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Aufbau einer simulativen Waldumgebung fiir mobile robotische Systeme

Am Fachgebiet Fahrzeugtechnik (FZD) wird in Kooperation mit STIHL an Automatisierungsldsungen fir die Forstwirtschaft geforscht. Hierfiir soll ein
Verarbeitungsworkflow zur Generierung einer 3D-Simulationsumgebung entwickelt werden.
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Aufgaben:

= Konzeptionelle Entwicklung eines Verarbeitungsworkflows zur datenbasierten Generierung einer Simulationsumgebung
(z. B. aus realen Lidardaten)

= Bestimmung der fir die Simulation relevanten Objekte und GréRen im Bezug auf die Anwendung der Navigation STIHL
= Erstellung einer simulativen Waldumgebung fir Gazebo/CARLA entsprechend des erarbeiteten Konzeptes

(z. B. unter Nutzung von Blender)
= Modellierung und Integration eines mobilen Roboters mit Lidarsensor in Gazebo/CARLA

NOTICE: All projects and theses at FZD can be done in English or German, as prefered.
ANMERKUNG: Alle Projekte und Arbeiten bei FZD kénnen wahlweise in Englisch oder Deutsch durchgefiihrt werden.
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