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Prazise GPS-Lokalisierung
fiir Outdoor-Roboter

Mit dem weltweit verfiigbaren Global Positioning System (GPS) lasst sich
die eigene Position fiir einen Roboter im Freien einfach und kostengiinstig
bestimmen. GPS weist jedoch auch Nachteile auf: Die Positionsungenauig-
keit kann 5m oder mehr betragen, der Satellitenempfang durch Gebdude
oder Biume unterbrochen werden und die eigene Orientierung erst ab einer
Mindestgeschwindigkeit bestimmt werden. Fiir typische Aktionen autono-
mer mobiler System wie z.B. Kartierung des Geldndes oder Riickkehr zu
einer Basisstation reicht ein handelsiiblicher GPS-Empfanger alleine also
nicht aus.

Ziel dieser Arbeit ist daher die Entwicklung
von Verfahren zur Verbesserung der GPS-
gestiitzten Selbstlokalisierung von Robotern.
Dazu sollen GPS-Werte mit den Daten anderer
Sensoren, wie z.B. Magnetkompass und Odo-
metrie des Roboters, fusioniert werden.
Weiterhin besteht die Moglichkeit, mit der
Open-Source-Software RTKLIB ein System
aufzubauen, bei dem eine ortsfeste Basis-
station tiber WLAN Korrekturdaten an den
Roboter sendet.

Anforderungen:
— Kenntnisse in C/C++, ggfs. auch Java

— Kenntnisse in mobiler Robotik sind von
Vorteil
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