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	Zusammenfassung: 	Ein alltagstauglicher autonomer Assistenzroboter in einem gemeinsamenArbeitsumfeld mit dem Menschen erfordert, dass der Roboter sämtliche Hindernisse in seiner Umgebung wahrnimmt und diesen sicher ausweicht. Stand der Technik ist jedoch, dass meist nur 2D-Sensordaten zur Navigation herangezogen werden. Oder es werden3D-Verfahren verwendet, die ausschließlich mit einer speziellen Sensorkonfiguration arbeiten. Diese Arbeit untersucht im Rahmen des LiSA-Projekts wie 3D-Sensordaten effizient und flexibel zur sicheren Navigation eines autonomenAssistenzsystems eingesetzt werden können. Dazu wird in dieser Arbeit mit der Virtual Range Scans (VRS)-Methode ein Verfahren zurHindernisvermeidung entwickelt, das beliebige Konfigurationen von Abstandssensoren in den Hindernisvermeidungsprozess integriert. Das Verfahren nutztklassische Verfahren zur 2D-Hindernisvermeidung, um 3D-Hindernisvermeidung zu realisieren. Dadurch wird das VRS-Verfahren unabhängig von der Hindernisvermeidungsstrategie und kann flexibel bestehende Verfahren wiederverwenden. Neben der Hindernisvermeidung wird gezeigt, wie die reichereUmgebungsinformation, die in 3D-Sensordaten vorhanden ist, zur robusteren Selbstlokalisierung des Roboters genutzt werden kann. Hier wird eineffizientes Verfahren vorgestellt, das Abstandssensordaten mit 3D-Umgebungsmodellen vergleicht. Ferner wird ein Verfahren vorgestellt, das Semantikim Umfeld des Roboters verankert und sie zur Navigation des Roboters nutzt.
	URL: 	https://osnadocs.ub.uni-osnabrueck.de/handle/urn:nbn:de:gbv:700-2009070611
	Schlagworte: 	3D-Hindernisvermeidung; Virtual Range Scans; autonome mobile Roboter; LiSA
	Erscheinungsdatum: 	1-Jul-2009
	Einreichungsdatum: 	1-Jul-2009
	Publikationstyp: 	Dissertation oder Habilitation [doctoralThesis]
	Enthalten in den Sammlungen:	FB06 - E-Dissertationen




Dateien zu dieser Ressource:

	Datei	Beschreibung	Größe	Format	 
	E-Diss913_thesis.pdf	Präsentationsformat	8,94 MB	Adobe PDF	E-Diss913_thesis.pdf

Öffnen/Anzeigen








    
        Zur Langanzeige
    

    
    
    
    
    

    





    



    

    
    	Alle Ressourcen im Repositorium osnaDocs sind urheberrechtlich geschützt, soweit nicht anderweitig angezeigt.
    	
    		rightsstatements.org
    		
    			
    		
    	
    

    
    



















    
        
            Feedback

            Impressum

            Datenschutzerklärung

            Erklärung zur Barrierefreiheit

            DSpace Software Copyright © 2002-2013 Duraspace
            

        

        

    


