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Interative Algorithmen – Cox

� Interative Algorithmen
� Cox

Versatz



Kognitive Robotik I – Kartografierung mit Laserscans 4

Universität Bremen

Interative Algorithmen – Lu und Milios

� Interative Algorithmen
� Cox

� Lu und Milios

„nächster Punkt“ Regel

„gleiche Entfernung“ Regel

A

Verschiebung: nächster Punkt
Verdrehung: gleiche Entfernung

Versatz

B
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Kartenaufbau – Aufnahme 

� Interative Algorithmen
� Cox

� Lu und Milios

� Kartenaufbau (Gutmann)
� Aufnahme
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Kartenaufbau – Begradigungen

� Interative Algorithmen
� Cox

� Lu und Milios

� Kartenaufbau (Gutmann)
� Aufnahme

� Begradigungen
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Kartenaufbau – Nachbarschaftskarte

� Interative Algorithmen
� Cox

� Lu und Milios

� Kartenaufbau (Gutmann)
� Aufnahme

� Begradigungen

� Nachbarschaftskarte
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Kartenaufbau – Nachbarschaftskarte

� Interative Algorithmen
� Cox

� Lu und Milios

� Kartenaufbau (Gutmann)
� Aufnahme

� Begradigungen

� Nachbarschaftskarte
� Sichtbarkeit
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Kartenaufbau – Nachbarschaftskarte

� Interative Algorithmen
� Cox

� Lu und Milios

� Kartenaufbau (Gutmann)
� Aufnahme

� Begradigungen

� Nachbarschaftskarte
� Sichtbarkeit

� Sichtbarkeitsfaktoren
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Kartenaufbau – Nachbarschaftskarte

� Interative Algorithmen
� Cox

� Lu und Milios

� Kartenaufbau (Gutmann)
� Aufnahme

� Begradigungen

� Nachbarschaftskarte
� Sichtbarkeit

� Sichtbarkeitsfaktoren

� Vereinfachungen
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Kartenaufbau – Nachbarschaftskarte

� Interative Algorithmen
� Cox

� Lu und Milios

� Kartenaufbau (Gutmann)
� Aufnahme

� Begradigungen

� Nachbarschaftskarte
� Sichtbarkeit

� Sichtbarkeitsfaktoren

� Vereinfachungen 
� Beispiel
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Kartenaufbau – Nachbarschaftskarte

� Interative Algorithmen
� Cox

� Lu und Milios

� Kartenaufbau (Gutmann)
� Aufnahme

� Begradigungen

� Nachbarschaftskarte
� Sichtbarkeit

� Sichtbarkeitsfaktoren

� Vereinfachungen 
� Beispiel

� Ergebnis
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Parti-Game – Aufteilung

� Parti-Game
� Hindernisabhängige

Aufteilung
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Parti-Game – Zellen

� Parti-Game
� Hindernisabhängige Aufteilung

� Zellen und Zellübergänge

Kosten: Entfernung oder ∞,
falls kein Übergang möglich

Kosten: Entfernung oder ∞,
falls kein Übergang möglich
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Parti-Game – Simulation

� Parti-Game
� Hindernisabhän-

gige Aufteilung
� Zellen und

Zellübergänge
� Simulation
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Parti-Game – Rollstuhl

� Parti-Game
� Hindernisabhängige

Aufteilung
� Zellen und Zellübergänge

� Simulation

� Rollstuhl


