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Konfigurationsraum — gerastert

Konfigurationsraum
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Konfigurationsraum — Modellbildung

Konfigurationsraum
Modellbildung
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Konfigurationsraum — Wegplanung

Konfigurationsraum
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Konfigurationsraum — Zelllbergange

Konfigurationsraum
Modellbildung
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Konfigurationsraum — PKW-ahnlich

Konfigurationsraum
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Konfigurationsraum — Zellbewertung
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Wegplanung — Graphensuche
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Wegplanung — Aufwand
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Wegplanung — Einflussmoglichkeiten
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Wegplanung — Einflussmoglichkeiten

Konfigurationsraum

Modellbildung

Navigation im Konfigura-

tionsraum
Bewertete Zelliibergange
Ubergange fir PKW-
ahnliche Bewegung
Bewertete Zellen

Bahnplanung als Graphensuche
Aufwand

Geplante Trajektorien
Abhangig von Bewertungen
Komplizierte Bahnen

Kognitive Robotik Il — Navigation

12



@ Universitat Bremen

Wegplanung im Raster — Nachtelle

Konfigurationsraum

Modellbildung Exakte Positionsbestimmung notwendig I
Navigation im Konfigura-

tionsraum
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Potentialfeldmethode
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Wegplanen — Sichtbarkeitsgraph
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Wegplanung — Voronoy-Diagramm

Kognitive Robotik Il — Navigation

16



@ Universitat Bremen

Wegplanung — Zelldekomposition
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Wegplanung — einfache Zelldekomp.
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Wegplanung — Sweep-Line-Algorithm.

Drei Félle
p; ist Anfangspunkt
p; ist Endpunkt
p; ist Schnittpunkt
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Riickgabe Ubungsblatt 2

Durchschnitt
74% (50% - 93%)
Aufgabe 1
Fast immer richtig
Aufgabe 2
Pakete beim Einfigen und Auslesen kopieren!
Aufgabe 3
Puffer im BufferedSender vorhalten und als normales Paket versenden

Aufgabe 4
Langsames Modul legt ab: (pos,,4,P0S, e\
Andere Module rechnen: pos,,, ‘= p0S, ., + (P0S,4, — POSy4)
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