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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
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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
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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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