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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 holonomen Zwangsbedingungen fur mobile Roboter?
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3. Was versteht man unter der Vorwartskinematik und wozu wird sie bendétigt?
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4. Nennen Sie Grunde, warum bei omnidirektionalen Antrieben mit Allseitenradern /\{\
ein relativ grofer Schlupf auftritt?
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9. Warum kann mit CCD-basierten Bildsensoren eine hohere optische Auflosung als
mit CMOS-Arrays erreicht werden? il
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10. Ein mobiler Roboter befinde sich an der Position x = 2m, y = 1m und sein Aué- s
richtung betrage 60°. Geben Sie die Koordinaten eines punktférmigen Hindernis-
ses an, das im Abstand d = 4m unter einem Winkel von 90°, d. h. rechtwinklig
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11. Warum ist GPS zur Lokalisierung mobiler Roboter in Innenrdumen ungeeignet?
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12. Was versteht man anschaulich unter der bedingten Wahrscheinlichkeit P(A/B)
und wie ist diese Wahrscheinlichkeit definiert?
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18. Ein mobiler Roboter befinde sich irgendwo innerhalb der hellgrau eingezeichne-
ten Flache und besitze einen fehlerfreien Abstandssensor, der eine Entfernung
von 1 m zu dem dunkel eingezeichneten Hindernis anzeigt. Anschliefend be-
wege sich der Roboter exakt um -1 m in x-Richtung sowie um -2 m in y-Richtung.
Nach dieser Bewegung meldet der Sensor erneut das Hindernis im Abstand von
1 m. Markieren Sie in dem Diagramm die Position des Roboters nach der Bewe-
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19. Nennen Sie zwei Vorteile bei Nutzung topologischer Konfigurationsraume?
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20. Was versteht man unter einer verhaltensbasierten Softwarearchitektur fur einen
mobilen Roboter?
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