
開始

オドメトリデータと
観測データの取得

SlamGmapping::dataLoad()

マップの初期設定
SlamGmapping::initMapper()

最初の実行か？

オドメトリデータと
観測データのセット

SlamGmapping::addScan()

スキャンマッチ開始
GridSlamProcessor::processScan()

総スキャン回数が
1回以上であるか？

パーティクルの周囲で位置を最適化
ScanMatcher::optimize()

スコアと対数尤度の計算
ScanMatcher::likelihoodAndScore()

地図の更新範囲を記録
ScanMatcher::computeActiveArea()

全てのパーティクルの位置をノイズ
を載せて更新

MotionModel::drawFromMotion()

地図更新の有効化
ScanMatcher::invalidateActiveArea()

地図の更新範囲を記録
ScanMatcher::computeActiveArea()

環境地図に観測データを格納
ScanMatcher::registerScan()

スキャンマッチの実行
GridSlamProcessor::scanMatch()

重みの正規化とツリーの更新
GridSlamProcessor::updateTreeWeights()

リサンプリング
GridSlamProcessor::resample()

パーティクルの重みの分散が
一定値以下か？

環境地図に観測データを格納
ScanMatcher::registerScan()

地図の更新
GridSlamProcessor::updateMap()

重みの低いノードを再計算
resampleIndexes()

重みの正規化とツリーの更新
GridSlamProcessor::updateTreeWeights()

Yes

Yes
Yes

No

No
No

終了



 
   
     
       
         
         
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
             
          
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
             
               
               
               
            
          
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
             
               
               
            
          
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
             
          
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
             
             
               
               
            
          
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
         
           
        
      
    
  


