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Bitte beantworten Sie die folgenden 20 Fragen innerhalb der angebenen Zeilen:

1. Was versteht man unter einem Serviceroboter?
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2. Nennen Sie drei Nachteile von Verbrennungsmotoren gegenuber Elektromotoren

hinsichtlich ihres Einsatzes in mobilen Robotern:
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3. Wozu wird bei mobilen Robotern die Ruckwartskinematik benétigt?
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7. In welche beiden Klassen werden Robotersensoren eingeteilt und worin unter-
scheiden sie sich:
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8. Was versteht man unter der sogenannten Drift in Gyrometern und wodurch ent-
steht sie?

9. Ein mobiler Roboter befinde sich an der Position x = Sm, y = 2m und sein Aus-
richtung betrag 50°. Geben Sie die Koordinaten eines punktférmigen Hindernis-
ses an, das im Abstand d = 4m exakt vor dem Roboter erkannt wird?
Ax = J (C.[(,_;) =08 4o Ax - 2, §‘°}_
Aj = C?/ 3 (¢) =% AJ = 5/(76 O/J

10. Tragen Sie in das rechte Diagramm naherungsweise die Hough-Transformierte
der links fett dargestellten Kontur ein:
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15. Warum ist die Schétzung einer Zufallsvariablen mittels eines Bayesschen Filters
robuster gegeniiber Messfehlern als bei einem Kalman-Filter?
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16. Nennen Sie zwei wesentliche Nachteile eines Partikel Filters gegeniiber einem
Kalman-Filter?
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17. Ein mobiler Roboter befinde sich irgendwo innerhalb der hellgrau eingezeichne-
ten Flache und besitze einen fehlerfreien Abstandssensor. Der Roboter bewege
sich um exakt 1,5 m in x-Richtung und um 1 min y-Richtung, anschlieRend zeigt

der Sensor eine Entfernung der eingezeichneten Wand von maximal 2 m an.

Markieren Sie in dem Diagramm alle Punkte, an denen der Roboter sich nach der

Bewegung aufhalten kénnte:
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18. Nennen Sie zwei Vorteile bei Nutzung topologischer Konfigurationsraume?
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