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CoreMAP

CoreControl CoreSLAM

Contréle et planification SLAM Laser

Plateforme matérielle: le robot et les capteurs

Schéma d'architecture logicielle fonctionnant sur | e robot




Middleware « Cables »
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Service SLAM OBJECTIVE CONTROL
Le service SLAM gere tout I'aspect localisation, FOINTS JRIVE
découverte et naviaation par « Wavpoints » .
INIT SLAM
SLAM I START SLAM
MAP DATA
|- ALARM STOP SLAM
START DISCOVERY
GET POSITION
GET CONFIG STOP DISCOVERY
SET WAYPOINT
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ECT

. Evitement d'obstacles proches
- Reconstitution 3D de I'environnement
- Reconnaissance d'objets




/oxellisation

- Facilite la sélection d'un ensemble de points
cohérent tel que le sol.







""Evitement d'obstacles proches




I'environnement

. Transformation des coordonnées du nuage de points de la
Kinect dans le repére absolu de I'environnement.

» Accumulation de plusieurs images 3D.
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Reconnaissance d

Lo
objets

Récupération des objets 3D aprés la segmentation.

Positionnement des objets sur leur axe principal.

Mise en modele (template).
Utilisation d'ADABOOST (algorithme de classification).
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