Bachelor-/Masterarbeit

Thema: 3D Mapping mit einer mobilen Roboterplattform

Besondere Anforderungen:
Programmiererfahrung C++, Python

Beschreibung des Themas:

Bisher wurde am Fachgebiet mit 2D Karten fur die Navigation
mobiler Serviceroboter gearbeitet. Neue Sensoren wie der
Unitree 4D LiDAR L2 ermdglichen es auch 3D Punktwolken
von der Einsatzumgebung des Roboters aufzunehmen.

Im Rahmen dieser Arbeit sollen daher aktuelle 3D Mapping
Verfahren fur das ROS2 Framework recherchiert und auf dem
Roboter in Betrieb genommen werden.

Es existieren bereits SLAM (Simultaneous Localization And Mapping)
Verfahren [1][2], welche an die neue Sensorik angepasst und getestet werden mussen.
Spater ist ein ausgewahltes Verfahren in eine selbst zu entwickelnde Applikation zum
manuellen oder autonomen Kartieren der Umgebung zu integrieren.

Es ist zu evaluieren, inwieweit sich diese Methoden fur eine live long Mapping und
Lokalisation eignen. Wenn mittels des Verfahrens eine korrigierte konsistente Position
des Roboters ableitbar ist, so kdnnen zusatzlich auch Kamerainformationen genutzt
werden um mittels Verfahren aus [3] eine semantische Attributierung der 3D Daten
vorzunehmen, was im Betrieb eine zielgerichtete autonome Navigation ermaoglicht.

Detallllerte Aufgabenstellung:
Recherche zu aktuellen SLAM-L6sungen fur 3D Daten
* Inbetriebnahme ausgewahlter Methoden auf dem Pioneer2 Roboter
* Erarbeitung eines Evaluationskonzepts und Durchfuhrung der Benchmarks
* Auswahl eines Ansatzes und Umsetzung einer Applikation zum Mappen
* Anfertigung der Ausarbeitung und Vortragen nach Vorgaben des Fachgebiets
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