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চালকবিহীন গাব ়িতে

ড টা সাত ়িন্স

অ্যালগবিদম/স্থাপতেয



Data scientists are the pioneers behind perfecting the brain of 
the beast (driverless cars). We must somehow figure out how 

to develop algorithms that master Perception, Localisation, 
Prediction, Planning, and 

Control

তথ্য বিজ্ঞানীরা এই চালকবিহীন গাব়ির মবিষ্ক বনখ ুঁত করার বিছনন অগ্রগামী। উিলবি, 
স্থানীয়করণ, ভবিষ্যদ্বাণী, িবরকল্পনা এিং বনয়ন্ত্রনণ দক্ষতা অর্জ নকারী অযালগবরদমগুবল কীভানি
বিকাশ করা যায় তা আমানদর অিশযই ি ঝনত হনি।

Perception

উিলবি
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স্থানীয়করণ
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ভবিষ্যদ্বাণী
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বনয়ন্ত্রণ
Data Science 
algorithm in 
a driverless 

car

িাস্তাবট ডকাথা ়ি এিং প্রবেবট 

িাধাি অ্িস্থা (প্রকাি, অ্িস্থান, 

গবে) কী ো জানতে 

পতািতসপতশন বিবিন্ন ডসন্সিতক 

একবিে কতি

ডসবিবমটাি স্ততি গাব ়িবট োি 

পতবিতিতশ ডকাথা ়ি িত ়িতে ো 

ডিাঝাি জনয ডলাকালাইতজশন

সবুনবদিষ্ট মানবচি এিং ডসন্সি 

িযিহাি কতি।

িবিষ্যদ্বাণী গাব ়িবটতক োি 

চািপতাতশি িস্তুি আচিতণি 

পূতিিািাস বদতে ডদ ়ি।

প্ল্যাবনং গাব ়িি অ্িস্থাতনি জ্ঞান 

িযিহাি কতি এিং একবট 

গন্ততিয  াও ়িাি পততথি 

পতবিকল্পনা কিতে িযিহাি 

কতি।

বন ়িন্ত্রণ হল উপতা ়ি-

পতত ়িিগুবলতক দক্ষোি সাতথ 

অ্নুসিণ কিাি জনয 

অ্যালগবিদম বিকাশ কিা।

Perception merges several different 
sensors to know where the road is 

and what is the state (type, 
position, speed) of each obstacle. 

Localisation uses precise maps and 
sensors to understand where the car 

is in its environment at the 
centimetre level. 

Prediction allows the car to 
anticipate the behaviour of objects 

in its sur-rounding. 

Planning uses the knowledge of the 
car’s position and obstacles to plan-

ning routes to a destination. The 
application of the law is coded 
here, and the algorithms define 

waypoints. 

Control is to develop algorithms to 
follow the waypoints efficiently. 
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Self-driving car Technology Overview

ডসন্সি পতবিতিশ সম্পতকি কাাঁচা 

েথয পতাঠায়। 

Sensors: Sensors are the 
components that allow the 
autonomous to take in raw 

information about the 
environment.

V2X technology (V2V and 
V2I technology): V2V and 
V2I components enable the 
autonomous vehicle to talk 
and receive information 
from other machine agents 
in the environment, such as 
transmitted information 
from a city light that it has 
turned green or warnings 
from an oncoming car.

V2X প্র ুবি (V2V এিং V2I 
প্র ুবি): গাবিতক পতবিতিতশি অ্নযানয 

ডমবশন এতজিতদি কাে ডথতক কথা িলতে 

এিং েথয গ্রহণ কিতে সক্ষম কতি, ড মন 

একবট শহতিি আতলা ডথতক ডপ্রিণ কিা 

েথয ড  এবট সিুজ হত ়ি ডগতে িা একবট 

আসন্ন গাব ়ি ডথতক সেকিো।

অ্যাকচুত ়িটি হল একবট ডমবশতনি উপতাদান 

 া বসতেমতক বন ়িন্ত্রণ এিং সিাতনাি জনয 

দা ়িী। অ্যাকচুত ়িটিগুবল আপতনাি শিীতিি 

ডপতশীগুবলি মতো, আপতনাি মবস্তষ্ক ডথতক 

বিদ্যযবেক িাসা ়িবনক সংতকেগুবলতে সা ়িা

ডদ ়ি  াতে আপতবন আপতনাি িাহু িা পতাত ়িি

মতো অ্ংশগুবল চাবলে কিতে পততিন। 

Actuators: Actuators are the components of a 
machine responsible for controlling and 
moving the system. Actuators are like muscles 
of your body, responding to electrochemical 
signals from your brain so that you move such 
parts as your arm or leg.

Data integration, processing, 
analysis, clustering etc. 



Self-driving car architecture

GPS – Global Positing System
IMU - Inertial measurement unit
LiDAR - Lidar is a method for 
determining ranges by targeting 
an object with a laser and 
measuring the time for the 
reflected light to return to the 
receiver.

স্থানী ়িকিণ

িস্তু সনািকিণ

অ্নুসিণকিণ

িবিষ্যদ্বাণী

পতথ পতবিকল্পনা

িাধা পতবিহাি



The use of Data 
Science 





Ubuntu Software Center, or simply Software 

Center, is a discontinued high-level 

graphical front end for the APT/dpkg

package management system. It is free 

software written in Python, 

PyGTK/PyGObject based on GTK.

উিুিু সফটও ়িযাি ডসিাি, িা সহজিাতি 

সফ্টও ়িযাি ডসিাি, APT/dpkg পতযাতকজ 
মযাতনজতমি বসতেতমি জনয একবট িন্ধ 

উচ্চ-স্ততিি গ্রাবফকযাল ফ্রি এন্ড। এবট 

পতাইথন, PyGTK/PyGObject-এ GTK-এি 
উপতি বিবি কতি ডলখা বিনামূতলযি 

সফ্টও ়িযাি।

OpenCV is a library of 

programming functions mainly 

aimed at real-time computer 
vision

The Point Cloud Library is an open-

source library of algorithms for point 

cloud processing tasks and 3D geometry 

processing, such as occur in three-
dimensional computer vision.

Operations Control



Companies working on self-driving cars

C H A P T E R  F I V E :
D A T A  S C I E N C E  D I S C I P L I N E S

Core Disciplines of Data Science || Mathematics in Data Science || Mathematical Analysis || Statistical Modelling


