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ΘΕΜΑ ΠΤΥΧΙΑΚΗΣ ΕΡΓΑΣΙΑΣ 

 

Προσοµοίωση Σαρωτή Laser στο Matlab 

για τον εντοπισµό ροµποτικού οχήµατος µε φίλτρο Kalman 

 

Τα συστήµατα αυτόνοµης πλοήγησης είναι πλέον αρκετά διαδεδοµένα, καθώς οι 

αισθητήρες και οι αλγόριθµοι που αναπτύχθηκαν γι' αυτό το σκοπό κατά τα προηγούµενα 

χρόνια έχουν φτάσει πλέον σε µια ωριµότητα. 

Ένας βασικός αισθητήρας που χρησιµοποιείται στον εντοπισµό ροµποτικών 

οχηµάτων είναι ο σαρωτής laser. Μια δέσµη laser σαρώνει το χώρο στο οριζόντιο επίπεδο 

και επιστρέφει τιµές απόστασης και γωνίας (r, θ). H σάρωση µπορεί να γίνεται µε βήµα 

µερικών µοιρών. 

Ο φοιτητής/φοιτήτρια θα υλοποιήσουν στο Matlab µια εφαρµογή προσοµοίωσης της 

διαδικασίας σάρωσης και της λήψης µετρήσεων σε πραγµατικό χρόνο, µε βάση έναν 

εικονικό σαρωτή, που βρίσκεται πάνω σε ένα εικονικό ροµπότ, µέσα σε γνωστό εικονικό 

χάρτη (scan_measurements). Η διαδικασία της σάρωσης πρέπει να οπτικοποιηθεί σε ένα 

διάγραµµα του Matlab. Στη συνέχεια, ο φοιτητής/τρια θα γράψει µια συνάρτηση που θα 

επεξεργάζεται τις µετρήσεις (r, θ), που επιστρέφει η προηγούµενη εφαρµογή, 

προκειµένου να εξαχθούν οι ευθείες των τοίχων σε πολικές συντεταγµένες (extract_lines). 

Μια άλλη συνάρτηση θα πρέπει να ενώνει ευθείες που βρίσκονται πολύ κοντά µεταξύ 

τους (merge). 

Τέλος, θα γραφεί µια συνάρτηση που θα εφαρµόζει το φίλτρο Kalman προκειµένου να 

βελτιστοποιήσει την εκτίµηση της θέσης του ροµπότ στο χάρτη, µε βάση τις µετρήσεις 

που έλαβε ο σαρωτής στα προηγούµενα βήµατα (Kalman_filter). Για το σκοπό αυτό, θα 

γίνει η θεώρηση ότι η θέση του ροµπότ έχει προβλεφθεί µέσα σε κάποια όρια 

αβεβαιότητας, µε βάση τους αισθητήρες οδοµετρίας, που µετρούν την κίνηση του 

ροµπότ, από βήµα σε βήµα. Θα δειχθεί ότι η µέτρηση µε τον σαρωτή laser δίνει τη 

δυνατότητα της βελτίωσης της πρόβλεψης, έτσι ώστε να ελαχιστοποιηθεί η αβεβαιότητα 

της θέσης.  

Η εφαρµογή θα αποτελέσει διδακτικό εργαλείο για την επίδειξη στοχαστικών 

αλγορίθµων σε προβλήµατα εντοπισµού ροµποτικών οχηµάτων. 

 

Αριθµός φοιτητών:    1  

Απαραίτητες γνώσεις και προαπαιτούµενα µαθήµατα: 

1. Συστήµατα Συλλογής Πληροφοριών και µετρήσεων 

2. Πιθανότητες και Στατιστική 



3. Matlab 
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∆ιαδικασία παρακολούθησης της προόδου, την οποία ο φοιτητής αποδέχεται µε την 

αίτησή του να εκπονήσει την πτυχιακή εργασία: 

1. Ο φοιτητής/τρια πρέπει να έχει πραγµατικό ενδιαφέρον να ασχοληθεί µε εφαρµογές 

ροµποτικής και προγραµµατισµού. Επίσης, πρέπει να έχει καλή γνώση του Matlab και να 

µπορεί να διαβάσει τεχνικό και επιστηµονικό κείµενο στην αγγλική γλώσσα. Τέλος, 

πρέπει να έχει διάθεση να µελετήσει, ώστε να καλύψει τα κενά άµεσα, χωρίς καµία 

καθυστέρηση.  

2. Η προτεινόµενη εργασία θα πρέπει να εκπονηθεί στο εργαστήριο του Τοµέα ΑΥΒΕ σε 

καθηµερινή επαφή µε τον διδάσκοντα.  

3. Η προτεινόµενη εργασία πρέπει να έχει υλοποιηθεί το αργότερο µέχρι το τέλος του 

ακαδηµαϊκού έτους 2018-2019. Ο φοιτητής πρέπει να επιδείξει αποτελέσµατα µέσα στους 

πρώτους δύο µήνες από τον ανάληψη του θέµατος.  

4. Με βάση τα παραπάνω ο επιβλέπων κρίνει την πρόοδο και αποφασίζει για την 

συνέχεια της εργασίας. Αν ο επιβλέπων κρίνει στο τέλος του διµήνου ότι δεν υπάρχει η 

αναµενόµενη πρόοδος, ενώ δεν συντρέχουν αντικειµενικοί λόγοι ακαδηµαϊκής φύσεως, 

το θέµα αφαιρείται και ανατίθεται εκ νέου, σε άλλον σπουδαστή.  

 


