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Thema: Training erlernter Explorationsverfahren auf realen Karten

Beschreibung:

Bei der Einrichtung eines mobilen Roboters, ist die Erstellung einer Karte der
Einsatzumgebung einer der wichtigsten Schritte. Dies kann automatisiert durch
Explorationsalgorithmen erfolgen. Klassische Verfahren versuchen dabei mit
verschiedenen Techniken moglichst schnell und vollstandig zu sein. Im Gegensatz
dazu, gibt es mittlerweile auch erlernte Explorationsverfahren [3 - 5]. Diese sind
vielversprechend, da sie durch ihr Training ihre typische Umgebung kennen und
daher abschatzen kénnen, welche Pfade am schnellsten zu einer vollstandigen
Aufdeckung der Karte fuhren. Die bisher vorgestellten Verfahren wurden bisher
allerdings nur auf kiinstlich Karten trainiert [1, 2]. In einer vorherigen Arbeit am
Fachgebiet wurden 2D Belegtheitskarten aus einem Datensatz realer 3D Szenen
erstellt. In dieser Arbeit sollen diese Karten fiir ein erweitertes Training der State-Of-
The-Art-Verfahren verwendet werden.

Aufgabenstellung:

* Breitensuche anhand der gegebenen Literatur

e Erstellung einer Ubersicht der gefundenen
Publikationen

* Implementierung eines Explorationsverfahrens [1]

Notwendige Voraussetzungen:

* Vorstellung der Ergebnisse in einer
Abschlussprasentation

* Vorlesung Neuroinformatik
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