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Lokalisierung und Kartierung
Einleitung und Motivation

* Navigation ist Kernthema autonomer Roboter
= Kartierung und Lokalisierung spielt besondere Schlisselrolle

= Ziel:
- Simultane Lokalisierung und Kartierung in einer nattrlichen Umgebung ohne kinstliche
Landmarken
- Verwendung auch nicht-entfernungsgebender Sensorik wie bspw. Kameras

- nicht nur initiale Kartierung, sondern life-long SLAM

= vorhandene Methoden auf nicht-entfernungsgebender Sensorik fortflihren zwecks
preisgunstiger Realisierung dieser Schltsselfunktion

* Einbinden neuartiger (PMD) Sensoren in die probabilistischen Methoden
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Roboter-Umgebung

servicerobotik

Omnidirektionale Kamera

Laserscanne

USB WLAN Adapter

MICROSPACE® Computer System

ActiveMedia Pioneer 3DX

* F(r zielgerichtete Aktionen des Roboters ist Positionskenntni
erforderlich

19 Februar 2009 2. Ulmer Robotertag / Hochdorfer

S

Hochschule Ulm
N
I



servicerobotik

SLAM Einleitung

SLAM Ubersichtsdiagramm
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Sensoren

Laser- .
Kameras PMD scanner Odometrie
Y Y Y Y

SLAM (Simultaneous Localization And Mapping)

:

Positionskenntnis
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SLAM Einleitung

Landmark observation
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Robot

Landmark
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Bearing Only SLAM

Measurement Model
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Bearing Only SLAM

Measurement Model
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Landmarken

Omnicam

N
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Bearing Only SLAM
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Aufbau des EKF Zustandsvektor (Bailey [1])

_ T T T .T T
X=[X,0X, X7 X p X g state vector
X,=(X,.),.0, vehicle pose
x. =[x,y 0 observation pose where not yet evaluated
v Vi v T, measurements are available
T o ege ge
X, = xfi,yfl} initialized landmarks
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Problemstellung
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= Ziel:
- life-long SLAM

" Problem:

- Wachstum des EKF-Zustandsvektor durch kontinuierliches hinzufligen von
neuen Landmarken --> wachsender Resourcenbedarf

* Losung:
- Entfernen von Landmarken mit geringem Nutzen fur die Lokalisierung des
Roboters
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Losungsansatz

Welche der Landmarken soll entfernt werden?

Room 2

Co—

Lg

Hallway
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Ergebnis
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Obwohl die Anzahl der Landmarken begrenzt wurde, ist eine Lokalisierung des Roboters
weiterhin mdglich
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Ergebnis
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Video: Bild der Omnicam mit eingezeichneten Landmarken
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Ergebnis
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Video: Roboter und Landmarken
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Autonome Mobile Serviceroboter
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