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

1. Nennen Sie drei sinnvolle Einsatzgebiete von Servicerobotern.

2. Nennen Sie drei Nachteile von Verbrennungsmotoren gegenuber Elektromotoren
hinsichtlich ihres Einsatzes in mobilen Robotern:
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3. Ein mobiler Roboter kann sich nur in der xy-Ebene bewegen. Die maximale
Bahngeschwindigkeit betrage vmax. Geben Sie eine nicht-holonome Zwangsbe-
dingungen abhéngig von X, y, und Vmax an?

F]
‘ < |
f | ¥

33

4. Ordnen Sie die folgenden Kinematiken mobiler Roboter hinsichtlich |hrer Schiupf-
empfindichkeit (geringste Schlupfempfindichkeit oben):
Dreiradantrieb, Killough-Antrieb, Mecanum-Antrieb
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5. Ein Roboter mit Killough-Antrieb (L = 20 cm, a= 60°) soll mit der Bahngeschwin-
digkeit v = 40 cm/s in x-Richtung bewegt werden, die Winkelgeschwindigkeit sei
null. Welche Geschwindigkeit vi muss dazu das Rad vorn rechts aufweisen?
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6. Ein mobiler Roboter bewege sich entsprechend dem folgenden v(t)-Diagramm:
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7. Warum ist der Lageregler eines nicht-holonomen Roboter ein nicht-lineares Sys-
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8. Wie kénnen bei Infrarot-Sensoren Stdrsignale unterdriickt werden?

9. Welchen grundsatzlichen Nachteil weist eine lokale Lokalisierung eines mobilen
Roboters gegenlber einer globalen Lokalisierung auf?
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10. Ein mobiler Roboter befinde sich an der Position x = 2m, y = 3m und sein Aus-
richtung betrag 120°. Geben Sie die globalen Koordinaten eines punktférmigen
Hindernisses an, das im Abstand d = 4m exakt querab zur Roboterausrichtung

erkannt wird?
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11. Was versteht man unter Sensorfusion?
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12. Ein mobiler Roboter besitze einen Sensor, mit dem nur die Richtung zu einer
Landmarke eindeutig bestimmt werden kann. Wie viele Landmarken muss ein

Roboter zu seiner dreidimensionalen Lokalisierung (x, y, ) mindestens erfassen,
wenn die Position jeder Landmarke im Raum bekannt ist?
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13. Mit welchem mathematischen Verfahren wird bei GPS die Laufzeit eines Signals
zu einem Satelliten mit hoher Genauigkeit bestimmt?
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14. Tragen Sie in das rechte Diagramm naherungsweise die Hough-Transformierte
der links fett dargestellten Kontur ein:
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15. Geben Sie fur den Ereignisraum der Wiirfelergebnisse {1, 2, 3, 4, 5, 6} zwei dis-
junkte Ereignisse A und B an, die dieselbe Wahrscheinlichkeit haben.
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16. Mit welcher Formel |asst sich die Varianz var(x) einer diskreten Zufallsvariablen x
aus der Wahrscheinlichkeitsfunktion p(x) bei bekanntem Erwartungswert E(x) be-
rechnen?
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17. Eine Urne enthalte drei rote und zwei schwarze Kugeln? Wie groRe ist die Wahr-

scheinlichkeit in vier Versuchen mit Zuriicklegen genau einmal eine schwarze Ku-
gel zu ziehen?
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18. Wie sieht die Messmatrix H eines Systems aus, das durch zwei ZustandsgréRen

X1 und xz2 beschrieben wird und bei dem sich die einzige Messgrole z als Linear-
kombination z = X1 + 3-x2 darstellen lasst?
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19. Was versteht man unter einem Markov Prozess?
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20. Ein mobiler Roboter befinde sich innerhalb der hellgrau eingezeichneten Flache
und besitze einen fehlerfreien Abstandssensor, der eine Entfernung von exakt 1
m zum jeweils nachsten durch eine breite Linie gekennzeichneten Hindernis an-
zeigt. Anschliefiend bewege sich der Roboter exakt um 2 m in x-Richtung, ohne
dass eine Kollision oder eine erneute Messung erfolgt. Markieren Sie in dem Dia-
gramm alle Punkte, an denen der Roboter sich nach der Bewegung aufhalten

konnte:
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