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Metody zwiekszajace odpornosé¢ procesu lokalizacji i mapowania z
wykorzystaniem system6éw wizyjnych.
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Niniejsza rozprawa przedstawia nowe rozwiazania w dziedzinie Lokaliza-
¢ji i Mapowania Wizualnego (VSLAM), koncentrujac si¢ na zwigkszeniu od-
pornoéci i elastycznosci systeméw VSLAM. Motywacja do przeprowadzenia
badan bylo rosnace znaczenie wizji komputerowej oraz jej zastosowan. W
pracy zaprezentowano szereg istotnych osiagniec.

Na poczatku rozprawy szczegétowo oméwiono zaréwno systemy SLAM,
jak i VSLAM. Czterdziesci lat badari nad lokalizacja i mapowaniem zostato
zebranych i przedstawionych w przystepny sposob, dostarczajac szerokiej
analizy rozwoju oraz aktualnego stanu systeméw VSLAM. Opracowano takze
tabele roznych systeméw SLAM, ktéra stuzy jako przewodnik dla badaczy,
umozliwiajac efektywne poréwnanie tych systeméw oraz utatwiajac identy-
fikacje ich mocnych i stabych stron. Praca identyfikuje i opisuje wyzwania,
takie jak bledy grube, dynamiczne §rodowisko, utrzymanie mapy, dtugoter-
minowe dziatanie i inne. Wyzwania te sa szczeg6élowo oméwione i zilus-
trowane, aby podkresli¢ ich wptyw na odpornos¢ systeméw VSLAM.

Rozprawa redefiniuje pojecie odpornosci w kontekécie VSLAM, proponu-
jac wieloaspektowe podejscie, ktore obejmuje odpornos¢ algorytmiczna, opro-
gramowania oraz czas przetwarzania. Kazdy z tych aspektow zostat szcze-
golowo przeanalizowany i zaadresowany w dalszej czesci pracy.

Wprowadzono koncepcje Modular SLAM o rozszerzalnej architekturze,
zaprojektowana w celu przezwyciezenia istniejacych ograniczeri systeméow
SLAM. Modular SLAM wspiera szybkie prototypowanie, umozliwiajac na-
ukowcom efektywne eksplorowanie nowych rozwiazarn. System ten wyko-
rzystuje zalety ré6znych zasad budowy oprogramowania oraz wzorcow pro-
jektowych, tworzac modulowe i elastyczne rozwiazanie.

Dodatkowo, w pracy zaprezentowano dwie nowatorskie metody: VSLAM
SuperPoint, technike detekgji cech oparta na uczeniu glebokim, ktéra wyko-
rzystuje sekwencyjnoséé obrazéw do poprawy powtarzalnosci wykrywania
punktéw charakterystycznych, oraz VSLAM RANSAC, usprawniong metode
estymadji pozycji, ktéra korzysta z danych historycznych w celu zwigkszenia
odpornosci systemu.

Na zakonczenie, zarysowano kierunki przysztych badarn, wskazujac na
potencjat dalszych rozwiazarn i zastosowari Modular SLAM.



