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OzZET

Eszamanli Konumlandirma ve Haritalama (EKH),
global konum bulma ¢éziumlerinin yetersiz kaldigi
durumlarda ¢6zim sunmaktadir. Bu calismada
EKH probleminde hareketli nesnelerin algoritma
ciktisina olumsuz etkilerinin azaltiimasina yonelik
bir calisma yapimistir. Ortamdaki hareketli
nesneler YOLOv8[1] ile tespit edilmis ve bu
nesnelerin EKH algoritmasina  etkisinin
engellenmesi igin ilgili bélgeler bulaniklastirilarak
ORB-SLAM3[2] algoritmasi ile KITTI[3] veri seti
Uzerinde karsilastirlmigtir. Yapilan calismanin
sonucunda ortamdaki hareketli nesnelerin EKH
algoritmasina etkisi engellenerek hareketli cevre
kosullarinda haritalama sonuglarinda iyilesme
g6zlemlenmisgtir.

Anahtar Kelimeler: Eszamanli Konumlandirma
ve Haritalama, Odometri Kestirimi

Giris

Otonom arac¢ teknolojisinin gelismesi ile birlikte
eszamanli konumlandirma ve haritalama baslica
problemlerden olmustur. Bu problemi gidermek
amaclyla Bayesian tabanli ve optimizasyon
tabanh[2] calismalar gelistiriimigtir. Haritalama
probleminde ortamdaki karmasiklik ve hareketli
nesneler haritalama algoritmalarini dogrudan
etkilemektedir. Bu calismada hareketli nesnelerin
algoritmaya etkisi engellenerek haritalama
performansinin iyilestiriimesi hedeflenmistir.

Materyal ve Yontem

Bu calismada hareketli nesnelerin tespiti igin
YOLOVS8 yapay sinir agi kullanilarak tespit edilen
hareket edebilecek nesneler, gauss filtresi ile
bulaniklastiriimis ve temel  &zniteliklerini
kaybetmesi saglanmistir. Bu sekilde hareketli
nesneler filtrelenmistir. Hareketli nesnelerin
filtrelendigi ve filtrelenmedigi goéruntiler ORB-
SLAM3 algoritmasi kullanilarak karsilastiriimistir.

Bulgular ve Tartisma

Calisma, 12. Nesil i7 iglemcili ve 4070 RTX 8 GB
ekran karth bir bilgisayarda, KITTlI odometri veri
setinde 10 farkli senaryoda calistiriimis ve
hesaplanan mutlak odometri kestirim hatasi, yer
dogrulugu ile Sim(3) Umeyama hizalamasi

yapilarak RMSE(%) metrigi ile birlikte calismanin
performans etkisini gdstermek igin kare isleme
sureleri dlgulerek Tablo 1'de verilmistir.

ORB-SLAM3  Cq1igma Kare
ORB- Ortalama  jgeme Siiresi
SLAM3 Calisma  Kare isleme
SenaryoNo: RMSE (%)  RMSE (%) __Siresi (ms)
00 1.48% 0.91% 13.0 497
o1 6.05% 4.92% 124 342
0 0.99% 1.09% 125 378
03 0.16% 0.17% 125 L6
04 0.40% 0.27% 16 39.4
05 0.60% 0.27% 24 398
06 1.11% 142% 25
07 0.82% 092%
08 1.73% 1.44%
09 0.68% 244%
10 1.25% 1.19%
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Tablo 1 Odometri Kestiriminin ve Algoritma Islem Sirelerinin Karsilastiriimasi

Sunulan calisma, yapilan testler sonucunda 10
senaryonun 6’sinda daha basarili odometri verisi
elde etmistir. Yapilan karsilastirma sonucunda
Ozellikle aragla benzer hizda ve yénde hareket
eden nesneler haritalamada koridor problemi
yaratmakta ve algoritmayi olumsuz
etkilemektedir. Hareketli nesnenin filtrelenmesi
ile birlikte bu etki kaldirilarak algoritmaya
gUrblzlik kazandiriimistir. Bazi senaryolara ait
fitrenmis gorseller ve harita c¢iktilari linkte
verilmistir: https://tinyurl.com/5dr5esvz

Sonuglar

Gorsel Haritalama algoritmalari ¢gevredeki statik
noktalari takip ederek kameranin hareketini
tahmin etmektedir. Hareketli nesneler Gzerindeki
temel 6znitelik noktalari takip edildiginde, sistem
bu noktalari sabit kabul ederek konum
tahmininde hatalara neden olmaktadir. Yapilan
calismada hareketli nesneler filtrelenerek
yalnizca statik temel dzniteliklerin takip edilmesi
saglanmis ve sistemin dogrulugu ve gurbazlugu
arttinlmigtir.
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