Politechnika — Politechniki
Slaska BADAWCZA Slaskiej

Simultaneous Localization And Mapping for autonomous driving

Sebastian Budzan, Roman Wyzgolik
Krzysztof Butka, Andrzej Witoszek, Piotr Kgdrowski, Krzysztof Kania,
Irmina Lepiarczyk, Agnieszka Bolik-Gfuszek

Przyjete zatozenia

Projekt PBL realizowano w ramach Global Capstone Design 2025 we wspdtpracy Politechniki Slaskiej i Sun Moon
University na podstawie umowy z listopada 2023 roku. W maju 2025 roku, na Politechnice Slaskiej odbyty sie
wspdlne warsztaty studentdw obu uczelni. Celem byto stworzenie systemu SLAM dla czterokotowego pojazdu,
umozliwiajgcego lokalizacje w otoczeniu i planowanie trasy oraz wyposazenie go w trzy wyswietlacze LED do
interaktywnej komunikacji z otoczeniem.

Osiggniete cele

Projekt miaf na celu stworzenie systemu SLAM umozliwiajgcego autonomiczng jazde pojazdu, ktdry jednoczesnie
lokalizowat sie w otoczeniu i mapowat trase. Opracowane algorytmy pozwalaty na precyzyjne planowanie i
bezpieczne poruszanie sie miedzy punktami trasy. Drugim waznym elementem byt system komunikacji z
otoczeniem, oparty na wyswietlaczach LED/LCD, na ktérych wyswietlano np. kierunek jazdy lub komunikat
,STOP”. Dzieki temu zachowanie pojazdu byto bardziej zrozumiate dla ludzi, co zwiekszato bezpieczenstwo.
Dodatkowo pojazd wykrywat przeszkody i automatycznie zatrzymywat sie, aby unikna¢ kolizji. Projekt skutecznie
potaczyt autonomiczng jazde z interaktywng komunikacjg, tworzac solidng podstawe dla rozwoju przysztych
systemow mobilnych realizowanych w ramach projektéw PBL.

Zastosowane metody realizacji

Na poczatku projektu zespdt opracowat koncepcje systemu interaktywnej komunikacji i omoéwit zatozenia
techniczne ze studentami SUN MOON University, podczas spotkan online pod nadzorem opiekunéw obu uczelni.
Do systemu autonomicznej jazdy uzyto czterokotowego pojazdu z jednostka sterujgcg Nvidia Jetson Nano, ktéry
jak sie okazato sprawit wiele probleméw natury technicznej. To zadanie rozwijat zespét Politechniki Slaskiej.
Réwnoczesnie studenci SUN MOON University pracowali nad systemem komunikacji z otoczeniem, opartym na
wyswietlaczach LED/LCD. Podczas wspdlnych spotkan pracowano nad integracjg obu systemoéw. Projekt
zakonczyta integracja obu systemodw, podczas warsztatéw Global Capston Design w maju 2025.

Osiggniete wyniki

W ramach projektu stworzono system autonomicznej jazdy w oparciu o dane z otoczenia, przetwarzane w
jednostce Nvidia Jetson Nano. Opracowano takze system wykrywania przeszkdd z funkcja awaryjnego
zatrzymania pojazdu, co zwieksza bezpieczenstwo. Zaawansowane algorytmy przetwarzania pozwalajg
pojazdowi analizowa¢ otoczenie i planowaé bezpieczng trase nawet w dynamicznym srodowisku. System
przeszedt proste testy terenowe, potwierdzajgce skutecznos$é lokalizacji, mapowania i podejmowania decyzji w
czasie rzeczywistym. Rédwnoczesnie zaprojektowano i wdrozono interaktywny system komunikacji z otoczeniem
oparty na wyswietlaczach LED/LCD. Oba podsystemy zostaty pomyslnie zintegrowane podczas koricowych
warsztatéw, a zespdt zdobyt cenne doswiadczenie w miedzynarodowej wspotpracy.

Inne informacje o projekcie

Projekt tgczyt wiedze techniczng i informatyczng, a miedzynarodowy charakter zespotu dat mozliwos$é zdobycia
doswiadczenia w zarzadzaniu projektem poza uczelnia.
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