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1 Motivation

robOTTO wechselt die Liga im RoboCup 

RoboCup Logistic League RoboCup@work
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 1 Motivation
Wechsel der Liga
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 1 Motivation
Hard- und Software

Roboter
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4
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Softwaregerüst
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1 Motivation
Arena

Arena
● nicht mehr statisch
● unbekannt vor dem Wett-

bewerb
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2 Konzept

● Navigation in ROS mit Planer-Plug-Ins
● Aufstellen von Auswahlkriterien für Plug-Ins
● Karten festlegen
● Vorauswahl der Planer-Plug-Ins
● Durchführung der Tests
● Auswertung anhand der Kriterien

2 Kozept
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3 Umsetzung

3 Umsetzung
Navigation in ROS - move_base
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3 Umsetzung
Kriterien für die Plug-Ins

Kollisionsfreier Weg

Länge des Pfades

Minimaler Abstand zu 
Hindernissen

Start

Ziel

Start

Ziel

Start

Ziel

Rechenzeit zur 
Wegbestimmung
Start

Ziel
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Karte: German Open 2015 Karte: Labyrinth
langer Weg

3 Umsetzung
Auswahl der Karten
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● Zwei realistische Karten, zwei Labyrinthe

● Gleiche Größe und Auflösung der Labyrinthe

● Karten nehmen im Schwierigkeitsgrad zu

3 Umsetzung
Kartendaten
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3 Umsetzung
Vorauswahl der Plug-Ins
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3 Umsetzung
Darstellung des Versuchsaufbau

➢ Dauer der Pfad-
planung

➢ Länge des Pfades
➢ Abstand zu

Hindernissen
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4 Evaluation

4 Evaluation
Ergebnisse der Planer
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4 Evaluation
Minimaler Abstand Kollisionsfreiheit– 

German Open
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4 Evaluation

4 Evaluation
Ergebnisse der Planer
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5 Fazit
ROS move_base

● Plug-Ins können ausgetauscht werden
● Meisten der erhältlichen Plug-Ins funktionieren nicht

global_planner - djikstra
● Einziges Plug-In mit dauerhaft zuverlässigen Ergebnissen
● Wird im Team robOTTO eingesetzt

Weitere Ansätze
● Behebung von Problemen der genannten Plug-Ins
● Weitere Tests auf den Karten
● Weiterentwicklung des global_planner

5 Fazit
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1 http://www.robocup2013.org/wp-content/uploads/2013/06/RoboCup-article-Festo.jpg

2, 5, 9, 10 http://www.robotto.ovgu.de/

3 http://www.ros.org/news/assets_c/2010/06/Robotino_Imagefoto-thumb-640x501-98.jpg

4 http://www.youbot-store.com/

6 http://australianroboticsreview.com/wp-content/uploads/2015/08/ros.png

7 https://www.tum.de/typo3temp/_processed_/csm_130716_Robo_3e32bf00a9.jpg

8 http://wiki.ros.org/move_base

9 http://www.robotto.ovgu.de/

Bildquellen

http://www.robocup2013.org/wp-content/uploads/2013/06/RoboCup-article-Festo.jpg
http://www.robotto.ovgu.de/
http://www.ros.org/news/assets_c/2010/06/Robotino_Imagefoto-thumb-640x501-98.jpg
http://www.youbot-store.com/
http://australianroboticsreview.com/wp-content/uploads/2015/08/ros.png
https://www.tum.de/typo3temp/_processed_/csm_130716_Robo_3e32bf00a9.jpg
http://wiki.ros.org/move_base
http://www.robotto.ovgu.de/


Di, 19. Januar 2016 Forschungsarbeit - Hauke Petersen 18/19

Vielen Dank
für Ihre Aufmerksamkeit

9 10
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