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Bitte beantworten Sie die folgenden 20 Fragen innerhalb des verfugbaren Platzes:

1. Nennen Sie drei sinnvolle Einsatzgebiete mobiler Roboter im Katastrophen-
schutz:
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2. Begriinden Sie, warum es nicht méglich ist, einen nicht-holonomen Roboter mit
konstanter Bahngeschwindigkeit auf einer Trajektorie zu bewegen, die aus einer
Geraden und einem daran direkt anschlieBenden Kreisbogen besteht:
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3. Ein mobiler Roboter bewege sich entsprechend dem folgenden v(t)-Diagramm:

v [m/s]
A
0.6 :
0.4 +
026t A |
t + t l- t t t f t t t t —» t[s]
(i R S PR (S [ Jap g g A S e 1 S 2 T L e
Welchen Weg hat er nach 5 s zuriickgelegt? .? / -?
a= ¥ =06% _ paew =Vt = 0635 =4 8m
/%: + 28 e »
2 w4 % =22 40
-é‘) :ZS Z :Sb‘FS‘OIC X —_1—_/

f <
=unx/,2a = %.é_g_/%: =.<9:5‘:.W QU‘MO'{M'MW f“);a/
Con 0,5 v il L.

Beuth Hochschule fiir Technik Berlin Fachbereich VI Prof. Dr-Ing. V. Sommer




Autonome Mobile Systeme (AMS) 2. Priifung WS 2014/15 Blatt 2

4. Welches physikalische Prinzip nutzen Gyrometer in MEMS-Technologie?
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5. Warum ist bei einer Kinect-Kamera die Auflésung des Tiefenbildes deutlich ge-
ringer als die Auflésung des zweidimensionalen Farbbildes?
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6. Ein mobiler Roboter verwende einen Abstandssensor mit einer Winkelauflésung
von 0.5° und es kénnen Entfernungen im Bereich von 80 cm bis 5 m mit einer
Genauigkeit von 1 cm gemessen werden. Welches GittermaR sollte eine kartesi-

sche Karte aufweisen, damit alle vom Sensor erfassten Details gespeichert wer-
den kénnen?
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7. Warum kann der Abstand zu einem als kuinstliche Landmarke eingesetzten Re-
flektor nicht mittels Triangulation gemessen werden?

8. Welche Eigenschaft muss eine mit einem Abstands- und Richtungssensor erfass-

te Umgebung aufweisen, damit Scan Matching auf Basis von Winkelhistogram-
men erfolgen kann?
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9. Tragen Sie in das rechte Diagramm néherungsweise die Hough-Transformierte
der links fett dargestellten Kontur ein:
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10. Eine Urne enthalte eine rote und zwei schwarze Kugel? Wie groR ist die Wahr-
scheinlichkeit, in drei Versuchen mit Zuriicklegen genau einmal eine schwarze
Kugel zu ziehen?

N A o AR S A1

23 \g!/; (V/ e

11. Durch welche beiden Parameter ist eine Gleichverteilung eindeutig bestimmt?
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12. Worin besteht die wesentliche Idee beim Schéatzen eines unbekannten System-
zustandes mit Hilfe eines Kalman-Filter?
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13. Ein Systemmodell enthélt 4 ZustandsgréRen, 1 EingangsgréRe und 2 Messgro-
Ren. Welche Dimensionen (m x n) weist die Systemkovarianzmatrix auf?
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14. Welche ZustandsgréRe kann mit einem Kalman-Filter zur Lokalisierung eines
mobilen Roboters in der Ebene direkt gemessen werden, wenn der Roboter mit
einem Sensor den Normalenabstand und die Richtung zu einer geraden Wand
detektieren kann?
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15. Aus welchen beiden Modellen besteht die rekursive Berechnungsvorschrift eines
Bayesschen Filters?
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16. Nennen Sie zwei wesentliche Nachteile des Bayesschen Filters gegeniiber einem
Partikel Filter?
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17. Nennen Sie zwei Vorteile bei Nutzung topologischer Konfigurationsraume?
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18. Skizzieren Sie in der folgenden Karte den vollstéandigen 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. Welchen wesentlichen praktischen Vorteil bietet die Implementierung einer Sub-
sumptionsarchitektur zur Robotersteuerung?
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