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Gliederung
Markenwissen

�Abgrenzung Landmarken ↔ Wegmarken
�Reprä sentation, Erwerb, Wiedererkennung

Routenwissen
�Reprä sentation, Erwerb

Ü berblickswissen
�Mö gliche Reprä sentationen

Navigation
�Bildbasierte Navigation, Ergebnisse

� Ü bergang bildbasiert → landmarkenbasiert

Arbeitsplan
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Landmarken ↔ Wegmarken
Landmarken

� Verwendung auch ohne vorgegebene Wege (2D)

� Bestimmung der Position relativ zu mehreren Landmarken durch 
Triangulation

� Unmittelbare Verknü pfung einer Position mit einer Aktion
� Wenn ich mich an der durch die Landmarkenkonstellation ABC 

beschriebenen Position befinde, drehe ich mich nach rechts

Wegmarken
� Nur an Wegen (1D)

� d.h. die Wege selbst mü ssen durch andere Mechanismen erkannt werden

� Zum Weiterschalten in der Routenbeschreibung
� Nachdem ich die Wegmarke A gesehen habe, muß  ich bei der nä chsten 

Mö glichkeit nach links einbiegen
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Klassifizierung
� Unterscheidung von Typen

� Darstellung als Eigenschaftsvektor
� Mit Einträ gen z.B. zur 3D-Strukur oder Farbe

Ort
� Landmarken

� Peilung relativ zum Roboter

Richtung, Orientierung, (Entfernung)
� Innerhalb eines globalen Koordinatensystems

Position, Orientierung

� Wegmarken
� Peilung relativ zum Roboter

Links, rechts

Reprä sentation von Markenwissen
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Erwerb von Markenwissen
Lernen durch Vormachen (Teaching)

� Vorgabe von Marken

� Selektion aus Vorauswahl

Autonom
� in Abhä ngigkeit von anderen bereits ausgewä hlten Marken

� Eindeutigkeit der Marke im lokalen Kontext
� Mindestanzahl gleichzeitig sichtbarer Landmarken fü r Navigation

� Gleichmä ß ige rä umliche Verteilung der Landmarken
� Lange Sichtbarkeit der Landmarke

� Aktive Suche
� Suchbewegungen mit der Kamera
� Vorzugsrichtungen fü r Landmarken?

� Wegmarkenauswahl nur im Routenkontext
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Wiedererkennung von Marken
Ähnlichkeitsbestimmung 

• Klassifizierung der Marken

• Relative Position zu anderen Landmarken
– z.B. im Uhrzeigersinn links von

• Wahrscheinlichkeitshierarchie innerhalb des Routenkontextes
– Anhand geschätzter Position und Bewegungsrichtung (Richtungseffekt)

Suchrichtung für Kamera
• Anhand geschätzter Position


