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Architektur
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Anwendungen

Grundverhalten

Routennavigation

Lokale metrische
Navigation

Hindernis-
vermeidung

Sensorik & Aktorik
Modul (SAM)

Adaptive Geschwin-
digkeitsregelung
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SAM

Lokale Hinderniskarte

« Speichert die lokale Um-

gebung des Rollstuhls

« Wird analog zur Bewegung

des Rollstuhls verschoben

 Wir nicht rotiert
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werden vergessen

Virtuelle Sensoren

e Abhangig von Rotation,

Richtung und Lenkein- EEEE
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 Antizipation von Kollisionen
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Hindernisvermeidung

Verdrehung
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Lokale metrische Navigation
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Vor- und rdackwarts
« Gangzentrierung

« Wandverfolgung
links/rechts

Nur vorwarts

* Einbiegen in die
linke/rechte Tur

Automatisch
« Wenden

Sonstiges
« Anhalten

Grundverhalten




Routennavigation

Verhalten
—"| «Wandverfolgung links u 1 Ll
— | «Wandverfolgung rechts ~1
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Dynamik
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Routenbeschreibung

§

A Korridorverfolgung
Wandverfolgung links

A Wandverfolgung rechts \,
Einbiegen in eine Tar H
A stop j
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Abschlufd

Probleme
« Was ist eine Abzweigung?
— Festlegung durch Grundverhalten
e Was ist ein Routensegment?
— Festlegung durch Eigenbewegungsanalyse
— Aber:
Vorteile . —
« Wenig Sensorik notwendig
» Geringer Rechenaufwand

Zusammenfassung
 Parallele und hierarchische Architektur
« Bewegung durch Uberlagerung mehrerer Steuerungsebenen

» Auf verschiedenen Systemen getestet

« Navigation durch Auswertung der Eigenbewegung
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