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Interative Algorithmen — Cox
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Interative Algorithmen — Lu und Milios
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Kartenaufbau — Aufnahme
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» Interative Algorithmen
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Kartenaufbau — Nachbarschaftskarte
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Kartenaufbau — Nachbarschaftskarte
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Kartenaufbau — Nachbarschaftskarte
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Kartenaufbau — Nachbarschaftskarte
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Kartenaufbau — Nachbarschaftskarte

» Interative Algorithmen
» Cox
» Lu und Milios
» Kartenaufbau (Gutmann
» Aufnahme
» Begradigungen
» Nachbarschaftskarte

o=
_a-.ﬂ‘:'___,.a" Y

» Sichtbarkeit . T e N ¥
. . I.:"‘: r=- ':"- B . ﬁ-—ll-—r = !Lw_.a-.. -"_. d .--. B A ) ..fru-‘..-"-'."."'- g _..-'" g H
» Sichtbarkeitsfaktoren Lo . f 'SR R‘\ M Y
. *? ] ":_I .-":‘.. . I - Il.j‘-é:u_ ""I"l. -g‘}"‘: _,‘:i
» Vereinfachungen PO L SN R e B
. tf o o IR S i | =
» Beispiel S ﬁ‘j% @ar " }[ = rt}% i
RO el ENDAIE TP B ¥ e et T i .

Kognitive Robotik | — Kartografierung mit Laserscans 11



lwl Universitat Bremen

Kartenaufbau — Nachbarschaftskarte
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Parti-Game — Aufteilung
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Parti-Game — Zellen

» Parti-Game
» Hindernisabhéngige Aufteilung
» Zellen und Zellibergange
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Parti-Game — Simulation
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Parti-Game — Rollstuhl
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