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Indoor Navigation
Kooperative Kartierung und Navigation von Multi-Roboter-Systemen

Bevor ein mobiler Roboter in der unbekannten Indoor-Umgebung autonom navigieren
kann, bendtigt er eine (2D) -Karte dieser Umgebung. Im Rahmen dieses Projekts soll o
untersucht werden, wie eine Gruppe von Robotern (z.B. zwei) gemeinsam ein Modell
(= Karte) der Umgebung erstellen kann und wie die ROS-Navigation dieser Gruppe
homogener Roboter organisiert werden kann.

 AP1: Implementierung eigenen ROS-Packages oder Erweiterung des ROS-
Systems (Rechners) mit Packages fur die kooperativen Kartierung und Navigation.

* AP2: Durchfuhrung der Gazebo-Simulationen zur kooperativen Kartierung und
Navigation mit zwei virtuellen Robotersystemen (z.B. TurtleBot3).

« AP3: Durchfuhrung der Tests zur kooperativen Kartierung und Navigation in der
Indoor- Umgebung mit zwei realen TurtleBot3-Systemen.

 Dokumentation der Ergebnisse sowie Anleitungen zur Installation und
Benutzung.
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