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| Ist dies |hr letzter Prifungsversuch (Bitte ankreuzen)?

Erlaubte Hilfsmittel: Taschenrechner, 1 Blatt handgeschriebene Formelsammlung
Bearbeitungszeit: 90 Minuten

Bitte beantworten Sie die folgenden 20 Fragen innerhalb des verfugbaren Platzes:
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1. Nennen Sie drei sinnvolle Einsatzgebiete mobiler Roboter im Industriebereich:
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2. In welchem Verhaltnis muss bei einem Roboter mit Differenzialantrieb die Ge-
schwindigkeit des rechten Rades zu der des linken Rades gewahlt werden, damit
der Roboter sich auf einem Kreis mit dem Radius 3 m bewegt (2b = 50 cm):
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3. Ein mobiler Roboter kann max. mit amax = 8 cm/s? beschleunigt werden und seine
Hochstgeschwindigkeit betrage 20 cm/s. Wie lange dauert es mindestens, bis er
aus dem Stand eine Strecke von 80 cm zurlickgelegt hat?
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4. Wie werden mit Hilfe von Encodern Geschwindigkeiten und Beschleunigungen
gemessen?
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5. Inwiefern ist das Tiefenmessprinzip einer Kinect-Kamera im Vergleich zu dem
eines PMD-Sensors einfacher und damit preiswerter zu realisieren?
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6. Warum muss eine globale Lokalisierung immer multimodal sein?

Lw beofey vQ—J AU szt\vew LDO%L{OusLu/;ocuxQ% (wioll wn woflel) 7 /j
— 7

uu,v\‘/\ 1l “L(LQG(Q (o(w (,'\ ok iy, ﬁvl} UC‘\}OM\ (Q ujé,ww/ (et )4 Qo UUJ\M&@ L(w&)
7 7 v T 7 7

ek Weam & Willh k;x:’(’\d’\(, \/”Z%Q,L?u’wg Q/[O(L;/‘ b(mb\ 50 wa \(’ 9w («‘C:['\u Lo \U/Y
b . / / J i
7. Ein mobiler Roboter befinde sich an der Position x = 5m, y = 3m und sein Aus-

richtung betrage 50°. Geben Sie die Koordinaten eines punktférmigen Hindernis-
ses an, das im Abstand d = 4m exakt vor dem Roboter erkannt wird?
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8. Ein mobiler Roboter besitze einen Sensor, mit dem nur der Abstand von einer
Landmarke eindeutig bestimmt werden kann. Wie viele Landmarken muss ein
Roboter zu seiner dreidimensionalen Lokalisierung (x, y, 9) mindestens erfassen,
wenn die Position jeder Landmarke im Raum bekannt ist? Begriinden Sie lhre
Antwort.
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9. Tragen Sie in das rechte Diagramm naherungsweise die Hough-Transformierte
der links fett dargestellten Kontur ein:
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10. Zwischen zwei Zufallsvariablen x und y gelte die lineare Abbildung y = -3x + 4.
Welcher Zusammenhang gilt dann zwischen den Varianzen var(x) und var(y)?
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11. Was bedeutet es anschaulich, wenn die Kovarianz zwischen zwei Zufallsvariab-
len x und y einen grof3en negativen Wert aufweist?
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12. 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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13. Ein Systemmodell enthalt 5 Zustandsgréfien, 3 EingangsgréRen und 2 Messgro-
Ren. Welche Dimensionen (m x n) hat die Kovarianzmatrix der MessgréRen?
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14. Warum weist im Fehlermodell des Differenzialantriebs die Kovarianz zwischen
der in jedem Zeittakt vom Roboter zuriickgelegten Wegstrecke &; und dem Dreh-
winkel @; einen Wert ungleich Null auf?
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15. Was versteht man unter dem sogenannten Believe eines Bayesschen Filters?
-Se¢ 4«\\(\ L\/«\L\v >f& W %((/ZL(Q , oo, Cu 7(‘bwu/5 &;tw/ >m( Lo, o lloello )
¢ shlau ] oy oloaa hec,&qd\@m,) w ol ,p (o l)( ) _?/Jj
Uuo{ ol mwswww\ciu 2 ”(X ’X NL ) Bel x| el

[

(-

16. Nennen Sie zwei wesentliche Nachtelle eines Partikel-Filters gegeniiber einem
Kalman-Filter?
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17. Nennen Sie zwei Beispiele fir geometrische Konfigurationsraume?
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18. Skizzieren Sie in der folgenden Karte den volistandigen verallgemeinerten Voro-
noi-Graphen und markieren Sie darin die Punkte, an denen sich elementare Teil-
graphen (Geraden bzw. Parabeln) beriihren:
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19. In welcher Reihenfolge miissen welche Knoten des folgenden Graphen expan-
diert werden, damit mit Hilfe des A*-Algorithmus’ der optimale Pfad vom Startkno-
ten A bis zum Zielknoten G gefunden wird?
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20. Was versteht man unter einer hybriden Softwarearchitektur zur Verhaltenssteue-

rung?
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