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Bitte beantworten Sie die fol enden 20 Fragen innerhalb der angebenen Zeilen: . 5
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Nennen Sie drei sinnvolle Einsatzgebiete von mobilen kooperativen Robotern:

o Imin el vo (0P
a) Wﬂ/ 8) 7 [.V>:/ é}?\lw»&hvwk}; ‘Ktﬁué{:{ / Dﬁ"y/\in’\ £ AME N RAY {31 "“":}.*
b) laviy ‘rl\\f\.w\'.) m\u\w '\5“\&&”\ SL’\'7@‘“'\%\.‘ '»J“ 2% '4&)@\‘\ ;\\/,)
AV iVien Y 7

N Shdl %, Lebs sl ( Homberiarin Qe o kel A\ e

C) E’#“V\/w\\w o & gV \ %\U‘ y /j
Nennen Sie drei Anforderungen an die in mobilen Robotern eingesetzten Batte-

rien:
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3 Ein mobiler Roboter kann sich nur eindimensional in x-Richtung bewegen. Die
maximale Beschleunigung betrage amax- Geben Sie eine nicht-holonome
Zwangsbedingungen abhéngig von X und amay an?
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Ordnen Sie die folgenden Kinematiken Mobiler Roboter hinsichtlich lhrer Gelzn-
degéangigkeit (beste EeI?:'mdegéingigkelt ZUegst):

Dreiradantrieb, Mecanum-Antrieb, omnidirektionaler Differenzialantrieb
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Blatt 3
Autonome Mobijle Systeme (AMS) 2. priifung WS 2012/13

9. Worin liegt

i iner Bahn-
er wesentliche Vorteil einer Bahnregelung gegenuber ein
steuemng?
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10. Warum ist es wichtig, mit einem Encoder auch die Drehrichtung der Antriebsra-
der erfassen zu kénnen?
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11. Worin liegt die wesentliche Herausforderung bei der Entwicklung von Laser-
Entfernungssensoren auf Basis von Laufzeitmessungen?
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12. Welche Nachteile sind mit dem Einsatz kunstlicher Landmarken fur die Roboter-
lokalisierung verbunden?
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13. Tragen Sie in das rechte Diagramm naherun
der links fett dargestellten Kontur ein:
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ol hnet sich die Wahrscheinlichkeit fiir das gemeinsame Auftreten Zweier
Stochastisch unabhangigen Ereignisse A und B aus den Einzelwahrscheinlichkei_
ten P(A) ung PB)? ——
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€ eine rote und zweij schwarze Kugel? Wie groRe st die Wahr-

15. Eine Urne enthalt
Scheinlichkeit in drej Versuchen mit Zurticklegen genau einmal eine schwarze

Kugel zuy Ziehen?
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16. Geben Sie fiir ein Kalman-Filter die Messmatrix H an, falls das Zugehdrige Sys-
tem durch drej Zustandsgréfsen X1, X2 und x; beschrieben wird, und bei dem die
einzige MessgréRe z als Linearkombination z = 2X1 = X2 beschrieben werden

kann?
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17. Warum ist es sinnvoll, bei Einsatz von Kalman-Filtern zy Lokalisierung eines mo-
bilen Roboters mehrere Positionshypothesen gleichzeitig zu schitzen?
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ile eines Partikelfilters gegeniber einem Kal-

18. Nennen Sie zwei wesentliche Vo
man-Filter?

b Bibibl The: olib) 85

h i \ SRE
SF okt ot Voo Y20

; Fachbereich v Prof. Dr.-Ing. V. Sommer
Beuth Hochschule fir Technik Berlin




T

Beuth Hochschule fr Technik Berlin FGChbereich Vi




