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Zielstellung ist die Untersuchung von Selbstlokalisierungsverfahren
mobiler Systeme in Gebauden (insbesondere Kalman-Filter) zur
intelligenten Verknupfung mehrerer Informationsquellen und die
Implementierung, sowie Evaluation auf einem realen Roboter.

Die Umsetzung soll besonderen Wert auf die Erweiterbarkeit des
Systems Uber herkommliche Sensorquellen (Sonar, Odometrie)

hinaus auf zusatzliche Sensorquellen (z.B. Kompass, Gyroskop,
DGPS) legen.
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Robotik-Anwendungs Entwicklungsumgebung
Saphira
Eckdaten:

- Client Sever Architektur
- Control Architektur, State Reflector
- Unterstutzung von fuzzy control u. reaktiven Planen

Entwickelte Fusions-Architektur

Skalar
Theoretische Grundlagen: Fusions-Modul Aufgaben der Architektur:
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- Fehler bei der Bewegung: I Sweter |
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,,Das Selbstlokalisierungsmodul
Prinzipieller Aufbau: Die zwei wichtigsten Module: Fazit:
Simulator Odometrie- Kompass- Fusionsmodul H . . H .
oder e e ! - Das Odometrie-Modul: - Das Sonar-Modul: - Erreichtes:
realer Roboter
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il o fomeras rustonzmedit |- bildet die Expertenmeinung der - bildet die Expertenmeinung des - Verbesserung einzelner Module,
Odometrie Sonars besonders des Sonar-Sensor-Moduls
- das Selbstlokalisierungsmodul besteht aus verschiedenen - arbeitet mit dem erweiterten - Kern ist der sogenannte - Selbstlokalisierungsmodul als
spezialisierten Modulen, jedes dieser Module verarbeitet die Kalman-Filter Matchingprozess Dynamic Link Libaray implementieren
Informationen eines speziellen Sensors nach [Konolige, 1998] 1. Rotation
- die Kommunikation der Module erfolgt mit Hilfe - Ausgabe der Ungenauigkeit 2. Translation - Integration weiterer Sensor-Module
eines gemeinsamen Speicherbereichs der Position Anwendung der Kreuzkorrelation z.B. eines Gyroskop-Sensor-Moduls
Betreuer: Prof.Dr. J.Heinsohn Abgabe: 03.08.2001

Dipl.Inform. |.Boersch



	Seite1

