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Aufgabe 1

Nach welchen Katergorien konnen Robotersysteme eingeteilt werden?

Aufgabe 2

Wo sehen Sie, ausgehend vom Regelkreis (Sensor, Filter, ..., Aktuator), der in der Vorlesung
als Orientierung dient, die wichtigsten Unterschiede zwischen einem Serviceroboter und ei-
nem modernen Smartphone?

Aufgabe 3

Auf Seite 9 der Vorlesungsfolien wird ein Experiment der Universitéit des Saarlandes vorge-
stellt, dass die Moglichkeiten der laserbasierten Lichtiibertragung untersucht. Abbildung
zeigt die Abhéngigkeit des Leistungsdichte vom horizontalen Auftreffpunkt des Laserlichtes.
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Abbildung 1: Leistungsausbeute der Photozelle in Abhéngigkeit zur horizontalen Ausrich-
tung des Lasers [Uni Saarland]

Welcher maximale Winkelfehler ist fiir die auf der Vorlesungsfolie genannten Entfernungen
[35m, 55m, 130m, 230m] zuléssig, wenn sichergestellt werden soll, dass die Leistungsdichte
nicht unter die Halfte des Maximalwertes féllt.



Aufgabe 4

In Abbildung [2] sehen Sie die experimentell

ermittelte Kennlinie

iiber eine H-Briicke angesteuert wird.

Odometrie Ticks pro Schritt

50

40

30

20

T

T T T T T T T

|
300 4

00 500 600 700 800 900 1,000
PWM Vorgabe

Abbildung 2: Kennlinie eines Roboterantriebes

eines Elektromotors, der

a) Wie kommt nach Threr Auffassung das nicht-lineare Verhalten zustande?

b) Welches Verhalten ist fiir eine PWM Vorgabe kleiner als 500 zu beobachten?

c) Entwerfen Sie konzeptionell eine Funktion, die die Kennlinie linarisiert.

Aufgabe 5

Abbildung [3] zeigt beispielhaft eine im Rahmen des ersten praktischen Aufgabenblattes er-
zeugte Darstellung der Verzogerung einer ROS Nachricht. Offenbar liegt die Verzégerung bei

etwa lms.
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Abbildung 3: Kennlinie eines Roboterantriebes

Die unterbrochene rote Linie approximiert die Verteilung des Histogramms mit einer Loga-
rithmischen Normalverteilung:

1 In(t) — p)?
M= g

unter der Bedingung x > 0 und den Parametern ¢ = 0 und o = 0.125.



a) Wie grof ist der Anteil der Nachrichten die ldnger als t=1.2 ms/t=1.3 ms verzogert
werden?

b) In welchem Zusammenhang ist die Analyse der Verzogerung der Nachrichten wichtig?

¢) Warum sind die Ergebnisse dieser Untersuchung , mit Vorsicht zu genieflen“?

Hinweis: Sie miissen fiir die Losung der Aufgabe keine Integration der Dichtefunktion p(t)
durchfiithren. Unter Wikipedia - Logarithmische Normalverteilung sind alle n6tigen Informa-
tionen zu finden.


http://de.wikipedia.org/wiki/Logarithmische_Normalverteilung

