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Selbstlokalisation mobiler Roboter

» Relativ » Absolut
» A-priori Wissen: Startposition » A-priori Wissen: Karte
» Korrelation von Sensorbildfolgen » Matching Sensorbild - Karte
» Scan-Matching, (Koppelnavigation) » Gitterstruktur, Monte-Carlo, Topol.

& X

A=(AXx, Ay, AB)

» Pro » Pro

» Unver nderte Umgebung » Robust ( Kidnapped-Robot ‘/)
» Contra (!) » Contra

» Nicht robust gg . Fehlern » Aufw ndig

Bremer Institut f r Sichere Systeme 3



UL” Universitat Bremen

Absolute Selbstlokalisation — Idee
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