%Al exander W ede 103977

9%4J2003 G5
% .abor Nr. 5 I nterpol ati on von Fahrtestrecken ei nes Roboterarnes
cl ear al
clc
%efinition beliebiger Koordinaten und des dazugehori gen codes
%. . .stehen 1...fahren 2...stehen + aufnehnen 3...stehen + absetzen
pos = [0 2 6 7 12 158 4 O; % - Koor di nat e
0 4 4 6 7 1 -1-20; % - Koor di nat e
0 1 1 2 1 3 1 1 0]; %°r ogr anm Code

%Spei cherung der Daten
save(' points.dat','pos','-ASCI|");

cl ear al

% . aden der Daten in Matrix

pos = | oad(' points.dat');

% 1" = Anzahl der Elenmente von 3. Zeile von "pos" die ungleich 1
%1-1" = Anzahl der Teil strecken

I =l engt h(find(pos(3,:)~=1));
% i nden des m ni mal en Abstandes zwei er X-Koordi nat en
for n=1:length(pos(1,:))-1

h(n) =pos(1, (n+1))-pos(1,n);

h(n) =abs(h(n));

end

% h" = 1/10 des m ni nmal en Abst andes
h=m n(h)/10;

% col" = Vektor mt Farbcode fuar "plot"

col=['m 'r" '"b" "g 'y 'c'];
%efinition der Teilstrecken, Iteration der x- und y-Vektoren, graf. Ausg.
j=1
for i=1:1-1
k=1;
x=[1];
y=[1;
%erster Punkt der i-ten Teil strecke
x(k)=pos(1,j);
y(k)=pos(2,j);

j =+
k=2;
for j=j:length(pos(3,:))
if pos(3,j)==
Yzweiter bis vorletzter Punkt der i-ten Teil strecke
x(k)=pos(1,j);
y(k)=pos(2,j);
j =+
k=k+1;
el se
br eak
end
end

% et zter Punkt der i-ten Teilstrecke
x(k)=pos(1,j);
y(k)=pos(2,j);
%Zwi schenwerte fur lteration
t=1: h: k;
%Wteration der i-ten Teilstrecke
ua=i nterpl(x,t, spline');
va=interpl(y,t, spline");
%plot" der i-ten Teilstrecke mt Farbe aus Farbvektor "col™
pl ot (pos(1,:),pos(2,:)," ko' ,ua,va,[col (nod(i,6)+1) ":"]);
hol d on
end



