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Bitte beantworten Sie die foigenden 20 Fragen innerhalb der angebenen Zeilen
1. Was versteht man unter einem Serviceroboter?
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2 Nennen Sie drei Nachteile von Verbrennungsmotoren gegeniber Elektromotoren
hinsichtlich ihres Einsatzes in mobilen Robotern:
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Wozu wird bei mobilen Robotern die Riickwartskinematik benbtigt?
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4. Ein Roboter mit Differenzialantrieb und mit einem Radabstand 2b = 3? dcgnss:, di-
sich mit der Bahngeschwmdigkeﬂ v = 10 cm/s auf einer Kreisbahn mt B -
us R = 2 m bewegen. Welche Radgeschwindigkeiten v; und v sind DECLE 70,
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5. Ein mobiler Roboter bewege sich entsprechend dem folgenden v(t)-Diagramm.
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Wie groR ist Vmay, falls die maximale Beschleunigung 20 cm/s? betragt?
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6. Wie groB sind die maximale Krimmung sowie der minimale Kurvenradius einer
fur einen krimmungsstetigen Ubergang verwendeten Klothoiden, falls deren
Lange genau 2 m betragt und der Roboter am Ende der Klothoiden einen Dreh-

winkel von 60° aufweisen soll?
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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 ir ﬁobo : beﬁ sich % der Position x = 5m, y=2m pnd se_in Au-a_-
: 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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10. Tragen Sie in das rechte Diagramm naherungsweise die Hough-Transformierte
" der links fett dargestellten Kontur ein:
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19. Skﬁzzieren Sie in der folgenden Karte den volistandigen veraligemeinerten Voro-
noi-Graphen und markieren Sie darin die Punkte, an denen sich elementare Teil-
graphen (Geraden bzw. Parabeln) beriihren:

20. Welcher Unterschied besteht zwischen einer hybriden und einer verhaltensba-
sierten Softwarearchitektur?
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11. Was versteht man in Worten unter einer volistandigen Ereignisdisjunktion
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12. Wie viele Moglichkeiten gibt es, 4 Kugein aus einer Urne mit 6 Kugein mit Zu

legen und ohne Beachtung der Reihenfolge Zu ziehen?
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an, das durch zwei Zustandsgrolen

13. Geben Sie die Messmatrix H flr ein System
ZustandsgroRe gemessen werden

beschrieben wird und bei dem nur die erste
kann?
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14. Warum miussen nicht-lin
Iman-Filter durchgefihrt werden kann?
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16. Nennen Sie zwei wesentlich

: e Nachteile eines P -
Kalman-Filter? artikel Filters gegeniber einem
/.J'.’ 4 & Il . 4 - - 4 r 4 / ’ ’ J # -
b) o = 7R g Aenf /*:,‘. ":.‘//_’ £ K5, "'f:/’.f’.‘/ -,’_‘._'.,, Hy= & ..? /}

L

17. Ein mobiler Roboter befinde sich irgendwo innerhalb der heligrau 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: {5
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18. Nennen Sie zwei Vorteile bei Nutzung topologischer Konﬂgurationsréume‘ﬁ
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