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1st dies 1hr letzter Prufun sversuch Bitte ankreuzen ? Ja nei 

Erlaubte Hilfsmittel: Taschenrechner, 1 Blatt hand 
Bearbeitun szeit: 90 Minuten 

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

1. Nennen Sie drei sinnvolle Einsatzgebiete mobiler Roboter in der Landwirtschaft:
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2. Was versteht man unter holonom� Zwangsbedingungen fur mobile Roboter?
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3. Was versteht man unter der Vorwartskinematik und wozu wird sie benotigt?
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4. Nennen Sie Grunde, warum bei omnidirektionalen Antrieben mit Allseitenradern ''{
ein relativ grolser Schlupf auftritt?
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5. Ein mobiler Roboter kann max. mit amax = 5 cm/s2 beschleunigt werden und seine 
Hochstgeschwindigkeit betrage 40 cm/s. Wie lange dauert es mindestens, bis er 
aus dem Stand eine Strecke van 2 m zuruckgelegt hat? 
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6. Warum hangt die Anzahl der Lageregler, die fur eine gekoppelte Bahnregelung 
van holonomen Robotern benotigt werden , nicht van der Anzahl der Antriebsmo-
toren ab? -
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7. Wie funktionieren Hall-Sensoren und welchen Vorteil bietet ihr Einsatz in En-
~rn? ~ -
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8. Was versteht man unter einem Tragheitsnavigationssystem, und wie beurteilen 
Sie dessen Einsatz als Sensor zur Roboterlokalisierung? 
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