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1. Nennen Sie die ersten drei Ableitungen der Wegstreckenfunktion s(t).
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Ruck

2. Bitte wählen Sie die richtigen Aussagen aus.
· Unter der Annahme einer konstanten Beschleunigung lässt sich die zurückgelegte Wegstrecke durch das doppelte Integral der Beschleunigung über die Zeit darstellen.
· Unter der Annahme einer konstanten Beschleunigung lässt sich die zurückgelegte Wegstrecke durch das Integral der Beschleunigung über die Zeit darstellen.
· Unter der Annahme einer konstanten Beschleunigung lässt sich die Geschwindigkeit durch das doppelte Integral der Beschleunigung über die Zeit darstellen.
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1. Bei welcher konstanten Geschwindigkeit ist die Beschleunigung höher: 2 m/s oder 5 m/s?
Die Beschleunigung für konstante Geschwindigkeiten ist immer Null, also sind beide gleich.
2. Welcher Radparameter wird bei der Nutzung von Odometrie mit Radsensoren benötigt?
Der Durchmesser oder der Umfang des Rads

1.3 
1. Das linke Rad eines sich bewegenden Systems dreht sich etwas schneller als das rechte Rad. Auf welcher Art von Bahnkurve bewegen sich die Räder?
Die Räder bewegen sich in einer Kurve nach rechts.
2. Warum sollten bei der Nutzung von Odometrie für die Navigation die Messschritte häufig durchgeführt werden?
Innerhalb der Messintervalle wird eine konstante Geschwindigkeit angenommen. Diese Näherung gilt nur für sehr kleine Entfernungen.

1.4 
1. Ein imaginäres Flugsystem hat sechs Freiheitsgrade und fünf Mobilitätsgrade. Ist die Bewegung holonom oder nichtholonom?
Es handelt sich um eine nichtholonome Bewegung, weil die Anzahl der Mobilitätsgrade kleiner ist als die Anzahl der Freiheitsgrade.
2. Welches der folgenden Systeme führt eine holonome Bewegung aus?
· Zug
· Fahrrad
· Hubschrauber

1.5 
1. Was sollte getan werden, um die Anhäufung von Odometriefehlern mit der Zeit zu verringern?
Es muss eine Aktualisierung der absoluten Position mit Hilfe einer Methode wie GPS erfolgen.

2.1 
1. Was sind die vier Teilprobleme der Navigation?
Die Teilprobleme sind Wegfindung von der Start- zur Endposition, Positionsverfolgung, Hindernisvermeidung und Positionskorrektur.

2.2 
1. Welcher der folgenden ist kein Roadmap-Ansatz (Straßenkarte)?
· Delaunay-Roadmap
· Voronoi-Roadmap
· Randomisierte Straßenkarte
· Mögliche Roadmap

2. Welche zwei verschiedenen künstlichen Potentiale werden bei der Methode des künstlichen Potentialfeldes verwendet?
Abstoßendes und anziehendes Potenzial

2.3 
1. Welche der folgenden Methoden wird nicht zur Hindernisvermeidung eingesetzt?
· Künstliches Potentialfeld
· Gummibandverfahren
· Kalman-Filter

3.1 
1. Bitte wählen Sie die richtige Aussage aus.
· Eine topologische Kartendarstellung benötigt weniger Speicherplatz.
· Eine topologische Kartendarstellung hat eine höhere Auflösung.
· Bei einer metrischen Karte wird die Umgebung als Graph dargestellt.

2. Bitte nennen Sie zwei verschiedene Arten der Kartendarstellung.
Metrische und topologische Karten

3.2 
1. Welche Messungen werden für die Triangulation verwendet?
Winkelmessungen

3.3 
1. Wie viele verschiedene Abstände müssen für eine Trilateration im zweidimensionalen Raum genutzt werden?
Drei

3.4 
1. Bitte wählen Sie die richtigen Aussagen aus.
· Die Monte-Carlo-Lokalisierungsmethode approximiert die A-posteriori-Dichte mit Hilfe einer Menge von Partikeln.
· Die Markow-Lokalisierungsmethode verwendet eine diskretisierte Darstellung des Zustandsraums.
· Bei der Monte-Carlo-Lokalisierungsmethode können mehrere Hypothesen für den aktuellen Zustand verfolgt werden.
2. Wie lautet eine andere Bezeichnung für die Monte-Carlo-Lokalisierung?
Partikelfilter

3.5 
1. Bitte wählen Sie die richtige Aussage aus.
· Die Bewegungsunsicherheit von sich bewegenden Systemen ist gaußförmig, wenn die entsprechende Lie-Gruppe SE(n) zugrunde gelegt wird.
· Die Bewegungsunsicherheit von sich bewegenden Systemen ist gaußförmig, wenn sie im euklidischen Raum behandelt wird.
· Die Bewegungsunsicherheit von bewegten Systemen ist immer gaußförmig.

4.1 
1. Welche der folgenden Sensoren können zur Erkennung der Farbe von Objekten verwendet werden?
· LIDAR
· RADAR
· IMU
· Kamera
2. Welcher der folgenden Sensoren ist ein propriozeptiver Sensor?
· LIDAR
· RADAR
· IMU
· GPS

4.2 
1. Was ist eine Bananenverteilung?
Die Bananenverteilung ist eine Wahrscheinlichkeitsverteilung, die eine Winkelunsicherheit enthält.

4.3 
1. Welcher der folgenden Begriffe beschreibt die Umwandlung eines Zustands in eine Messung?
· Messfunktion
· Kalman-Verstärkung
· Übergangsfunktion

2. Was sind die beiden wichtigsten Schritte beim Kalman-Filter?
Die Schritte Vorhersage und Aktualisierung (Korrektur)
4.4 
1. Wie geht der erweiterte Kalman-Filter mit nichtlinearen Modellen um?
Mit Hilfe der Linearisierung einer Schätzung des aktuellen Mittelwerts und der Kovarianz
2. Wie wird die Matrix der partiellen Ableitungen genannt, die für die Kovarianzen genutzt werden?
Jacobimatrix

4.5 
1. Welche Informationen enthält die zweidimensionale spezielle euklidische Gruppe SE(2)?
· Translation
· Drehung (Rotation)
· Skalierung
2. Was zeigt das Integral der Wahrscheinlichkeitshypothesendichte über einer bestimmten Region?
Die Anzahl der geschätzten Objekte innerhalb dieser Region

5.1 
1. Bitte nennen Sie zwei Klassen von Planungsalgorithmen.
Kombinatorische und stichprobenbasierte Planung

2. Welche der folgenden Methoden gehört zu den kombinatorischen Planungsalgorithmen?
· Voronoi-Diagramm
· Sichtbarkeitsdiagramm
· Probabilistische Straßenkarte (Roadmap)
· Künstliches Potentialfeld

5.2 
1. Nennen Sie bitte drei Arten von Annahmen, die für die Bewegungsvorhersage getroffen werden können.
Physikalische, manöverbasierte und interaktionsbasierte Annahmen.
2. Welche der folgenden Aussagen ist richtig?
· Je länger der Prognosehorizont ist, desto größer ist die Unsicherheit.
· Je länger der Prognosehorizont ist, desto geringer ist die Unsicherheit.

5.3 
1. Wie nennt man eine Bahnkurve, die mit stückweisen Beschleunigungen, Nullbeschleunigung und Abbremsung erzeugt wird?
Bahnkurve mit trapezförmigem Geschwindigkeitsverlauf
2. Wie viele Randbedingungen sind für eine polynomiale Bahnkurve der 5. Ordnung erforderlich?
Sechs
3. Definieren Sie bitte den Begriff „Bahnkurve“.
Eine Bahnkurve (Trajektorie) ist ein Weg mit einem bestimmten Zeitplan.

