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sg Gesamtdistanz einer Trajektorie

sstart Startdistanz einer Rotation auf der Bahn

tg Gesamtzeit einer Trajektorie

θg Gesamter Drehwinkel einer Trajektorie

t̂max Zeit der länger andauernden Bewegung eines

Bahnsegments

tplan, treplan Zeiten für Planung und Neuplanung der Tra-

jektorie

tθ Gesamtzeit des rotatorischen Geschwindig-

keitspro�ls

txy Gesamtzeit des translatorischen Geschwindig-

keitspro�ls

t Zeit

u Parameter auf einer parametrischen Kurve

X
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vmax, amax, jmax Maximale translatorische Geschwindigkeit,

Beschleunigung und Beschleunigungsände-

rung (Ruck)

xD, yD, θD Fahrzeugkoordinaten im diskreten Zustands-

raum

xW, yW, θ Fahrzeugkoordinaten in FW

ζ Bahnwinkel eines Bahnsegments

ζD Diskreter Bahnwinkel eines Bahnsegments

Mengen und Tupel

AD(q) Mittelpunkte der Zellen einer diskreten Fahr-

zeugkontur für die Kon�guration q in FW

A(q) Punkte einer Fahrzeugkontur für die Kon�gu-

ration q in FW

B Hindernisse im Arbeitsraum

CBi Hindernisse im Kon�gurationsraum

kθ Rotatorische kinodynamische Komponenten

kxy Translatorische kinodynamische Komponen-

ten

pl Komponenten eines Bahnsegments l

Qadm Vereinigung aus Qmax und Qnext

Qg Zielkon�gurationen

Qmax Maximale Geschwindigkeiten eines Fahrzeugs

Qnext Maximale Geschwindigkeiten im nächsten

Zeitschritt

Qs Startkon�gurationen

QT Trajektorienfunktionen

Qx,D, Qy,D, Qθ,D Zustände im diskreten Zustandsraum

Q̇xy Diskrete Geschwindigkeitsstufen
iρj Phase j eines Geschwindigkeitspro�l in kino-

dynamischer Einschränkung i

U Aktionsmenge aller Zustandsübergänge

UL,D Aktionsmenge langer Bewegungsprimitive

US,D Aktionsmenge kurzer Bewegungsprimitive

Vektoren

ai Punkt einer Fahrzeugkontur

∆qLoc Abweichung von geplanter Kon�guration

fA Translatorische Kräfte und Drehmoment des

FTF

fwheel Tangentiale Kontaktkräfte der Räder

XI
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ϕ̇p Modellparameter der Radreibung
ρ̇p Modellparameter der Rollenreibung

pl Bahnpunkt auf einem berechneten Bahnseg-

ment

q, qW Kon�guration in Weltkoordinaten

qD Kon�guration im diskreten Zustandsraum

q̇A,
F̄ATFA

Geschwindigkeiten im Fahrzeugkoordinaten-

system

q̇, q̇W, F̄WTFW
Geschwindigkeiten im Kon�gurationsraum

(Weltkoordinatensystem)

qgoal Ziel-Kon�guration einer Trajektorie

qinit Initiale Kon�guration einer Trajektorie

s Zustand im diskreten Zustandsraum

s′ Folgezustand von s im diskreten Zustands-

raum

u Zustandsübergangs- oder Aktionsvektor

x Zustand einer Trajektorie
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Abkürzungsverzeichnis

AD* Anytime Dynamic A* (Suchalgorithmus)

ARA* Anytime Repairing A* (Suchalgorithmus)

BLDC-Motor Brushless Direct Current Motor

CAN Controller Area Network

CDL Curvature Distance Lookup

CEKF Constrained Extended Kalman Filter

CLF Control Lyapunov Function

CP Continuous Path

DWA Dynamic Window Approach

EKF Extended Kalman Filter

EMK Elektromotorische Kraft

ERP Enterprise Resource Planning

FTF Fahrerloses Transportfahrzeug

FTS Fahrerloses Transportsystem

HF High-Frequency

HSLP Holonomer State Lattice Planner

IMSL Intelligent Mobile Systems Lab (FH Dort-

mund)

LAM Lastaufnahmemittel

LiDAR Light Detection and Ranging

LUT Lookup-Table

MCP Monte Carlo Particle�lter

MoM Mobiler Manipulator

XIII
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MPC Model Predictive Control

NF Navigation Function

PID-Regler Proportional-Integral-Derivative Regler

PWM Pulsweitenmodulation

QEKF Quantized Extended Kalman Filter

QR-Code Quick Response Code

RFID Radio-Frequency IDenti�cation

RHC Receding Horizon Control

ROS Robot Operating System

RRT Rapidly-exploring Random Tree

SLAM Simulteanus Localization And Mapping

SLP State Lattice Planner

SPS Speicherprogrammierbare Steuerung

UKF Unscented Kalman Filter

VFH Vector Field Histogram
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