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Visuelle Odometrie auf
einem mobilen Roboter

In der mobilen Robotik verwendet man die sogenannte Odometrie, um die
Position und Orientierung eines Roboters relativ zu seiner Ausgangsposition
zu bestimmen. In der Regel werden lediglich die Radumdrehungen ermittelt,
was auf unwegsamem Gelidnde zu gro3en Messfehlern fiihrt. Ein alternativer
Ansatz, der in letzter Zeit vermehrt verfolgt wird, ist die Bewegungsschat-
zung des Roboters unter Verwendung von Kamerabildern.

Ziel dieser Arbeit ist es, auf einem der Outdoor-Roboter des Lehrstuhls ein
Verfahren zu implementieren, das eine Odometrie allein auf Basis einer ein-
zelnen Kamera zur Verfligung stellt. Das Verfahren soll in Echtzeit auf dem
On-Board-Prozessor des Roboters lauffahig sein.

Die Teilaufgaben der Arbeit sind:
» Kalibrierung der Kamera
* Extraktion von markanten Punkten im Bild (Keypoints)

* Berechnung der Positionsdnderung durch Vergleich der Keypoints in
aufeinander folgenden Bildern

* Auswertung der Giite des Ver- [
fahrens (Messung des mittle-
ren Fehlers und der Laufzeit)

Voraussetzung fiir diese Diplom- F#EE
/Masterarbeit ist der sichere Umgang [SEEas
mit der Programmiersprache C++. [SESes
Kenntnisse in Bildverarbeitung und &

Computer Vision sind von Vorteil, §
aber nicht erforderlich.
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