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Aus allen Kandidatenmengen muss je ein Punkt gewahlt werden, so-
dass der Pfad entlang der Punkte bestmoglich zur Trajektorie passt.
Also: 8 - — - = ¢ mit ¢t € C sodass
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maximal ist.
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Suche optimalen Weg: dynamisches Programmieren
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Losung: Einfiihrung der Richtungswahrscheinlichkeit
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180° zwischen den Vektoren
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PGPS e D =1, falls einer der
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— Erhebliche Verbesserung der Matching-Ergebnisse
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Wozu eigentlich?
1. Genauere FuBgangernavigation

—» Routen abseits vom (Fahrzeug-)
StraBennetz werden erkannt

2. Kompensation fehlender Verbindungen

—» Bewegungen iiber noch nicht
erfasste StraBen werden iberbriickt

3. Erfassung tatsachlicher Off-Road Bewegungen

—» Pfade auBerhalb der befestigten StraBen (z.B. Trampelpfade,
Wiesen, Feldwege, etc.) werden erfasst

Bildquelle: stbawm.bayern.de
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—» Selbe Optimierungsmethode wie im Basissystem
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Randomisierte Tests

e Basis- und Off-Road-System

e 1200 zufallige Testkarten

e Integritat zwischen 25% - 100%

Resultate
bei fallender Integritat:

e Basis-System ermittelt stark

abweichende Pfade
e Off-Road-System konvergiert

gegen Trajektorie
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e Kartenerstellung z.B. durch Community

— Pereira et al. (2009): YouTrace
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