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Kaartopbouw en lokalisatie voor automatisch
geleide voertuigen met natuurlijke orientatiepunten
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/Introductie: B Problemen natuurlijke oriéntatiepunten:

* Implementatie: positionering o.b.v. natuurlijke oriéntatiepunten voor een AGV
* Vergelijking: kuntmatige- met natuurlijke oriéntatiepunten o.b.v. kostprijs,
\_ nauwkeurigheid, gebruiksgemak en betrouwbaarheid.

/Verschil in werkwijze: \ ﬁrogrammering: \
: :  ROS: Een softwarebibliotheek waarmee gemakkelijk
Kunstmatlge orlentatlepunten (oude methode): .
verschillende robot programmeerblokken met elkaar kunnen
Posities reflectoren Posities in worden verbonden.
> KaartOpbouw> uitmeten met theodoliet kaart zetten .
* Programmatie taal: C++ en Pyton
> Lokalisatie > Laserscanner d.m.v. triangulatie + odometrie
5 - Kaartopbouw: \
Natuurlijke Oriéntatiepunten (nieuwe methode):
Kaartopbouw Via Gmapping-algoritme Odometrie .
GMapping
Scanner
> Lokalisatie > Laserscanner + odometrie via AMCL-algoritme
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K Kunstmatige oriéntatiepunten Natuurlijke cl)riéntatiepunten /
Lokalisatie:
/Besluit: \
Odometrie
Kostprijs: Nauwkeurigheid: o
Scanner Positie
Kleine ruimtes: goedkoper Afhankelijk van gebruikte
met natuurlijk scanner.

oriéntatiepunten

Gebruiksgemak: betrouwbaarheid:

Beter bij natuurlijke Meer testen nodig om hieruit | 7
oriéntatiepunten, door conclusie te kunnen trekken. : /
\\eenvoudige kaartopbouw / Schatting gelokaliseerd gelokaliseerd /
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