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3. Katastrophenroboter

en Robotern eingesetzten

tern unter entkoppelter Bewegung von v und

Entkopplter Bewergung heildt dass der Roborter auf eine Bahn mit entkopplter v und w bewergt und
also der Rober bewergt sich mit v bis einem Position anschlieRlich stoppt er dort und dreht sich um
einen bestimmten w dann bewegt sich wieder bis zum zielposition. Fir viele Anwendungen ist ent
Bew unbefriedigten und gleichzetige Variation von v und w ermmaéglicht glatte Bahnkurven.

Bei ent Bweg kann der Robter keinen glatte bahnkurve befarhen, da die v und w entkopplt sind. Eine
gleiczeitige Variation von v und w ermdglicht eine glatte Bahnkurve.
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7. Ein mobiler Roboter v_veise eine maximale Winkelbeschleunigung von 5°/s? auf,
und seine hochste Winkelgeschwindigkeit betrage 10°/s. Wie lange dauert es
mindestens, bis er sich aus dem Stand ym 360° gedreht hat?

Wmax =10 tges = winkel/wmax =35s 360-10 = 350

8. Warum kénnen bei mobilen Robotern im allgemeinen die Bahn- und die Winkel-
geschwindigkeit nicht unabhangig voneinander eingestellt werden?

Weil jede Bahnsteuerung auf unterlagerten Geschwindigkeitsregelung basiert, um w und v auf die

berechneten Werte einzustellen.

L ' i iner Bahn-
steuerungz?der wesentliche Vorteil einer Bahnregelung gegenuber eine

Bahnreglung wird mit Lagerreglerauf basis von Regelungstechnik realisiert.

10. Warum ist es wichtig, mit einem Encoder auch die Drehrichtung der Antriebsra-
der erfassen zu kénnen?

Da keine fehlerhafte Detektion der codierte Winkels auftreten Damit absolute Winkelcodierung
durch graycode. Damit Geschwindigkeit durch zeitlich Ableitung bestimmt wird

I

11. Worin liegt die wesentliche Herausforderung bei der Entwicklung von Laser-
Entfernungssensoren auf Basis von Laufzeitmessungen?

Bei laser entfernungsensoren ist Realisierung der Messverfahren aufgrund Lichtgeschweindigkeit ¢
aufwandig. Da muss genaue Messung von Lichtgeschwindigkeit und die differenzailzeit

12. Welche Nachteile sind mit dem Einsatz kunstlicher Landmarken fiir die Roboter-
lokalisierung verbunden? Fo s

Bei k. Landmarke muss eine von auBen Instalation durchgefiirt werden

Landmarke kann irgendwie defekt sein oder verdeckt duch bewegliche Hindernisse

Flr Robter wird die landmarke nicht richtig indentifiziert.



90° bei 0 0° bei 4, 45° bei 2.12
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3*(1/4)71*2/4=3/8
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Falls sich eine Hypothese als nicht richtig erweisen sollte, stehen alternative zu Verfligung so dass
Wahrscheinlichkeit sink, dass Roboter seine Position verliert

Sh

-~ Vo
18. Nennen Sie zwei wesentliche Vortﬁe eines Partikelfilters gegenuber einem Kal-'

man-Filter?

Schatzt vollstandige Wharscheinlichkeitsverteilung und nicht auf leanares System beschrankt



Messen darstellen planen handeln



