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Plattformen — FRIEND

Stutzrader

(nicht angetrieben)

Aniriebsrader
separat angetrieben
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Plattformen — Labmate / ADENA
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Bahnplanung — Start und Ziel
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Bahnplanung — Gerade

A  Wegplanung mit einzelner Gerade

oL = O =
Start Siop B

Zielposition:

AL,
>
Startposition:
V0
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Bahnplanung — Kreisausschnitt
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Bahnplanung — kubische Funktion
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Bahnplanung — kubisch — Gleichung

Kubische Funktion

f(x)=a-x>+b-x*+c-x+d
Steigung en

Ssat = tan(Bg,)

S, =tan(0..
Ree 2o eaninza) g en

f'(Xgy) =3-a- xEtartE +2-b-Xgy +C=Sgu4
f'(Xzy)=3-a- xzie|2 +2-b- Xz, +C =S,

3 2
f(Xstat) =8 Xgar +D-Xspi +C- X +d = Yspan

3 9
f(Xzu)=a Xz +b Xz +C-Xgzy +d=Yyzy
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Bahnplanung — kubisch — Verschieb.

Vereinfachung
f(0)=d=0

f(0)=c =S,

_ 3 2 _
f(Xze) =@ Xz +b-Xgzy +Sgpn Xz = Yz

f(xzy)=3-a: xzimz +2-b- Xz + Sgar =Sz

Zielposition:
{}{m/ vad/ esdl}

Startposition:

DAY Ot

Ay Verschiebung

e
Ll

{0/0} Basiskoordinatensystemn

Kognitive Robotik Il — Bahnplanung 10



@ Universitat Bremen

Bahnplanung — kubisch —

Parameter
= (Szes — Ssiant) _ (2- (Y 5. — St * Xze1)
xzimz ineIH
b— (3 (Yza — S * Xz1)) _ (Szies — Sstant)
J{zi; X ziel

C = Sgian

d=0
Startpasition:
N,/6)

Beispiel
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Zielposition:
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Bahnplanung — kubisch — Transform.

Transformiere
Startposition:

AR

_ A‘ . Zielposition:

| \  Transformierte
ERCWHLR s Zielposition:
50 sl
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>
Startpostion: (\ ’
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notwendig
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Bahnplanung — kubisch — unmaglich

A

Zielposition: ;
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Bahnplanung — direkt — Falle

Vier Falle:
Direkte Wegplanung

0 unmittelbar moglich

1 nach Drehung um 90°

-1 nach Drehung um -90° mdglich
X nicht mdglich

STOPWINKEL
5‘1'.&!?1'[::1[:42([4:1, [0-90] 190 180 | [ 180 - 270 | ] 270 — 360 |
[GRAD]
[0-90] 0 1 X 0
| 90— 180 | 1 1 X X
| 180 - 270 | X | X X X
1 270 — 360 | 0 X X 0
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Bahnplanung — direkt — vorwarts
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Bahnplanung — direkt - rlckwarts
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Bahnplanung — direkt — vor/zuruck

8 Falle:
Direkte Wegplanung

0 mit Vorwartsfahrt moéglich

1 vorwarts / Drehung um 90° mdglich
-1 vorwarts / Drehung um -90° mdglich
2 mit Ruckwartsfahrt moglich

3 riuckwarts bei Verwendung einer
Drehung um 90° mdglich

-3 rlickwarts bei Verwendung einer
Drehung um -90° mdglich

X nicht mdglich
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Bahnplanung — direkt — Grenzen
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Bahnplanung — Stutzstelle — Mitte
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Bahnplanung — Stutzstelle — 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 moglich

// //
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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 — Krimmung

Kognitive Robotik Il — Bahnplanung

27



@ Universitat Bremen

Bahnverfolgung — Reglerkonzept

Flhrungsgrol3en Regelgrof3en
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Bahnverfolgung — Regler
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Bahnverfolgung — Regelgleichungen

Regelgrolen
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Ableitungen der
Fihrungsgrofen

Schrittweite

Geschwindigkeit
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Bahnverfolgung — steuern / regeln
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Bahnverfolgung — Storungen
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