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1 Nennen S zwe sinnvolle Anwendungen von mobilen Robotern mit extenen
Energeguelien
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31 Was versteht man unter emner nicht-hoionomen Zwangsbedingung fur mobile
Roboter?
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&4 Bei einem Roboter mit Differenzialantneb und mit @inem Radabstand 2b = 30 cm
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5. Von welcher Vorgabe hangt die maximale Bahngeschwindigkeit ab, mit der ein

kKrummungsstetiger Ubergang befahren werden kann? ‘
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6. Warum gilt das Bewegungsmodell fiir nicht-holonome Roboter nicht exakt?
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7. Nennen Sie zwei Messprinzipien von Magnetfeldsensoren:
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8 Wann tritt bei aktiven Sensoren totale Reflexion an Hindernissen auf:
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9 Wie wird bei einem Sensor, der nach dem Kinect-Prinzip arbeitet, die raumliche
Tiefe des Raums erfasst?
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11 Warum ist GPS zur Lokalisierung mobiler Roboter in innenraumen ungeegnat”
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13. Weiche Voraussetzungen missen zwei Zufallsvanablen x und y aufweisen da- /2
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14. Was muss in jedem Schritt bekannt sein, damit die Pradiktion der Zustande und
der Systemkovarianzmatrix mit einem Kalman-Filter erfolgen kann?
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15 Geben Sie fur ein Kalman-Filter die Messmatrix H an, falls das zugehorige Sys-
tem durch zwei ZustandsgréBen x; und x, beschrieben wird, und bei dem die
:mzl%e MessgroRe z als Linearkombination z = 4x, = 3x; beschrieben werden

ann?
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16 Wodurch kann beim Kalman-Filter eine zu schnelle Konvergenz der Systemvari-
anzen verhindert werden, und warum ist dies sinnvoll?
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17. Aus welchen beiden Modellen besteht die rekursive Berechnungsvorschrift eines
Bayesschen Filters?
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18. Ein mobiler Roboter befinde sich irgendwo innerhalb der hellgrau eingezeichne-
ten Flache und besitze einen fehlerfreien Abstandssensor, der eine Entfernung
von 1 m zu dem eingezeichneten Hindernis anzeigt. AnschlieBend bewege sich
der Roboter exakt um 2 m in x-Richtung sowie um -1 m in y-Richtung, ohne dass
eine erneute Messung erfolgt. Markieren Sie in dem Diagramm alle Positionen,
an denen der Roboter sich nach der Bewegung aufhalten konnte:
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19. Nennen Sie zwei Vorteile bei Nutzung topologischer Konfigurationsraume?
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