
Universitä t Bremen

Navigation

Thomas Rö fer

Konfigurationsraum
Wegplanung

Rasterung des Raumes
Geometrische Zerlegung
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Rü ckblick �Kartografierung mit 
Laserscans / des Zustandsraums�

Cox Iterative Dual Correspondence

Nachbarschaftskarte Beispiel Parti-Game
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Konfigurationsraum � gerastert

� Konfigurationsraum
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Konfigurationsraum � Modellbildung

� Konfigurationsraum
� Modellbildung
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Universitä t Bremen

Konfigurationsraum � Wegplanung

� Konfigurationsraum
� Modellbildung
� Navigation im Konfigura-

tionsraum
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Konfigurationsraum � Zellü bergä nge

� Konfigurationsraum
� Modellbildung
� Navigation im Konfigura-

tionsraum
� Bewertete Zellü bergä nge



Kognitive Robotik I � Navigation 7

Universitä t Bremen

Konfigurationsraum � PKW-ä hnlich

� Konfigurationsraum
� Modellbildung
� Navigation im Konfigura-

tionsraum
� Bewertete Zellü bergä nge
� Ü bergä nge fü r PKW-ä hnliche 

Bewegung
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Konfigurationsraum � Zellbewertung

� Konfigurationsraum
� Modellbildung
� Navigation im Konfigura-

tionsraum
� Bewertete Zellü bergä nge
� Ü bergä nge fü r PKW-ä hnliche 

Bewegung

� Bewertete Zellen
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2625

1816

1312

Wegplanung � Graphensuche

� Konfigurationsraum
� Modellbildung
� Navigation im Konfigura-

tionsraum
� Bewertete Zellü bergä nge
� Ü bergä nge fü r PKW-ä hnliche 

Bewegung

� Bewertete Zellen

� Bahnplanung als Graphensuche
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Wegplanung � Aufwand

� Konfigurationsraum
� Modellbildung
� Navigation im Konfigura-

tionsraum
� Bewertete Zellü bergä nge
� Ü bergä nge fü r PKW-

ä hnliche Bewegung

� Bewertete Zellen

� Bahnplanung als Gra-
phensuche
� Aufwand
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Wegplanung – Einflussmöglichkeiten

� Konfigurationsraum

� Modellbildung

� Navigation im Konfigura-
tionsraum
� Bewertete Zellübergänge
� Übergänge für PKW-

ähnliche Bewegung

� Bewertete Zellen

� Bahnplanung als Graphensuche
� Aufwand

� Geplante Trajektorien
� Abhängig von Bewertungen


