Navigation durch
Auswertung der Eigenbewegung
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Gliederung

Experimentierplattformen
Architektur

Bewegungssteuerung
SAM
Geschwindigkeitsregelung
Hindernisvermeidung
Lokale metrische Navigation
Grundverhalten

Routennavigation
Dynamik
Routenbeschreibung
Ergebnisse
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Die Experimentierplattformen

Rolland Nomad 200
Bildschirm
Joystick
Ultraschall-
sensoren
Berlhrungs-
sensoren
Ultraschall-
sensoren

Die Bremer Autonomen Rollstihle

Kamera

Kontroll-
elektronik

Infrarot-
sensoren




