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Eine Taxonomie der Navigation

Grundverhalten

Wegmarken

Netz von Gängen

Landmarken

Innen- und Außenraum

elementare Navigationstaktiken

taktische Navigation

strategische Navigation

Route

Ortsbezeichner

Karte Überblickswissen

Routenwissen



Bildverarbeitung
Tiefenbilder

• Bildfolgen
• Bewegungsrichtung

⇒ Entfernung

Tiefensprünge
• vertikalen Kanten
⇒ Hindernisvermeidung

• horizontale Kanten
⇒ Andocken

Tiefenableitungssprünge
• vertikalen Kanten

⇒ Kantenkarte als Ortssignatur

3D-Marken
• beliebige Kanten
⇒ Land-/Wegmarken



Bildverarbeitung - Stand



Die Bremer Autonomen Rollstühle

Bildschirm
Kontroll-
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Joystick
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Lehren von Routen
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Verhalten
• Gangzentrierung

• Wandverfolgung links

• Wandverfolgung rechts

• Stop

Wegmarken
• Wegmarke X

• Wegmarken-
konstellation

X



Autonome Ausführung



SAM

Basisrechner

Basissystem „Sicherer Rollstuhl“

Modul_A

Sensorik Aktorik

Rollstuhl

Navigation Modul_B Modul_C

NetzmodulNetzmodul

Applikationsrechner

Sicheres Basissystem
• Rechtzeitiges Anhalten

Fahrassistent
• Adaptive Geschwindigkeit
• Ausweichen

• Spracheingabe



Fahrassistent



Planung
Navigation in Gängen

• Integration von Routen zu Routengraph

Navigation in Räumen
• zielgerichtetes Durchqueren

• Andocken an Objekte

Kombinierte Navigation in Gebäuden
• Überlagerung von Gang- und 

Raumnavigationstaktiken

Navigation im Freien (Vorbereitung)


