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Rückblick
„Stochastische Selbstlokalisation II“

Motivation Generalisierung Routen
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Plattformen – FRIEND
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Plattformen – Labmate / ADENA
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Bahnplanung – Start und Ziel

� Winkel

� aBasis = atan2(Dy, Dx)

� aStart = qist - aBasis 

� aZiel = qsoll - aBasis 

� Abstand

� l = ÖDy2 + Dx2

� Wandabstand

� Swand,links

� Swand,rechts
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Bahnplanung – Gerade


