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Rundkurs ohne Hindernisse

Lösungsidee

I ROS Navigation Stack für Wegplanung

I Ecken durch Kinect erkennen und dann abbiegen



Rundkurs ohne Hindernisse



Rundkurs ohne Hindernisse

Video Rundkurs



Rundkurs ohne Hindernisse

Vorteile

I Controller kann an offenen Türen vorbeifahren

I Benötigt keine Karte

I Geschwindkeitsregelung durch Trajektorienplanung

Nachteile

I Abhängig von der Qualität des Laserscans

I Störanfälliger (besonders am Anfang)



Kinect



Rundkurs mit Hindernissen - Ansatz

Ansatz

I Zwei Laserscans für seperates Erkennen von Wänden und
Hindernissen

I Wiederverwendung des Ansatzes vom Rundkurs ohne
Hindernisse

I Hindernisse werden in Costmap eingetragen

I Local Planner plant Pfad zum Ausweichen



Rundkurs mit Hindernissen



Line Following

Live Demo



Line Following

δ(t) = ψ(t) + tan−1 kε(t)

u(t) Source: Image: Campbell, 2005
Idea: Thrun, 2006



Reflexion - Zeit/Projektplanung
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Reflexion - Hardwareprobleme

I Unzuverlässige Odometrie bei kleinen Geschwindigkeiten

I Crash des uC-Boards erfordert vollständigen Neustart des SoC

I Qualität der Kinect-Daten schwankt stark mit wechselnden
Lichtverhältnissen



Danke für die Aufmerksamkeit
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