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Estymacja wolnej przestrzeni wokét pojazdu

"W prezentacji przedstawiono algorytm wyznaczania granicy wolnej przestrzeni wokét
pojazdu przeznaczony do zastosowania w systemach percepcji pojazdéw autonomicznych
i zaawansowanych systemach wspomagania kierowcy. Zaproponowano podejscie oparte na
dwuwymiarowej zamknietej krzywej B-sklejanej drugiego stopnia, ktérej struktura (liczba
i rozmieszczenie punktéw kontrolnych) adaptacyjnie zmienia sie w odpowiedzi na aktualne
pomiary otoczenia. W ramach rozwigzania zastosowano mechanizmy kompensacji ruchu
pojazdu, ekstrakcji i asocjacji pomiaréw oraz wskazniki lokalnej ztozonosci i dopasowania, co
umozliwia precyzyjne odwzorowanie srodowiska przy minimalizacji ztozonosci obliczeniowej. Na
koniec poréwnano zaproponowany algorytm z algorytmem referencyjnym na podstawie
zaproponowanych metryk."



