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1. Was versteht man unter einem Serviceroboter?
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2. Nennen Sie drei Nachteile von Verbrennungsmotoren gegeniiber Elektromotoren
hinsichtlich ihres Einsatzes in mobilen Robotern:
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3. Wozu wird bei mobilen Robotern die Riickwértskinematik bendtigt?
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i i it ei Radabstand 2b = 30 cm sol|
4. E it Di ialantrieb und mit einem K« : _ _
si?hfz?i? ?;ré"a';,?g'ggﬁ"ﬁi'ﬁmgken v = 10 cm/s auf einer Kreisbahn mit dem Radi-

us R = 2 m bewegen. Welche Radgeschwindigkeiten v; und v, sind hierfir erfor-
., derlich?
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5. Ein mobiler Roboter bewege sich entsprechend dem folgenden v(t)-Diagramm.
v [em/s]
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j’ /-? Wie groR ist vpay, falls die maximale Beschleunigung 20 crmy/s?

Nz 0" €= Wit Ts - Glouls |/~

betragt?

~ 6. Wie groR sind die maximale Krimmung sowie der minimale Kurvenradius einer
~ fureinen krimmungsstetigen Ubergang verwendeten Klothoiden, falls deren
Lange genau 2 m betragt und der Roboter am Ende der Klothoiden einen Dreh-

‘von 60° aufweisen soll? //
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7. In welche beiden Klasse
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8. Was versteht man unter der Sogenannten Drift in Gyrometern und wodurch ent-
steht sie?
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9. Ein mobiler Roboter befinde sich an der Position x = 5m, Yy =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?
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en Sie in das rechte Diagramm naherungsweise die Hough-Transformierte
ks fett dargesteliten Kontur ein: A= w-cos(@)4 v ‘S'“(?)
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11. Was versteht man in Worten unter einer volistandigen Ereignisdisjunktion?
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12. Wie viele Méglichkeiten gibt es, 4 Kugeln aus einer Urne mit 6 Kugeln mit Zuriick-
legen und ohne Beachtung der Reihenfolge zu ziehen?
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13. Geben Sie die Messmatrix H fiir ein System an, das durch zwei ZustandsgroRen

beschrieben wird und bei dem nur die erste ZustandsgréRe gemessen werden
kann?

B H(no) A

14. Warum miissen nicht-lineare Systeme zuerst linearisiert werden, bevor der Pra-
diktionsschritt mit einem Kalman-Filter durchgefiihrt werden kann?
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15. Warum ist die Scha

robuster gegeniibe tzung einer Zufallsvariablen mittels eines Bayesschen Filters

wué . r 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 m in y-Richtung, anschlieend 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:

y [m] 6“.

18. Nennen Sie zwei Vorteile bei Nutzung topologischer Konfigurationsraume?
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19. Skizzi
nOl-Ggfl?eﬁiirI\?j c":;rf"é’lgil:]dgn I;arte gen vollstandigen veraligemeinerten Voro-
ie darin
graphen (Geraden bzw. Parabeln) berulﬁreP#nkte an denen sich elementare Teil-

20 Welcher Unterschied besteht zwischen einer hybriden und einer verhaltensba-
sierten Softwarearchitektur?
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