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Das Team

» Thanh Hong Nguyen >  Tran Tuan Nguyen »  Duc Tam Nguyen
Teamleiter
(Informatik) (Informatik) (Informatik)
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Projektbeschreibung/Aufgabenstellung

» Autonome Umgebungsexploration

» Fusion und Auswertung der Daten von Laserscanner und
Ultraschallsensoren

> Erstellung einer Umgebungskarte
» Bestimmung der eigenen Position

[7]
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Definition des Projektziels

> Muss-Ziele

» Kartenerstellung der Umgebung
» Bestimmung der eigenen Position

» Aktualisierung der Karten wahrend der Bewegung des
Roboters

> Soll-Ziele
> Verbessern der Karte durch Ultraschallsensordaten

> Optional-Ziele
» Exakte Positionsbestimmung
> Karte moglichst genau aufbauen
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LOosungsansatze

> 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
kein Hindernis

Hindernis

Frei

[1,2]
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Ldsungsansadtze (2)

> Positionsbestimmung anhand der Odometrie

(22

» Messung von Al und Ar.

> o-Anderung der Orientierung

> d-zurickgelegte Weg

Neue Position des Roboters:

> Bewegung um d in Richtung 8+x/2
» Drehung um « .

a
x+d [.‘GS(E"—FE)

y+dsin(H+E)
0 +a

d = (Al+ Ar)/2
a= (Al+ Ar)/a
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)
[3]
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Aufgabenverteilung

» Tran Tuan Nguyen

» Teamleitung und Koordinierung mit anderen Gruppen
» Programmierung

» Duc Tam Nguyen

> Vorbereitung der Prasentationsfolien
» Programmierung

» Thanh Hong Nguyen
» Mathematische Berechnungen
» Programmierung
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Einsatzmittel

> Hardware:
> Volksbot
» Hokuyo- Laserscanner
> Ultraschallsensoren

> Software:
> Labview v.8.6

. l‘l‘l' AT NATIONAL INSTRUMENTS

3 LabVIEW

[4,5,6]
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A Woche 16 [Woche 16 [Wache 17 [Waoche 18 [Woche 19 [Wache 20 Waoche 21 [Waoche 22 [Woche 23 [Wache 24 [Woche 25 [Woche 28 [Wache !
Labview-Tutarium
Projektzieldefinition Projektzieldafinition
Alte Projekte anschauen Alte Projekte ansghauen
Ideenentwickiung |deeEﬂung
Aufgabenverteilung Aufg‘La:eTe;;ﬁ:mg
Vorbereitung fur die Kickof-Prasentaion Vorbereitung fiir die Kickoft-Pgisentaion
Kickof-Prasentation Kickoff-Pragentation
Implementierung der Aufgahe Implementierung der Aufgabe )
Programmierung: Karte initialisieren und darstellen P,Og,ammie,ung'; Warte initialisiered und darstellen
Programmierung: Positionhestimmung Prr"m : b 511
Programmierung: Karte anhand der Daten authauen p[fg-:ammiemng; Kaﬁ; anbiand dar Dat.en aufbi-en

Zwischentreffan

Zinize h!lveffen

Varhereitung fiir die Zwischenprasentation

fiir die h

p

Zwischenprasentation

Jnisc henprisentation

Festlegung des Szenarios

Festlegungﬂ Szenarios

Einstellung auf Szenario

Einstellung auf Szﬂlario

Generalprobe

GeneELlrobe

Vaorheireitung flr die Abschlussprasentation

Abschlussprasentaion

“arbeireitung fiir dis Abschl&iprésentation

Abzchluszprdsentaion

(22
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Meilensteine

05.05.2010 Konkrete Ideen fir 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 fur die Generalprobe

30.06.2010 Erfolgreiche Abschlussprdsentation
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Vielen Dank fiir eure
Aufmerksamkeit!
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Wolfram Burgard: Martial Hebert Springer Handbook of
Robotics Chapter 36. World Modeling. (2007)

Markus Képpen, Andreas Hasselberg, René Zimmermann:
Kick-off Prasentation Gruppe 1.(2009)

O. Bittel: Mobile Roboter-Selbstlokalisierung. (2009)
www.robotshop.ca. (Stand 03.05.2010)
http://www.fraunhofer.de (Stand 03.05.2010)

www.nyu.edu/classes/mcdonough/Labview-logol.jpg
(Stand 03.05.2010)

http://www-ivs.cs.uni-

magdeburg.de/EuK/lehre/sopras/teamRobotik_ss10/Einf%C
3%BChrung.pdf (Stand 03.05.2010)
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