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Im Rahmen dieser Arbeit soll ein System entwickelt werden, das
stereoskopische Aufnahmen von Pflanzen bis zu einer Héhe von 0,4 m
gewahrleistet. Das Aufnahmefahrzeug, auf welchem das
Stereokamerasystem montiert ist, soll in der Lage sein, selbststandig die
Bahnplanung innerhalb eines beliebig abgesteckten Aufnahmebereichs
durchzufUhren und die Bahnen autonom zu befahren. Als
Aufnahmefahrzeug wird eine leistungsfahige Roboter-Plattform (FORBOT)
verwendet.
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Das Projekt wird in zwei Teilbereiche aufgeteilt. Der eine Bereich . .
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behandelt die Robotik, in welchem die Ansteuerung des FORBOT und
die bendtigten Funktionen fur die autonome Bewegung des Roboters
realisiert werden. Der zweite Bereich beschaftigt sich mit dem Aufbau
und der Ansteuerung des Stereokamerasystems.

Der FORBOT operiert in einem durch Landmarken definierten
Aufnahmebereich, in welchem er sich selbstandig mithilfe eines Laser-
Scanners orientiert und Aufnahmen realisiert. FUr die stereoskopische
Aufnahme der Bilder wurde ein Stereckamerasystem entwickelt und
umgesetzt.

In ersten Versuchen konnte die Funktionsfahigkeit des
Stereokamerasystems bis hin zum Berechnen von 3D Punktewolken aus
den Aufnahmen, die Lokalisierung des FORBOT mittels Laser-Scanners
sowie das Ausflhren von gradlinigen Bewegungen mit dem Roboter
bestatigt werden.

FORBOT ausgerUstet mit Laser-Scanner zur
Orientierung und Stereokamerasystem flr die
stereoskopische Aufnahme der Pflanzen.
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