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Einleitung:
Autonome Roboterfahrzeuge sind für den Einsatz in einer struktu-rierten Umgebung (Fabrikgelände, Labor ...) vorgesehen. Diese Um-welt ist großteils flächig und langsam, meist prädizierbarveränderlich. Dieses a priori Wissen sowie Kenntnisse über dasmeßtechnische Geschehen bei der Umwelterfassung lassen sich beider Sensordatenverarbeitung datensichernd nutzen.Problemkres:

~Der zur Umweltvermessung eingesetzte 3D-Laserscanner liefert alsRohdaten Polarprofilschnitte mit zugeordneten Meßqualitätsmaßenund Elevationswinkeln. Durch Anwendung von Filteralgorithmen undPlausibilitätskontrollen können die Einflüsse meßtechnischer Ef-fekte (Rauschen, Bandbegrenzung, Ausreißer) auf die Rohdaten ver-mieden bzw. reduziert werden. Eine weitere Verläßlichkeitssteige-rung kann durch intelligentes Mitteln über Bildfolgen hinweg er-reicht werden, wobei geeignete Strategien zum Einbezug derFahrzeugbewegung, der Bewegung von Umweltobjekten und dem Einwan-dern von Umweltobjekten zu finden sind.Aufgabenstellung:
l. Auswahl, Modifikation und Erprobung von Algorithmen zurFilterung, Ausreißerelimination und Kantenverschärfung(Rohdatenverarbeitung).
2. Intelligente Entferungsdatenverarbeitung durch Einbezug vonVorwissen (Plausibilitätskontrollen).
3. Intelligentes Mitteln über Bildfolgen (korrelative Verfahren,Einbezug von Bewegung).Literatur:/l/ Bretschi, J.: Intelligente Meßsysteme zur Automatisierungtechnischer Prozesse.
/2/ Bibel, W., Siekmann, J.H.: Künstliche Intelligenz.
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