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

1. Nennen Sie funf Komponenten eines Autonomen Mobilen Systems:
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2. Welchen wesentlichen Vorteil bieten bei mobilen Robotern holonome Kinemati-

ken gegeniiber nicht-holonomen Antrieben?
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3. Ein Roboter mit Differenzialantrieb und mit einem Radabstand 2b = 40 cm soll mit
einer Bahngeschwindigkeit v = 10 cm/s und einer Winkelgeschwindigkeit w = 5°/s
bewegt werden. Welche Radgeschwindigkeiten v, und v, sind hierfiir erforderlich?
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4. Ein mobiler Roboter kann max. mit 10 cm/s? beschleunigt werden und seine
Hoéchstgeschwindigkeit betrage 20 cm/s. Wie lange dauert es mindestens, bis er
aus dem Stand eine Strecke von 1 m zuriickgelegt hat?
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5. Wozu wird die Krimmung von Trajektorien bei der Steuerung mobiler Roboter
benotigt?
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6. Worin besteht der Unterschied zwischen internen und externen Sensoren?
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7. Warum wird bei Ultraschallsensoren durch sogenannte Chirp-Signale mit variab-
ler Frequenz die Gefahr von Absorptionen verringert?

8. Warum ist die Leistungsaufnahme von CMOS-basierten Bildsensoren deutlich
geringer als diejenige von CCD-Arrays?
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9. Welche ZustandsgroRen sind zur eindeutigen Lokalisierung eines mobilen Robo-
ters in der Ebene erforderlich? ;
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10. Nennen Sie drei Manahmen, mit denen sich der Einfluss systematischer Feh-
lerquellen auf die Odometrie-Genauigkeit mobiler Roboter verringern lasst?
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11. Woran kann ein GPS-Empfanger verschiedene Satelliten bei der Laufzeitmes-
sung unterschelden’?
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12 Wodurch entgtehen Verdeckungen von natiirlichen Landmarken und welche ne-
gativen Auswirkungen haben diese beim Scan Matching:
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13. Tragen Sie in das rechte Diagramm naherungsweise die Hough-Transformierte
der links fett dargestellten Kontur ein:
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14. Definieren Sie in Worten den Begriff der bedingten Wahrschemhchkelt
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15. Eine diskrete Zufallsvariable x nimmt den Wert 2 mit der Wahrscheinlichkeit 0.3

und den Wert 5 mit der Wahrscheinlichkeitsfunktion 0.4 an; ansonsten kann nur

der Wert 7 angenommen werden. Welchen Erwartungswert E(x) weist die Zu-
fallsvariable x auf?
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16. Nennen Sie drei wesentliche Voraussetzungen fiir den Einsatz eines Kalman-
Filters:
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17. Ein Systemmodell enthalt 4 Zustandsgrofen, 1 Eingangsgrofie und 2 Messgro-
Ren. Welche Dimensionen (m x n) weist die Systemkovarianzmatrix auf?
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18. Welche Beschreibung von Zufallsvarlablen lt Hllfe eines Bayesschen Fil-
ters geschatzt?
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19. Skizzieren Sie in dem folgenden Kartenausschnitt den vollstandigen verallgemei-
nerten Voronoi-Graphen und markieren Sie darin die Punkte, an denen sich ele-
mentare Teilgraphen (Geraden bzw. Parabeln) berthren:
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20. Was vesteht man unter dem sogenannten Buschfeuer-Algorithmus, und wie kann
damit ein Voronoi-Graph numerisch ermittelt werden?
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