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Thema: Aufarbeitung der Funktionsweise eines Lattice Planners

Beschreibung:
Bekannte globale Pfadplaner wie Dijkstra oder A* versuchen auf einer Karte 
den allgemein besten Pfad zu einem gegebenen Ziel zu finden. Abhängig von 
den Einschränkungen des Fahrzeugs kann es aber passieren, dass der 
resultierende Pfad nicht verfolgt werden kann. Eine Gruppe von Verfahren, 
welche die Antriebsart explizit berücksichtigen, sind die sogenannten Lattice
Planner. Hierbei wird ein Graph in Form eines Gitters im Zustandsraum des 
Roboters aufgebaut, welcher anschließend für die Suche nach einem Pfad 
zum Ziel genutzt werden kann. Ziel dieser Arbeit ist es, in einer 
Abschlusspräsentation ein detailliertes Verständnis zu diesem Verfahren zu 
vermitteln.
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Aufgabenstellung:
• Aufarbeitung der gegebenen Literatur
• Genaue Erläuterung der Arbeitsweise
• Vergleich mit anderen globalen Planern

(z.B. Rechenaufwand, Einsatzgebiete,
Vor- und Nachteile)

• Vorstellung der Ergebnisse in einer 
Abschlusspräsentation

Themengebiet/Schwerpunkte:
• Pfadplanung

Notwendige Voraussetzung:
• Vorlesung Kognitive Robotik
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