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Rückblick
„Stochastische Selbstlokalisation II“

Motivation Generalisierung Routen
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Plattformen – FRIEND
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Plattformen – Labmate / ADENA
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Bahnplanung – Start und Ziel

� Winkel

� aBasis = atan2(Dy, Dx)

� aStart = qist - aBasis 

� aZiel = qsoll - aBasis 

� Abstand

� l = ÖDy2 + Dx2

� Wandabstand

� Swand,links

� Swand,rechts
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Bahnplanung – Gerade
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Bahnplanung – Kreisausschnitt
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Bahnplanung – kubische Funktion
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Bahnplanung – kubisch – Gleichung

� Kubische Funktion

�

� Steigung en

�
�

� Randb edingung en

�
�

�
�
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Bahnplanung – kubisch – Verschieb.

� Vereinfachung

�
�

�
�
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Bahnplanung – kubisch – Beispiel

� Parameter

�
�

�
�
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Bahnplanung – kubisch – Transform.
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Bahnplanung – kubisch – unmöglich
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Bahnplanung – direkt – Fälle

� Vier Fälle:
Direkte Wegplanung
0 unmittelbar möglich

1 nach Drehung um 90°
-1 nach Drehung um -90° möglich
X nicht möglich
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Bahnplanung – direkt – vorwärts
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Bahnplanung – direkt - rückwärts



Kogn itive Robotik II – Bahnplanung 17

Universität Bremen

Bahnplanung – direkt – vor/zurück

	 8 Fälle:
Direkte Wegplanung
0 mit Vorwärtsfahrt möglich

1 vorwärts / Drehung um 90° möglich
-1 vorwärts / Drehung um -90° möglich
2 mit Rückwärtsfahrt möglich

3 rückwärts bei Verwendung einer 
Drehung um 90° möglich

-3 rückwärts bei Verwendung einer 
Drehung um -90° möglich

X nicht möglich
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Bahnplanung – direkt – Grenzen
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Bahnplanung – Stützstelle – Mitte
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Bahnplanung – Stützstelle – Rand
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Bahnplanung – mit Kreissegment
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Bahnplanung – mit 2 Kreissegmenten
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Bahnplanung – Kombinationen CDC

64 Kombinationen,
aber max. 32 möglich

64 Kombinationen,
aber max. 32 möglich
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Bahnplanung – Auswahl der Methode
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Bahnverfolgung – Modell
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Bahnverfolgung – Geschwindigkeit
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Bahnverfolgung – Krümmung
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Bahnverfolgung – Reglerkonzept

RegelgrößenFührungsgrößen
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Bahnverfolgung – Regler
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Bahnverfolgung – Regelgleichungen


 Regelgrößen

�
�


 Ableitung en der 
Führung sgrößen

�
�


 Schrittweite

�


 Geschwind igkeit

�
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Bahnverfolgung – steuern / regeln
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Bahnverfolgung – Störungen


