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@ Universitat Bremen

Karten und Selbstlokalisation
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Ansatze zur Selbstlokalisation

Ansatze zur Selbstlokalisation

-

Robot position

Ohne bekannte Startposition
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224cm, 75°, 799cm, -83°, 880cm, -87°, 260cm

Weiterfihren einer bekannten Position
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Selbstlokalisation mit Landmarken

Ansatze zur Selbstlokalisation Y i L : Lager-Scannar

} ] I [ R1, R2, R3 : Reflekioren
Selbstlokalisation mit Landmarken Y,
Nur Peilung

Hx

G e
; N
R3
A S ———
Y, |— — |
] | |
X, X, Xy X3
., oodg,+a)
= | Sin(gH +ai)

Kognitive Robotik | — Kartografierung und Selbstlokalisation 5



@ Universitat Bremen

Selbstlokalisation mit Landmarken

Selbstlokalisation mit Landmarken

Nur Peilung horizontale Ebene
Peilung und Rotation

Ansatze zur Selbstlokalisation JU spharischer Spiegel
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Selbstlokalisation mit Landmarken

Ansatze zur Selbstlokalisation | I
Selbstlokalisation mit Landmarken e

Nur Peilung
Peilung und Rotation
Peilung, Rotation und Entfernung
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Selbstlokalisation mit Landmarken

Ansatze zur Selbstlokalisation

Selbstlokalisation mit Landmarken
Nur Peilung
Peilung und Rotation
Peilung, Rotation und Distanz
Nur Distanzen
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Karten — Aspektkarten

Kar|te, die; -, -n [spatmhd. karte = steifes Blatt Papier ...

6. kurz fur Landkarte, Himmelskarte, Sternkarte: eine_ physikalische (die nattrlichen

Formen Ebenen, Geblrge usw. in der Farbgebu herausarbeltende D eine politische
' eine historische

Aspektkar@
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Karten — In der Robotik

Selbstlokalisation mit Landmarken
Nur Peilung
Peilung und Rotation
Peilung, Rotation und Distanz
Nur Distanzen
Karten
Aspektkarten
In der Robotik
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Karten — Metrische Zielvorgaben

Selbstlokalisation mit Landmarken
Nur Peilung
Peilung und Rotation
Peilung, Rotation und Distanz
Nur Distanzen

Karten
Aspektkarten
In der Robotik
Metrische Zielvorgaben

Fahre zu
25,50 m, 42,13 m, 0°
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Karten — Metrische Zielvorgaben

Selbstlokalisation mit Landmarken
Nur Peilung
Peilung und Rotation
Peilung, Rotation und Distanz
Nur Distanzen
Karten
Aspektkarten
In der Robotik

Metrische Zielvorgaben
unzureichend
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Karten — Zusatzinformationen

Selbstlokalisation mit Landmarken
Nur Peilung
Peilung und Rotation
Peilung, Rotation und Distanz
Nur Distanzen

Karten
Aspektkarten
In der Robotik

Metrische Zielvorgaben
unzureichend

Anreicherung mit Zusatzinformationen

Fahre in
die Kiche

Fahre vor den
Kuhlschrank
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Kartografierung — Odometrie-basiert

Kartografierung
Odometrie-basiert
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Kartografierung — Scan-Uberdeckung

Kartografierung
Odometrie-basiert
Durch Scan-Uberdeckung
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Kartografierung — Ortsintegration

Kartografierung Frage
Odometrie-basiert Ist die aktuelle Position bereits in der
Durch Scan-Uberdeckung Karte verzeichnet?
Ortsintegration Wenn ja, wo?
LOosung
A Durch Ahnlichkeit der
Sensormessungen

Durch Metrik (erfordert hohe Prazision)

Durch Ahnlichkeit des Umfeldes, d.h.
auch friherer und spéaterer Messungen
(oft mit Stochastik)

Al
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Kartografierung — Messfehler

Kartografierung
Odometrie-basiert
Durch Scan-Uberdeckung
Ortsintegration
Messfehler
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Kartografierung — Sensorfusion

Kartografierung
Odometrie-basiert
Durch Scan-Uberdeckung
Ortsintegration
Messfehler
Sensorfusion
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Kartografierung — 3D

bekannt

Kartografierung
Odometrie-basiert
Durch Scan-Uberdeckung
Ortsintegration
Messfehler
Sensorfusion

3D unbekannt
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Parti-Game — Aufteilung

Kartografierung
Odometrie-basiert
Durch Scan-Uberdeckung
Ortsintegration
Messfehler
Sensorfusion
3D

Parti-Game

Hindernisabhangige
Aufteilung
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Parti-Game — Zellen

Kartografierung

Odometrie-basiert

Durch Scan-Uberdeckung

Ortsintegration

Messfehler Kosten: Entfernung oder ¥,
falls kein Ubergang madglich

Sensorfusion
3D
Parti-Game
Hindernisabhangige Aufteilung
Zellen und Zellibergange
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Parti-Game — Simulation

Kartografierung
Odometrie-basiert

Durch Scan-
Uberdeckung

Ortsintegration
Messfehler
Sensorfusion
3D

Parti-Game

Hindernisabhan-
gige Aufteilung

Zellen und
Zellubergange

Simulation
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Parti-Game — Rollstuhl

Kartografierung
Odometrie-basiert

Durch Scan-
Uberdeckung

Ortsintegration
Messfehler
Sensorfusion
3D

Parti-Game

Hindernisabhangige
Aufteilung

Zellen und Zellibergange
Simulation
Rollstuhl
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Rasterbasiert — Korrelation

Rasterbasierter Kartenaufbau
Kreuzkorrelation

C(Dx,Dy,DQ) = P(x, yQ)P&x+Dx,y+Dy,Q+DQ)

Xy
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Rasterbasiert — Verschiebung/Rotation

Rasterbasierter Kartenaufbau
Kreuzkorrelation
Trennung von Verschiebung und Rotation
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Rasterbasiert — Schnelle Kreuzkorr.

Rasterbasierter Kartenaufbau C(Dx,Dy) = P(x, y)P&x+ Dx, y + Dy)
Kreuzkorrelation Xy
Trennung von Verschiebung und Rotation C(DQ) — P(Q) P((Q + DQ)
Schnelle Kreuzkorrelation Xy
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Rasterbasiert — Ultraschall

Rasterbasierter Kartenaufbau

Kreuzkorrelation
Trennung von Verschiebung und Rotation

Schnelle Kreuzkorrelation
Ultraschall

Original

Korrektur
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Rasterbasiert — Laserscan

Rasterbasierter Kartenaufbau
Kreuzkorrelation
Trennung von Verschiebung und Rotation
Schnelle Kreuzkorrelation
Ultraschall
Laserscan

Original

Korrektur
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