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Bitte beantworten Sie die folgenden 20 Fragen innerhalb der angebenen Zeilen

1. Nennen Sie drei sinnvolle Einsatzgebiete von Servicerobotern
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2. Nennen Sie drei Nachteile von Verbrennungsmotoren gegenuber Elektromotoren

hinsichtlich ihres Einsatzes in mobilen Robotern:
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11 Was versteht man unter Sensorfusion?
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12. Ein mobiler Roboter besitze einen Sensor, mit dem nur die Richtung zu einer
Landmarke eindeutig bestimmt werden kann. Wie viele Landmarken muss ein

Roboter zu seiner dreidimensionalen Lokalisierung (x, Y, 9 ) mindestens erfas-
sen, wenn die Position jeder Landmarke im Raum bekannt ist?
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13. Mit welchem mathematischen Verfahren wird bei GPS die Laufzeit eines Signals
zu einem Satelliten mit hoher Genauigkeit bestimmt?
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14, Tragen Sie in das rechie Diagramm néherungswelse die Haugh- Fransfaiisie
der links fett dargestellten Kontur @in
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15. Geben Sie fur den Ereignisraum der Wrfelergebnisse {1, 2, 3, 4, &, B} zwel dis
junkte Ereignisse A und B an, die dieselbe Walischeinlichkell hahs

A=(43,5h T=42,4,6}
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16. Mit welcher Formel lasst sich die Varianz vai(x) einer diskielsri Zufallsvariabiler
aus der Wahrscheinlichkeitsfunktion p(x) bel bekanintem Erwaitungswerl () he-
rechnen?
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17 Eine Urhe unthﬂlm diel role ufil zwel suhwafze Kugeln? Wle rauo st die Walir-
sohainlichkell i vier Versushen mil Zurticklegen genau sinmal sine schwarze
Kugel 2u ziehen?
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18 Wie sieht die Messmaliix H eines Systems aus, das durch zwel Zustandsgrofien
Xy und x; beschrieben wird und bei dem sich die einzige Messgrolie z als Linear-
kombination z = x; + 3 x; darsiellen lassl?
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19 Was versteht man unter einem Markov Prozess?
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20 Ein mobiler Roboter befinde sich innerhalb der heligrau aingozelchneten Flache
und besitze einen fehlerfreien Abstandssensor, der eine Entfernung von exakt 1
m zum jeweils ndchsten durch eine brelte Linle gekennzelchnatan Hindernis an-
zeigt AnschlieBend bewege sich der Roboter exakt um 2 m in x-Richtung, ohne
dass eine Kollision oder eine erneute Messung erfolgt Markieren Sie in dem DI
agramm alle Punkte, an denen der Roboter slch nach der Bawegung aufhalten
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