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با   VIOو  GPSسازی سامانه ناوبری تطبیقی مبتنی بر تلفیق پیاده

 گیری از تخمین افق متحرک و کنترل فازی بهره

 

 چكيده 
های ساختمانی و شرایط اختلال یا جمینگ  های شهری، درهمحیط  جهانی دریاب های ناوبری مبتنی بر موقعیتسامانه

عنوان یک راهکار محلی    اینرسی به-شوند. ناوبری بصریسیگنال، با افت شدید دقت یا قطع کامل سرویس مواجه می

گیری در سنجی خود، مستعد انباشت خطا و رانش موقعیت و جهت       مکمل مطرح است، اما به دلیل ماهیت نسبی

چشمی با ابهام ذاتی در مقیاس و نیز حساسیت به تغییرات نور، بافت       این رانش در پیکربندی تک.  بلندمدت است

های  گیری از چارچوب با بهره   VIOو    GPSشود. از این رو، تلفیق تطبیقی    ضعیف صحنه و تاری حرکت تشدید می

 یابد.محور، برای افزایش پایداری و دقت ناوبری در شرایط محیطی نامطمئن ضرورت میسازیتخمین بهینه

با استفاده از    VIOو  GPSسازی یک سامانه ناوبری تطبیقی مبتنی بر تلفیق      نامه، طراحی و پیادههدف این پایان

های بصری با شبکه    سوگنو است. در روش پیشنهادی، ویژگی-فازی تطبیقی تاکاگی  متحرک و کنترلگر افق  تخمین

SuperPoint  گیری اینرسی، درون  شده واحد اندازه  گیریانتگرالهای پیشهمراه دادهشوند و بهاستخراج و ردیابی می

سوگنو -گردند. یک کنترلگر فازی تاکاگیروی یک پنجره زمانی لغزان تلفیق می  iSAM2شونده با یک گراف عاملی حل

لحظه با شرایط    بهصورت لحظه های نویز مدل را بههای نرخ چرخش، شتاب پویا و اطمینان بصری، ماتریسبا ورودی

تنها در یک بازه کوتاه کالیبراسیون   GPSدهد. برخلاف رویکردهای رایج،  حرکتی و کیفیت مشاهدات بصری تطبیق می

صورت پیوسته در حلقه تخمین دخالت داده      رود و در طول مسیر اصلی به   ابتدایی و در ارزیابی نهایی به کار می

گیری با ترکیبی از سازوکارهای سازگاری درونی شامل کاهش تدریجی     جای آن، رانش موقعیت و جهتبه  .شودنمی

محور دهی انطباق  گیری خام ژیروسکوپ، وزن   اعتبار پیشین کالیبراسیون، لنگر مستقل چرخش برگرفته از انتگرال 

 شود.نشانگرها و پایش رانش مقیاس با مسیر سایه، مهار می

گر گراف عاملی    عملکرد سامانه پیشنهادی در دو آزمون مستقل ارزیابی شده است. در مقایسه مستقیم با یک تخمین

روش ،  KITTIداده  دنباله از مجموعه    ۱۰افزایشی، با پیکربندی یکسان استخراج ویژگی و مدل نویز فازی، روی        

 49%  موقعیت و    RMSEبهبود در    37.6%  طور میانگین  دنباله خطای کمتری داشته و به  ۱۰دنباله از    ۹پیشنهادی در  

کاهش در رشد حافظه نسبت به روش مرجع حاصل کرده است. در آزمون دوم، عملکرد سامانه در برابر پنج سامانه     

رغم عملکرد در  سنجیده شد. علی  KITTI-360داده  اینرسی و بصری بر روی شش دنباله از مجموعه-شده بصریشناخته

برند، سامانه   شده از پیکربندی دوسویه بهره می   های مقایسهچشمی، در حالیکه برخی از سامانهپیکربندی کاملا تک

ها نشان داده و خطای انتقال متوالی آن در      پیشنهادی دقتی رقابتی و در بسیاری از موارد برتر نسبت به این روش  

برانگیز در حالیکه دو سامانه دیگر در دنباله طولانی و چالش  .متر فراتر نرفته است  ۰.۴۲ها از میانگین  یک از دنبالههیچ

 .اند مورد بررسی، دچار واگرایی شدید با مرتبه بزرگی بسیار بالاتر شده
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