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Kellergang mit erkennbaren Landmarken (Testfeld)
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Das Fahrzeug bewegt Zu bestimmen sind:
v 4  sich in y.-Richtung Position P, Richtungswinkel ¢.
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Xwr Xy Xry

= -S(p

Ywr Ywm YVEm

sinp cosg

S(p) = .
—COS@ SIn@

Die Position des Fahrzeuges kann aus der Markenposition
und den Sensordaten ermittelt werden, wenn ¢ bekannt ist.
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Xr = Xy — Xy SMP = Yy COSP

Ve = Vi T Xpy €OSQ— Yy, SiNQ

Fehlerrechnung fir X

Ox Ox Ox
Axy = = AXpy + = Aypy + 5?;7 A

aXFM ayFM
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Vi Position und Richtung aus
M, 2 Markenpositionen
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Xwmt ~ Xwmz | S( Xem1 — Xpm2

Ywmi ~ Ywmz Yemi — Yem2
a|l |sing cosg||c
bl |-cos @ sing||d
ac+bd ac+bd
tanp =— @ = arctan ————
ad —bc ad —bc
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Atangp =200, Otang
oc
2 2
Atang = cd(a " bz){Ac — Ad} Ap = arctan(Atan (p)
(ad-bc) ¢ d
[AXFMI ~ Xemo2 AXpyy (AyFMI _ Vrmo AyFM2j
AC . xFMl xFMl 'xFMZ Ad . yFMl yFMl yFM2

& - l—xFMz d (1_yFM2]
XEm1 YFEmi
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Meflabweichungen*: e M2
Kameras YF
fx = fy =+ 3% (2%)
_________________________________ M1
YWF

GroBte Abwffeichungen
der Position| durch Axywp =% 1,7 % (£1,1 %)
Simulat?on i;;nit Werten AYWF =+22% (:|:1, 4 9%, )
von Folie 9 (1 cm= 1 m)

; >
* Grofte mogliche Fehler AWF 12
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A
Yw 3 " M2
Position und Richtung
aus 2 Markenpositionen
B ey s cosAp —sinAg
N R(AQ)=1
sinAp cosAgp
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P, =M, —Myg

p, =M, —My,

(I_fll _ﬁlz)_ (131 _132

{ X } ) { 5] sto) {} R(ao) {}
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=My — My,
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Y1 = Vw2 Ywr1 = VYwra | Y ur1 Y ur2
sin coso || ac +bd
e ? 71 tan p =
b —cos@ sing || d ad —bc

a= [)CWM1 — xWMz]— ()CWF1 — xWFz)\ Abstand der Positionen

_ und A
b_b/WMl_yWM2]_(yWF1_yWF2) ¢

. odometrisch messen
C=Xpyy = Xpy2 COSAQ + Yy, SINAQ

d=Yun— XpnSiNAQ -y, . cosAp 14
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Zusammenfassung

* Stereo-Videodensoren eignen sich fiir die Navigation
Fahrerloser Fahrzeuge und von Service-Robotern.

* Die Fahrzeugposition kann mit Hilfe natiirlicher Landmarken
bestimmt werden. Fehlergrenze abhingig von Kameraauflosung.
Fehlergrenzen im niedrigen Prozentbereich.

 Zur Bestimmung von Position und Richtung sind mindestens 2
Landmarken erforderlich.

* Die sequentielle Erfassung von 2 Landmarken fiihrt zu Losungen
mit vielen Differenzen. Daher auf grof3e Differenzen der Marken-
koordinaten achten.
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