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Eine Taxonomie der Navigation
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Bildverarbeitung

Tiefenbilder
» Bildfolgen
* Bewegungsrichtung
= Entfernung
Tiefenspringe
« vertikalen Kanten
= Hindernisvermeidung
* horizontale Kanten
— Andocken

Tiefenableitungsspringe
« vertikalen Kanten
— Kantenkarte als Ortssignatur

3D-Marken
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Planung

Navigation in Gangen

 Integration von Routen zu Routengraph
Navigation in Raumen

« zielgerichtetes Durchqueren

* Andocken an Objekte
Kombinierte Navigation in Gebauden
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