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1 Motivation

SLAM! war in den letzten zwei Jahrzehnten ein sehr aktives Forschungsfeld.
Es gibt zahlreiche Ansétze und Losungen dieses Problems. Die meisten An-
sitze weisen aber verschiedene Einschrinkungen auf. Zum Beispiel sind sie
auf eine bestimmte Klasse der Umgebung spezialisiert, arbeiten nur in stati-
schen Umgebungen oder sind nicht inkrementell, also nicht online, nutzbar.
Das angestrebte Ziel ist es ein System zu entwickeln welches eine dreidimen-
sionale Karte online, sowohl in Innenrdumen als auch in Auflenbereichen,
erzeugen kann und dabei moglichst resistent ist gegen dynamische Einfliisse.
Als Grundlage soll der GraphSLAM Ansatz genutzt werden, da er sich in der
jingeren Vergangenheit als relativ robust erwiesen hat|4]. Um eine moglichst
genaue Karte zu erzeugen sollen zusétzlich die indirekten Informationen des
Laserscanners ausgewertet werden. Indirekte Informationen sind alle Stre-
cken, zwischen dem Sensor und einem Objekt, auf welchen der entsendete
Laserimpuls noch von keinem Objekt reflektiert wurde. Dies gilt auch fiir
Stecken auf welchen der Laserimpuls gar nicht reflektiert wird.

2 Zielsetzung

Die Arbeit soll sich vor allem damit Beschiftigen in wie weit sich mit einem
Sensor, welcher 3D Laserdaten in hoher Frequenz (10Hz) liefert, eine durch
GraphSLAM generierte Karte verbessern lisst. Als 3D Laserscanner soll ein
Velodyne HDL-32E[2| verwendet werden.
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Mit Hilfe der hohen Datenrate des Sonsors sollen Ausreifer und dyna-
mische Einfliisse bestmoglich aus den Eingabedaten entfernt werden. Durch
das Auswerten der indirekten Informationen des Laserscans soll die Qualitét
der Karte verbessert werden. Hierdurch kénnten Ausreifer entfernt werden
und auf sich verdnderte Umsténde in der Karte reagiert werden.

Als Grundlage fiir den SLAM Algorithmus bietet sich g20[3] an, ein quell
offenes C++ Framework zur Optimierung von graph-basierten nicht linea-
ren Fehlerfunktionen. Das GraphSLAM Problem l&dsst sich als eine solche
Fehlerfunktion beschreiben.

Getestet werden kann die Implementierung neben dem Simulator, mit
der Sensorplatte welche fiir das EO2 Projekt erstellt wurde. Die Sensorplatte
verfiigt neben dem Velodyne Laserscanner iiber eine IMU?, ein duales Ka-
merasystem und ein GPS. Zielsystem ist der Rover welcher fiir das Artemis
Projekts gebaut wird.

3 Anwendungsfall

Der innerhalb dieser Arbeit entstehende SLAM Algorithmus soll auf dem Ro-
ver System des Artemis Projekts getestet und eingesetzt werden. Das Projekt
hat das Ziel am SpaceBot Cup|l| des DLR teil zu nehmen. Die Karte soll
hier neben der Lokalisierung vor allem der Pfadplanung dienen. Um még-
lichst friihzeitig die Einsatzfihigkeit zu gewéhrleisten soll der Algorithmus
bereits ohne die geplanten Optimierungen getestet werden.

4 Zeitplan
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4.1 GraphSLAM Basis Implementierung

Hier ist insbesondere die Implementierung des GraphSLAM front-ends unter
Verwendung des g2o Frameworks gemeint. Bei anderen benétigten Algorith-
men, wie z.B. ICP3, soll in diesem Schritt zunichst auf vorhandene Biblio-
theken zuriick gegriffen werden. Auch bei der Kartenrepréisentation sollen
zunéchst vorhandene Anséitze verwendet oder evtl. angepasst werden.

4.2 Optimierung der Karte

e Filtern der Eingabedaten um Ausreiffer zu reduzieren.

e Higene Kartenreprésentation implementieren, welche u.A. indirekte In-
formationen und die lokale Ausrichtung von Oberflichen modelliert.

e Iiir das Matching von neuen Punktwolken in der Karte soll ein ICP-
Algorithmus implementiert werden, welcher direkt die Karte als Modell
verwenden kann.
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