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Thema: 

Einbindung eines Ouster Lidar Sensors in einen SLAM-Algorithmus 

für die Navigation eines unbemannten Landfahrzeuges 

 

Zusammenfassung: 
Ziel der Arbeit ist die Anbindung eines Ouster Lidar Sensor an ein unbemannten 

Landfahrzeugs (Clearpath Jackal) zur Navigation in Untergrundumgebungen. Hierfür 

wird der Sensor auf dem Fahrzeug integriert. Nach Literaturanalyse von Algorithmen 

zu Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) wird bereits vorhandene 

Navigationssoftware erweitert, damit der Ouster Lidar Sensor verwendet werden kann. 

Der Fokus hierbei liegt auf der Generierung und dem Speichern der Umgebungskarte 

sowie der Lokalisierung. Abschließend erfolgt eine Funktionsprüfung des Systems in 

einer geeigneten Umgebung.  
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