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Bitte beantworten Sie die folgenden 20 Fragen innerhalb des verfugbaren Platzes: é é / (0

1. Warum ist es sinnvoll, mobile Roboter im der Raumfahrt einzusetzen?
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2. Ein mobiler Roboter kann sich nur in der xy-Ebene bewegen. Die maximale

Bahngeschwindigkeit betrage vmax. Geben Sie eine nicht-holonome Zwangsbe-
dingungen abhangig von x, y, und vmax an?
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Ein mobiler Roboter kann max. mit amax = 5 cm/s? beschleunigt werden und seine
Hochstgeschwindigkeit betrage 20 cm/s. Wie lange dauert es mindestens, bis er
aus dem Stand eine Strecke von 60 cm zuriickgelegt hat?
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4. Nennen Sie zwei mathematische Funktionen, mit denen krimmungsstetige
Ubergéange an Knicken von Trajektorien einfach realisiert werden kénnen?
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3. :/]Velche Bedingung muss erflllt sein, damit das Bewegungsmodell fiir nicht-
olonome Roboter mit hinreichender Genauigkeit gilt?
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6. Beurteilen Sie den Einsatz von Magnetfeldsensoren zur Roboterlokalisierung im
Innen- und AuBenbereich?
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7. Inwiefern ist das Tiefenmessprinzip einer Kinect-Kamera im Vergleich zu dem
eines PMD-Sensors einfacher und damit preiswerter zu realisieren?
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8. Nennen Sie drei Vorteile beim Einsatz von Odometrie als Lokalisierungsverfahren
mobiler Roboter:
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9. Welche Nachteile sind mit dem Einsatz kiinstlicher Landmarken fiir die Roboter-
lokalisierung verbunden?
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10. Warum werden zur genauen dreidimensionalen Lokalisierung mit GPS mindes-
tens vier Satelliten benétigt?
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11. Warum ist die Bayessche Formel fur die Berechnung von bedingten Wahrschein-
lichkeiten besonders hilfreich?
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12. Wie viele Moglichkeiten gibt es, 3 Kugeln aus einer Urne mit 5 Kugeln ohne Be-
achtung der Reihenfolge und ohne Zuriicklegen zu ziehen?

13. Was bedeutet es anschaulich, wenn die Kovarianz zwischen zwei Zufallsvariab-
len x und y den Wert Null aufweist?
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14 Nennen Sie zwei wesentliche Voraussetzungen fur den Einsatz eines Kalman-

Filters.
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15. Geben Sie fUr.ein Kalman-Filter die Messmatrix H an, falls das zugehérige Sys-
tem durch drei ZustandsgroRen x; , x, und x3 beschrieben wird, und bei dem die

iinzige MessgroRe z als Linearkombination z = 2x; - x, beschrieben werden
ann?
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16. Ein mobiler Roboter mit Differenzialantrieb bewege sich auf einer geraden Stre-
cke und es stehen nur Rad-Encoder als Sensoren zur Verfugung. In welcher

Richtung relativ zum Fahrweg tritt der grof3te Positionsfehler auf?
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17. Welche grundsatzliche Auswirkung auf den Believe eines Bayesschen Filters hat
die Anwendung des Beobachtungsmodells?
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18. Was versteht man unter Objekterweiterung und wozu dient sie?
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19. Skizzieren Sie in der folgenden Karte den vollstandigen veraligemeinerten Voro-
noi-Graphen und markieren Sie darin die Punkte, an denen sich elementare Teil-
graphen (Geraden bzw. Parabeln) beriihren:
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20. Erlautern sie stichpunktartig wesentliche Eigenschaften einer Subsumptionsarchi-
tektur zur Robotersteuerung?
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