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Autonomous exploration has received a large attention in robotic community. Recently, the low cost RGB-D sensor Microsoft Kinect has got more and more applications in mapping and localization, since it can provide abundant depth environment information in real time.  However, the robot equipped only with Kinect sensor for autonomous navigation will face safety problems in complex scenarios.  In this paper, we analyze the Kinect limitations and propose a system setup equipped with both Kinect and laser range finder in order to achieve a safety  navigation in dynamic indoor environments. The Kinect is used for global navigation planning including target finding, best target choosing and path planning, while the laser performs local obstacle avoidance.  The performances of map building and autonomous exploration are evaluated for two robotic platforms in lab environments to validate the proposed approach.



Autonomous Exploration Using Kinect and Laser Range Finder / J., Du; Indri, Marina; D., Dresscher; S., Stramigioli. - STAMPA. - 7429:(2012), pp. 420-421. (Intervento presentato al  convegno 13th Annual Conference on Towards Autonomous Robotic Systems, TAROS 2012 and 15th Annual FIRA RoboWorld Congress tenutosi a Bristol (UK) nel 20-23 August 2012) [10.1007/978-3-642-32527-4].
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				Abstract

				Autonomous exploration has received a large attention in robotic community. Recently, the low cost RGB-D sensor Microsoft Kinect has got more and more applications in mapping and localization, since it can provide abundant depth environment information in real time.  However, the robot equipped only with Kinect sensor for autonomous navigation will face safety problems in complex scenarios.  In this paper, we analyze the Kinect limitations and propose a system setup equipped with both Kinect and laser range finder in order to achieve a safety  navigation in dynamic indoor environments. The Kinect is used for global navigation planning including target finding, best target choosing and path planning, while the laser performs local obstacle avoidance.  The performances of map building and autonomous exploration are evaluated for two robotic platforms in lab environments to validate the proposed approach.
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					simulazione ASN

					
				

				
					Il report seguente simula gli indicatori relativi alla propria produzione scientifica in relazione alle soglie ASN 2023-2025 del proprio SC/SSD. Si ricorda che il superamento dei valori soglia (almeno 2 su 3) è requisito necessario ma non sufficiente al conseguimento dell'abilitazione.
La simulazione si basa sui dati IRIS e sugli indicatori bibliometrici alla data indicata e non tiene conto di eventuali periodi di congedo obbligatorio, che in sede di domanda ASN danno diritto a incrementi percentuali dei valori. La simulazione può differire dall'esito di un’eventuale domanda ASN sia per errori di catalogazione e/o dati mancanti in IRIS, sia per la variabilità dei dati bibliometrici nel tempo. Si consideri che Anvur calcola i valori degli indicatori all'ultima data utile per la presentazione delle domande.

La presente simulazione è stata realizzata sulla base delle specifiche raccolte sul tavolo ER del Focus Group IRIS coordinato dall’Università di Modena e Reggio Emilia e delle regole riportate nel DM 589/2018 e allegata Tabella A. Cineca, l’Università di Modena e Reggio Emilia e il Focus Group IRIS non si assumono alcuna responsabilità in merito all’uso che il diretto interessato o terzi faranno della simulazione. Si specifica inoltre che la simulazione contiene calcoli effettuati con dati e algoritmi di pubblico dominio e deve quindi essere considerata come un mero ausilio al calcolo svolgibile manualmente o con strumenti equivalenti.
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