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Das Team

• Thomas Schulte (Teamleiter)
thomas.schulte@t-online.de 

• Tim Dittmar
t_dittmar@web.de

• Denis Dietze
denis.dietze@st.ovgu.de 

• Alexander Tschukalin
a.tschukalin@yahoo.de
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Autonome Umgebungsexploration

Motivation

• Autonomie
• Selbstständigkeit, Selbstbestimmung,  

Unabhängigkeit,  Entscheidungsfreiheit

• Autonome Roboter
• Roboter geben sich selbst Handlungsregeln … und
• Sie können diese modifizieren

„Roboter sind autonom wenn sie in einem gewissen 
Zeitraum ohne direkten Einfluss des Menschen 
operieren können“
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Autonome Umgebungsexploration

Motivation

• Wozu autonome Umgebungsexploration?

• Service Roboter

 automatisch

 ungefährlich

 flächendeckend

[1]
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Autonome Umgebungsexploration

Motivation

• Wozu autonome Umgebungsexploration? 

• Rettungsroboter

 schnell     

 flächendeckend

 präzise

[2]
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Autonome Umgebungsexploration: 

Ziele

• Volksbot erkundet die Umgebung automatisch

• Vermeiden von Steuerbefehlen

• Volksbot erkundet Umgebung möglichst 
vollständig

• Robustheit bei Umgebungsänderungen

• Volksbot erstellt eine Umgebungskarte

• Karte so exakt wie möglich
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Umgebungskarten: Rasterkarte

• Umwelt wird in festes Raster unterteilt

• Für jede Zelle wird ihre Belegung gemessen
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Umgebungskarte: Geometrisch

• Beinhaltet metrische Information über Umwelt

• Objekte in Form von Polygonen repräsentiert
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Umgebungskarte: Topologisch

• Geben Konnektivität von Navigationspunkten
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Umgebungskarten: Vergleich

Rasterbasierte/Geometrische Topologische

+ geringerer

Implementationsaufwand

+ gute Lokalisierung

+ weit verbreitet (rasterbasierte 
Karten)

- hoher Rechen- bzw. 
Speicheraufwand

- schwerere Wegeplanung

+ einfache Wegeplanung

+ geringer Rechen- bzw. 
Speicheraufwand

+ Graphenalgorithmen
anwendbar

- Schwere Lokalisierung

- höherer 
Implementationsaufwand
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Meilensteine und Termine
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