Jarj ugy, mint egy rover: Kis lépésekben. Ha az
aznapra tervezett utvonal végig ldthaté a célig az
el6z6 nap keésziilt fényképeken, akkor a Fold részletes

Margigsziget navigdcids parancsokat kiild (merre, meddig haladjon).
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e \ lL;:}l'lt(é;ltan Fies ' & & mdrnem ldthaté az el6z8 napi képeken, bekapcsol
Nadiee : A S & & azAutoNav GESTALT (Grid-based Estimation of

f: 4 : y Surface Traversability Applied to Local Terrain) onvezetd
algoritmus, mely a nagy koveket kikertili, de 5-10-
szer lassabban halad. Ilyenkor egy ciklusban 10-30
masodpercig megy a rover, megtesz 35—100 cm-t, majd
megdll, sztered képparokat készit és meghatarozza a
aa folytatas atvonalat, ami 20—70 masodpercig tart. Az
"9 autonav tobb dramot fogyaszt (+ CPU-id0) és lassabb is, °
, " mint a vakon vezetés.
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szoftvere. A rover el6tti teriiletet Wi
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Y j v tal megddlt, tul meredek, vagy
o ' i‘gﬁ tal nagy szikla van rajta.

KUTATOTEREP A GUSEV KRATERBEN, 14,6°D 175,4°K ~ 1km A SPIRIT ROVER UTVONALA A GUSEV A Columbia éirsiklé 2003-as visszatérésekor
Mercator-vetiilet - 1:20 000 KRATER ALJZATAN KERESZTUL felrobbant. A Columbia Hills hegyeit a legénység
Budapesti utcahalézat a méretek szemléltetésére. Forrds: OpenStreetMap Tormelékteritd korvonala tagjai emlékére roluk nevezték el.
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