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Das Team
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� Thanh Hong Nguyen

(Informatik)

� Tran Tuan Nguyen  
Teamleiter
(Informatik)

� Duc Tam Nguyen

(Informatik)



Projektbeschreibung/Aufgabenstellung

� Autonome Umgebungsexploration 

� Fusion und Auswertung der Daten von Laserscanner und 
Ultraschallsensoren 

� Erstellung einer Umgebungskarte 

� Bestimmung der eigenen Position 
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Definition des Projektziels

� Muss-Ziele

� Kartenerstellung der Umgebung

� Bestimmung der eigenen Position

� Aktualisierung der Karten während der Bewegung des 
Roboters 

Gruppe 1 Autonome Umgebungsexploration – Hong T. Nguyen, Tuan T. Nguyen, Tam D. Nguyen

5555/13/13/13/13

� Soll-Ziele

� Verbessern der Karte durch Ultraschallsensordaten 

� Optional-Ziele

� Exakte Positionsbestimmung

� Karte möglichst genau aufbauen



Lösungsansätze

� Dreifarbige Linienkarte

� Bestimmung von Linien bzw. Geraden aus einer Mengen 
von Punkten (Daten aus Laserscanner)

� Rekursive Anwendung eines Algorithmus

� Koordinatensystem(2-dim.-Vektor)

� Dreifarbige Karte d.h. Noch keine Daten, Hindernis und 
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� Dreifarbige Karte d.h. Noch keine Daten, Hindernis und 
kein Hindernis

[1,2]



Lösungsansätze (2)

� Positionsbestimmung anhand der Odometrie
� Messung von ∆l und ∆r.

� α-Änderung der Orientierung 

� d-zurückgelegte Weg

Neue Position des Roboters:

� Bewegung um d in Richtung θ+α/2 
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� Drehung um α .

[3]



Aufgabenverteilung 

� Tran Tuan Nguyen

� Teamleitung und Koordinierung mit anderen Gruppen

� Programmierung

� Duc Tam Nguyen

� Vorbereitung der Präsentationsfolien
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� Vorbereitung der Präsentationsfolien

� Programmierung 

� Thanh Hong Nguyen

� Mathematische Berechnungen

� Programmierung



Einsatzmittel

� Hardware:

� Volksbot

� Hokuyo- Laserscanner

� Ultraschallsensoren
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� Software:

� Labview v.8.6

[4,5,6]



Projektplan
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Meilensteine

DatumDatumDatumDatum ErgebnisErgebnisErgebnisErgebnis

05.05.2010 Konkrete Ideen für die Implementierung 

14.05.2010 Darstellung einer dreifarbigen Karte 

28.05.2010 Positionsbestimmung anhand der Odometrie

16.06.2010 Karte anhand der Daten aufbauen

23.06.2010 Bereit für die Generalprobe
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23.06.2010 Bereit für die Generalprobe

30.06.2010 Erfolgreiche Abschlusspräsentation



Vielen Dank für eure 
Aufmerksamkeit!
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Aufmerksamkeit!
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