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ROS 2
Basisstruktur entwerfen
State-Machine, etc.
Einbindung vorhandener
Knoten aus ROS 1

Kartierung
Objekte werden auf 2D-
Karte abgebildet
(nicht-)befahrbare
Bereiche

Objekterkennung
Klassifizierung von
Objekten
Fokus: Hindernisse
Punktwolke

Navigation
Positions- / Posen aus
Sensordaten bestimmen
Trajektorienplanung
Fahralgorithmen (PID)

Motor-Modul
Leistungselektronik fir
Antrieb entwerfen
Positionserfassung
Ansteuerung tiber CAN

Sensorik-Modul
GPS (steckbar)
Gyroskop
Beschleunigung
etc.
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