Planung, Aufbau und Inbetriebnahme einer mobilen Roboterplattform fiir

das Erzeugen von Fahrdaten

Mirko Schaper

Beschreibung: Im Rahmen des Forschungsprojektes ,LernFFZ“ soll eine
autonome mobile Roboterplattform (AMR) fiir die Erzeugung realer
Fahrdaten aufgebaut werden. Aufbauend auf einer Literaturrecherche im
Bereich der Umfelderkennung von autonomen Fahrzeugen, soll die AMR
zunachst mit Sensoren fir die Umfelderkennung ausgeristet und
anschlieBend in Betrieb genommen werden. Im Weiteren gilt es,
verschiedene Fahrszenarien mit der AMR nachzubilden und die
messtechnisch erfassbaren Fahrdaten zeitsynchron in einem gelabeltem
Datensatz zu speichern.
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Aufgaben:
Hardware:
Ab: sofort . Recherche zum SDT: Sensoren fir die Umfelderkennung
. Sensorertlichtigung: AMR
Art der Arbeit: . Inbetriebnahme und Nachbilden verschiedener Fahrszenarien
] Software:
Studien- und . Entwickeln einer Software fiir die zeitkritische Aufnahme und https://husarion.com/
Abscnlil:\fisj’;ze'ten Speicherung der Sensordaten zu einem gelabeltem Datensatz
Voraussetzungen: Weitere Informationen:

* Interesse am maschinellen Lernen

* Selbststandige und zielorientierte Arbeitsweise
*  Programmierkenntnisse (Python, Matlab, C)

* Digitale Bildverarbeitung
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