
 

1 ERkunngunsroboter  4. Roboter für Mienenräummung  

2. Marketing    5. Medizen 

3. Katastrophenroboter  

 

Große Kapazität, leichtes Gewicht, viele ladezyklen 

 

 

 

 

 

Dreiradantireb, omnidirektionaler DA, Mecanum Antrieb 

 

 

Vx = -1/3*10 - -1/3*10 = -20/3 cm/s 

 

 

Entkopplter Bewergung heißt dass der Roborter auf eine Bahn mit entkopplter v und w bewergt und 

also der Rober bewergt sich mit v bis einem Position anschließlich stoppt er dort und dreht sich um 

einen bestimmten w dann bewegt sich wieder bis zum zielposition. Für viele Anwendungen ist ent 

Bew unbefriedigten und gleichzetige Variation von v und w ermmöglicht 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 ermöglicht eine glatte Bahnkurve. 



 

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

 

 

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

berechneten Werte einzustellen. 

 

 

Bahnreglung wird mit Lagerreglerauf basis von  Regelungstechnik realisiert.  

 

 

Da keine fehlerhafte Detektion der codierte Winkels auftreten  Damit absolute Winkelcodierung 

durch graycode. Damit Geschwindigkeit durch zeitlich Ableitung bestimmt wird 

 

 

Bei laser entfernungsensoren ist Realisierung der Messverfahren aufgrund Lichtgeschweindigkeit c 

aufwändig. Da muss genaue Messung von Lichtgeschwindigkeit und die differenzailzeit  

 

 

Bei k. Landmarke muss eine von außen Instalation durchgefürt werden 

Landmarke kann irgendwie defekt sein oder verdeckt duch bewegliche Hindernisse 

Für Robter wird die landmarke nicht richtig indentifiziert. 

 



 

90° bei 0 0° bei 4, 45° bei 2.12 

  



 

P(A) + P(B) 

 

 

3 * (1/4)^1 * 2/4 = 3/8 

 

 

2 0 0
0 −1 0
0 0 0

 

 

 

Falls sich eine Hypothese als nicht richtig erweisen sollte, stehen alternative zu Verfügung so dass 

Wahrscheinlichkeit sink, dass Roboter seine Position verliert 

 

 

Schätzt vollständige Wharscheinlichkeitsverteilung und nicht auf leanares System beschränkt 



 

 

 

  

 

Messen darstellen planen handeln 


