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Pfaderkennung fur mobile
Roboter

Mobile Roboter setzen in Rdumen oft Laserscanner ein, um sich zu lokalisie-
ren und ihre Umgebung zu kartieren. Aus solchen Karten kdnnen leicht Pfade
fiir die Navigation bestimmt werden. Im AuBlenbereich werden befahrbare
Strecken allerdings selten durch fiir den Laserscanner erfassbare Wegbegren-
zungen definiert. Die Befahrbarkeit wird meist nur durch die Struktur des
Untergrundes bestimmt. In dieser Studienarbeit soll ein System entwickelt
werden, welches mit Hilfe eines schrig auf den Boden gerichteten Laserscan-
ners den befahrbaren Pfad ermittelt.

Ein Laserscanner liefert im allgemeinen Entfernungs- und Reflektanzwerte
seines Scanbereichs. Mit Hilfe von Spriingen in der Messkurve selbst bzw. in
davon berechneten Features, wie zum Beispiel Rauhheit, soll dann die Be-
grenzung des aktuellen Pfades und dessen Befahrbarkeit bestimmt werden.
Mit diesen Informationen soll anschliefend eine Steuerung implementiert
werden, mit welcher der Roboter seinen aktuellen Pfad verfolgt.

Der hier am Lehrstuhl entwickelte Outdoor-Buggy wird als Platform fiir die-
se Aufgabe dienen und der Bereich um den Sand wird das Testgeldnde sein.
Insbesondere soll der Roboter zuverldssig den asphaltierten Gehweg im Hof-
bereich des Sands verfolgen konnen.

Ihre Aufgabe wird es sein, einen ,,Robot Operating System*-Treiber in C++
zu implementieren, welcher die obige Aufgabe entsprechend 16st. Dabei ha-
ben Sie die Moglichkeit sich mit einfachen Algo-

rithmen der Bildverarbeitung und der Steuerung
mobiler Roboter vertraut zu machen und diese
praktisch einzusetzen. Vorkenntnisse in den ent-
sprechenden Bereichen sind wiinschenswert aber
keine zwingende Voraussetzung fiir diese Ba-
chelorarbeit.
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