pristup — NOSeqSLAM - uzima u obzir
takve scenarije te |e poopcenje prethodnog pristupa.

Nelinearna se korelacija u brzinama obuhvaca izvrSavanjem
algoritma najkraceg puta iz jednog izvora nad strukturom
grafa.

4. Rezultati

U novije se vrijeme kao globalni opisnik slike koriste mape
znacajki izluCene dubokim konvolucijskim neuronskim
mreZama (abbr. DCNN). Koristenjem softmax regresije fino
podesavamo arhitekturu neuronske mreze. Dodatno,
odabirom znacCajki zasnovanim na zajednickoj informaciji
odabiremo bolje te izuzimamo losije znacCajke.

Globalni opisnik z,. slike upita Iy, naivno mozemo usporeditl
s opishicima referentnih slika sz,Vj pa odabrati najslicniju

sliku. Napredniji je pristup koristiti slijed slika nastalih
neposredno prije (i nakon ukoliko se radi o tzv. offline
metodi uparivanja) snimanja trenutne slike. Taj se slijed
naziva | lokalno susjedstvo. SeqSLAM racuna prikladnost
uparivanja slika Iy, | ID]. uzevsi u obzir iskljuCivo linearnu

korelaciju u brzini vozila pri razlicitim obilascima istog
mjesta.
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Preciznost

NajcesCa |e kvantitativha ocjena evaluacile metode
uparivanja mjesta povrsina pod odziv-preciznost krivuljom
(donja lijeva slika). Za skup podataka “The Oxford RobotCar
Dataset™ vidimo kako NOSeqSLAM postize bolje
kvantitativhe rezultate od suparnicke metode SeqSLAM, a
obje metode postizu bolje rezultate od naivhog uparivanja
bez slijeda. Takoder je vidljivo kako fino podeseni ResNet
nadmasuje suparnicku vizualnu reprezentaciju HybridNet.
Rezultati dobiveni nepodesenom mrezom znatno su losiji
pa ih izostavljamo.

lako |je asimptotsko vrijeme izvrsavanja nesto bolje za
SeqSLAM, za prakticne duljine slijeda 1 prakticne dimenzije
opisnika, empirijsko je vriieme izvrsavanja NOSeqSLAM-a
krace (donja desna slika).
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5. Zakljucak

Pri vizualnom prepoznavanju mjesta suoCavamo Sse S
promjenama Vvizualne reprezentacije nastale zbog razliCitih
gledista kamere | okolisnih uvjeta. Uparivanjem slijedova slika
postizemo bolje kvantitativhe rezultate gdje NOSeqgSLAM, kao
poopcenje, nadmasuje SegSLAM. Takoder, nasa fino podesena
vizualna reprezentacija uvelike pospjesuje rezultate.
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