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Spurerkennung und
-verfolgung auf markierten
und unmarkierten Straflen

Autonome Gebietsexploration
ist ein wichtiges Thema in der
mobilen Robotik. In
bewohnten Regionen gibt es
die Moglichkeit, dass sich der
Roboter an der bestehenden
Infrastruktur orientieren kann.
Beispielsweise konnen
Merkmale wie Bordsteine,
Fahrspuren oder Materialunterschiede als Anhaltspunkte verwendet werden.

Ziel dieser Arbeit ist es, einen robusten echtzeit-fahigen Ansatz zur
Erkennung von Fahrspuren und anderen Fahrbahnbegrenzungen wie
Bordsteinen zu entwickeln. Hierfiir sollen Daten eines 3D-Laserscanners
verwendet werden, da dieser Sensortyp sich in Outdoor-Bereichen besonders
zuverldssig verhélt. Dabei sollen Hohen- und Intensitétswerte analysiert
werden. Die gewonnenen Informationen sollen so autfbereitet werden, dass
der Roboter der rechten Fahrspur, falls vorhanden, folgen kénnen sollte.
Wiinschenswert ist auBerdem ein Vergleich mit einem kamera-basierten
Ansatz (RGB-D- oder Stereo-Kamera) zur Erkennung der StraBenrénder.
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Diese Angebote finden Sie auch auf unserem Webserver: http://www.cogsys.cs.uni-tuebingen.de



