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eDNA = environmental-DNA






1. See-Thi

2. Optische Navigation
3. Encoder-Decoder Segmentierung

4. Sonar Navigation
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Optische Navigation
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« Kamera Basierende Wahrnehmung

» Kl Interpretation der Daten




Encoder-Decoder Netzwerk
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Follow The Gap Methode
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Navigations Ziel
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Kompass: “Nord”

Tiefe: “5 Meter”
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See-Think-Ac

» Kl Interpretation der Daten

« Reaktive Steuerung inks oder Rechts
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« Steuerung Basierend auf
Experimentellen Daten

Mean of all motion primitives using the first 1 m of trajectory
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« Steuerung Basierend auf
Experimentellen Daten

 Komplexe Trajektoren
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