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Uberblick Uber Bremer Teilprojekt
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Szenario: Routenassistent
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Generalisierung
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Routengraph — Grundidee
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Routengraph — Abzweige

» Winkel
» Lange der ausgehenden Strecke

» Liste der eingehenden Abzweige
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Induktiver Ansatz

» Idee: Zuordnung von Routen-Ecken zu Graph-Knoten

» Zweiteilige Zuordnung
» Ecke passt auf Abzweig
» Rest der generalisierten Route passt bis zum Abzweig

gefahrenen Route
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Probabilistische Selbstlokalisation

» Kriterien
» Passqualitat der bisherigen Route
» Winkeléahnlichkeit
» Segmentahnlichkeit

»
»

» Inkrementelle Anpassung der Aufenthaltswahrscheinlichkeiten
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Ecken passen — Moglichkeiten

» Unterscheidung von Wahrscheinlichkeiten daftr, dass

» die vorher generalisierte Ecke wirklich vorhanden warr, ...
» Eckwinkel hat Ahnlichkeit zu Winkel eines Abzweigs im Routengraphen

» ... die vorher generalisierte Ecke irrtimlich erkannt wurde, ...
» Eckwinkel hat Ahnlichkeit zu 0°

» ... eine Ecke ubersehen wurde, ...
» Winkel der Abzweige im Routengraphen haben Ahnlichkeit zu 0°

» ... an der vorher generalisierten Ecke im Gang gewendet wurde. N
» Eckwinkel hat Ahnlichkeit zu 180°
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Weiterpropagierung

» Inititert nach Erkennen einer Ecke in der gefahrenen Route

» Anpassung der Hypothesen

» Wechsel in neuen Abzweig
» Kandidatensuche unter den Vorgangern

» Verbleib im selben Abzweig
» Annahme: Generalisierte Ecke existiert in der Realitat nicht
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Route Routengraph
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Ergebnisse — Route 1
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Ergebnisse — Route 2
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Ergebnisse — Route 2
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Navigation im Innen und Auf3enraum
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» Gebaude: Mehrzweckhochhaus
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Navigation im Innen und Auf3enraum

» Gebaudekomplex: NW 2
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Navigation im Innen und Auf3enraum

» Gebaudekomplex: IW + BIBA §
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Navigation im Innen und Auf3enraum
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» Gebaude: Mehrzweckhochhaus

» Gesamtstreckenlange 2176 m
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Innen/Auf3enraum — Odometrie Daten
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Innen/Auldenraum — Laserscan-Karte
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Ausblick des Bremer Tellprojekts

v

Routengraphen

» Ubersehene Ecken

» Automatische Graphakquisition
» Anreicherung durch Landmarken
Navigation

» Erweiterte Grundverhalten

» Navigation im Aul3enraum
Mensch-Maschine-Schnittstelle
» Spracheingabe

» Force-Feedback-Joystick
RoboCup

» Erstellung eines Weltmodells
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Aibo-Sicht
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