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A Tree-Based Method for Exploration Using a Car-Like Robot

Kezdetben ismeretlen terek felfedezése és feltérképezése már régóta ismert probléma az autonóm, vezető nélküli járművek világában. Jelen dolgozat célja egy idő-optimális módszer bemutatása, amely alkalmas LIDAR-ral felszerelt autószerű roboton való használatra.
A dolgozat elsőként egy klasszikus, frontier alapú módszert vizsgál az eredeti alakjában, ami egy holonóm roboton való használatra készült. Ezután különböző módosítások kerülnek tárgyalásra, amelyek elősegítik, hogy az algoritmus használható legyen anholonóm járművek esetén is. A változtatások lehetővé teszik, hogy a robot a kiválasztott frontiert a legmegfelelőbb irányból közelíthesse meg.
A dolgozat második fele egy új, fa alapú célpontkiválasztási módszert jár körül, amelynek célja a felfedezéshez szükséges idő csökkentése. Ehhez egy mélységi kereséshez hasonlító módszert alkalmaz a folyamatosan épülő fán. Előbb a fa építésének folyamata kerül bemutatásra, majd a célkiválasztásról olvashatunk részletesen.
A tesztelés és kiértékelés szimulációs környezetben kerül bemutatásra. Előbb egy kisebb, fa szerkezetű folyosó felfedezése lesz a cél, majd egy kiterjedtebb kastély, ami több kört is tartalmaz annak érdekében, hogy a módszereket egy komplexebb környezetben is tesztelni lehessen. A dolgozat a két módszer összehasonlításával zárul.



