DLMDSEAAD02_Lektion01_Frage01
Was ist eine holonomische Bewegung?
· Wenn die Anzahl der Mobilitätsgrade gleich der Anzahl der Freiheitsgrade ist. (1 P.)
· Wenn die Anzahl der Mobilitätsgrade kleiner ist als die Anzahl der Freiheitsgrade. (0 P.)
· Wenn die Anzahl der Mobilitätsgrade größer ist als die Anzahl der Freiheitsgrade. (0 P.)
· Wenn die Anzahl der Mobilitätsgrade und die Anzahl der Freiheitsgrade gleich Null sind. (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion01_Frage02
Was ist die zweite Ableitung der Wegstrecke (Position)?
· Beschleunigung (1 P.)
· Geschwindigkeit (0 P.)
· Ruck (0 P.)
· Winkelgeschwindigkeit (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion01_Frage03
Welcher der folgenden Punkte ist keine mögliche Fehlerquelle für die Odometrie?
· Fehler am Beschleunigungsmesser (1 P.)
· Bodenbeschaffenheit (0 P.)
· Temperatur (0 P.)
· Radabrieb (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion01_Frage04
Wie viele Mobilitätsgrade hat ein omnidirektionaler Roboter in zwei Dimensionen?
· drei (1 P.)
· zwei (0 P.)
· eine (0 P.)
· null (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion01_Frage05
Wie oft müssen die Winkelinformationen einer inertialen Messeinheit (IMU) integriert werden, um die jeweiligen Ausrichtungen zu erhalten?
· einmal (1 P.)
· zweimal (0 P.)
· nie (0 P.)
· dreimal (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion02_Frage01
Welcher der folgenden Algorithmen ist kein gängiger Algorithmus zur Wegfindung?
· Gummiband (1 P.)
· Straßenkarte (Roadmap) (0 P.)
· Zellzerlegungen (0 P.)
· Potenzialfelder (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion02_Frage02
Welches künstliche Potenzial treibt ein System von Hindernissen weg?
· abstoßendes Potential (1 P.)
· restriktives Potenzial (0 P.)
· anziehendes Potenzial (0 P.)
· verbundenes Potenzial (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion02_Frage03
Welches künstliche Potenzial zieht ein System in Richtung des Ziels?
· anziehendes Potenzial (1 P.)
· abstoßendes Potential (0 P.)
· restriktives Potenzial (0 P.)
· verbundenes Potenzial (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion02_Frage04
Welche Ansätze zur Positionsbestimmung können unterschieden werden?
· Orientierungspunkt- und Sensor-gestützt (1 P.)
· planungsbasiert und reaktiv (0 Punkte)
· statisch und dynamisch (0 P.)
· metrisch und topologisch (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion02_Frage05
Welche der folgenden Methoden ist heute eine gängige Methode der Zellzerlegung für die Wegfindung?
· Delaunay-basierte Zellzerlegung (1 P.)
· sichtbarkeitsbasierte Zellzerlegung (0 P.)
· trapezförmige Zellzerlegung (0 P.)
· Gitterzerlegung (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion03_Frage01
Was ist eine andere Bezeichnung für die Monte-Carlo-Lokalisierung?
· Partikelfilter (1 P.)
· Kalman-Filter (0 P.)
· Markow-Lokalisierung (0 P.)
· Triangulation (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion03_Frage02
Welche der folgenden Methoden ist die Grundlage der Positionsbestimmung in GPS-Empfängern?
· Trilateration (1 P.)
· Triangulation (0 P.)
· Kalman-Filter (0 P.)
· Markow-Lokalisierung (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion03_Frage03
Wie heißt die Wahrscheinlichkeitsdichte, nachdem neue Sensordaten integriert wurden?
· A-posteriori-Dichte (1 P.)
· A-priori-Dichte (0 P.)
· Plausibilität (0 P.)
· Übergangsdichte (0 P.)
DLMDSEAAD02_Einheit03_Frage04
Wie viele Satellitensignale werden benötigt, um eine GPS-Ortung auf der Erde oder in der Luft durchzuführen?
· vier (1 P.)
· drei (0 P.)
· zwei (0 P.)
· eine (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion03_Frage05
Welche Art von Wahrscheinlichkeitsverteilung wird für die erste Partikel-Stichprobe bei der Monte-Carlo-Lokalisierung verwendet, wenn der Anfangszustand des Systems völlig unbekannt ist?
· gleichmäßige Verteilung (1 P.)
· gaußförmige Verteilung (0 P.)
· A-posteriori-Verteilung (0 P.)
· A-priori-Verteilung (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion04_Frage01
Welche der folgenden Annahmen trifft auf den Kalman-Filter nicht zu?
· nichtlineares Modell (1 P.)
· lineares Übergangsmodell (0 P.)
· lineares Messmodell (0 P.)
· Gauß-verteilte Zufallsvariable (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion04_Frage02
Was ist eine Jacobimatrix?
· eine Matrix, die aus allen partiellen Ableitungen besteht (1 P.)
· eine Matrix, die aus dem Messmodell besteht (0 P.)
· eine Matrix, die aus dem Zustandsübergang besteht (0 P.)
· eine Matrix, die aus der Messkovarianz besteht (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion04_Frage03
Wie lautet eine andere Bezeichnung für die Wahrscheinlichkeitshypothesendichte?
· Intensitätsfunktion (1 P.)
· Jacobi-Matrix (0 P.)
· Kalman-Verstärkung (0 P.)
· Beobachtungsmodell (0 P.)
DLMDSEAAD02_Einheit04_Frage04
Wie nennt man die Fusion von Sensor-Rohdaten?
· frühe Fusion (1 P.)
· mittlere Fusion (0 P.)
· späte Fusion (0 P.)
· langsame Fusion (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion04_Frage05
Welche Informationen werden für den Vorhersageschritt im erweiterten Kalman-Filter nicht benötigt?
· Kalman-Verstärkung (1 P.)
· Zustandsübergangsfunktion (0 P.)
· Prozesskovarianz (0 P.)
· Jacobi-Matrix des Zustandsübergangs (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion05_Frage01
Wie nennt man eine Bahnkurve, die aus stückweisen Beschleunigungen, Nullbeschleunigungen und Abbremsungen erzeugt wird?
· Bahnkurve mit trapezförmigem Geschwindigkeitsverlauf (1 P.)
· polynomiale Bahnkurve (0 P.)
· Spline-Bahnkurve (0 P.)
· B-Spline-Bahnkurve (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion05_Frage02
Welcher der folgenden Punkte ist nicht Teil des Bewegungsplanungsprozesses für mobile Systeme?
· Objekterkennung (1 P.)
· Missionsplanung (0 P.)
· Pfadplanung (0 P.)
· Bahnkurvenermittlung (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion05_Frage03
Die Bewegung eines dynamischen Objekts wird ausschließlich auf der Grundlage seines angenommenen Bewegungsmodells vorhergesagt. Welche Art von Annahme wird dabei getroffen?
· physikalische Annahme (1 P.)
· manöverbasierte Annahme (0 P.)
· interaktionsbasierte Annahme (0 P.)
· keine Annahme (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion05_Frage04
Welcher der folgenden Algorithmen ist ein stichprobenbasierter Planungsalgorithmus?
· probabilistische Roadmap (1 P.)
· Voronoi-Diagramm (0 P.)
· Potenzialfeld (0 P.)
· Sichtbarkeitsdiagramm (0 P.)
DLMDSEAAD02_Lektion05_Frage05
Ein mobiles System bewegt sich im dreidimensionalen euklidischen Raum und ist in der Lage, sich in alle Richtungen zu drehen und zu verschieben. Wie viele Dimensionen hat sein Konfigurationsraum?
· sechs (1 P.)
· vier (0 P.)
· drei (0 P.)
· fünf (0 P.)

