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Vergleich von Pfadplanungsalgorithmen unter ROS

Das Software-Framework ROS stellt mit dem Navigation-Stack ein Paket mit diversen Algorithmen zur eoeo

Pfadplanung bereit. Diese sollen in einer Simulationsumgebung hinsichtlich ihrer Eigenschaften

analysiert werden. eooo
000

« Dokumentation der im Navigation-Stack bereitgestellten Algorithmen zur
globalen und lokalen Pfadplanung

» Erprobung der Algorithmen in einer Simulationsumgebung,
die einen real existierenden Raum nachbildet

» Auswahl eines geeigneten Algorithmus' fir einen autonomen mobilen
Roboter, der sich innerhalb dieses Raumes bewegen soll
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