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TUJUAN Sistem 1 - Deteksi Pinggiran Jalan

Separated Camera Detection
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Carla Simulator dengan jenis
lingkungan yang berbeda-beda.
Data ground truth  diambil
secara otomatis dengan

Separated LiDAR Detection Camera - DMU: 0.84 m

Evaluasi Sistem 2

Sistem 2 - Pemetaan OGM-RBM

beberapa pengolahan data dari ep 5159 === === PoseShift m=———————————
Carla Simulator. | LIDAR-based RBM-based
Bayesian update update
KESIMPULAN Estimation ,
1 Teknik transformasi yang OGM £1
diajukan, fitted plane projection | _ _ OGM Intermediate
. : o ‘- Scan Grid Generation

(FPP), berhasil mencapai error oy 7
yang lebih rendah dari dua ,ﬂ/f"
teknik lain: inverse perspective LIDAR Point Cloud _LIDAR Scan Grid RBM Scan Grid o _ -
mapping (IPM) dan depth map - — of Lo L st =
upsampling (DMU). E—‘ Road Boundary i Scan Grid Global RBM .

EZ Detection "o @ @ Generation ERROR |Dengan Particle Filter: 0.31m
2 Teknik pemetaan RBM Camera Image 7Y Road Boundary Points RBM |Tanpa Particle Filter :0.5Tm
berhasil meningkatkan precision | agessssasassssssasanchunnst P i Teknik Precision Recall F1
dan F1 dari OGM, namun Particl o, v i X i Estimasi (%) % (%)
dengan risiko penurunan recall. ameel - L F ot b I el B : . - .
. : Filter | -~ ! oints - $ eighting & .. ¢ OGM Biasa 84,3 653 73,6
Sistem lebih  mengutamakan o Addition o i Resampling . OGM-RBM
tidak mendeteksi jalan R N T Cun 1 86,2 64,7 739
dibandingkan memberikan hasil RBM 1 New RBM REM ggﬁr_}gg&
deteksi jalan yang salah. e e e e e e e e  POSE S e e s s e e e e s e | : 88,9 63,9 744

Kunjungan 2




