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Aufgabe 1.1
Fahrende Roboter
� Vorteile

� Antriebsart ist auch sonst weit 
verbreitet

� Schnell

� Schwere Lasten können transportiert 
werden

� Steuerung relativ einfach

� Nachteile
� Infrastruktur (Wege, Straßen) 

erforderlich
� Starke Veränderung der Umwelt

� In unwegsamen Gegenden nicht 
einsetzbar

� Unnatürlich
� Es gibt kein Lebewesen mit Rädern!

Laufmaschine
� Vorteile

� Können sich in unwegsamen Gelände 
bewegen
� Gehen, laufen, hüpfen, klettern...

� Keine Veränderung der Umwelt notwendig

� Biologisch plausibel

� Nachteile
� Kompliziert zu bauen

� 6-beinige Maschinen haben 18 Gelenke

� Energieversorgung schwierig

� Kompliziert zu steuern
� Für sinnvollen Gang muss die Umgebung 

genau analysiert werden

� Für den Transport schwerer Lasten eher 
ungeeignet
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Aufgabe 1.2

� Starre Achse + Lenkung
� geradeaus + Kreisbahnen
� Ackermann-Lenkung

� Differenzieller Antrieb
� Zwei getrennt angetriebene Räder
� Kann beliebig kleine Kreise fahren

und auf der Stelle drehen
� Stützräder
� Spezialfall: Kettenantrieb (rutscht)

� Synchronantrieb
� Alle Räder synchron gelenkt
� braucht keine Stützräder, daher 

präziser als diff. Antrieb
� Roboter dreht sich nicht, daher

oft zusätzliches Drehgelenk
(mögl. auch synchron)

� Omnidirektionaler Antrieb
� Killough oder Meccanum
� Kann sich in drei Richtungen 

gleichzeitig bewegen
� Aufwendig zu regeln
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Aufgabe 2.1

� Dokumentation

� Lösung
� headMotionRequest.pan

= long(92.6 / 25.0 * sensorData.data[SensorData::tailPan]);
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Aufgabe 2.2

� Dokumentation

� Lösung
� long accX = sensorData.data[SensorData::accelerationX],

accY = sensorData.data[SensorData::accelerationY],
accZ = sensorData.data[SensorData::accelerationZ];

� headMotionRequest.tilt = long(1e6 * atan2(accX,-accZ));
headMotionRequest.roll = long(1e6 * atan2(accY,-accZ));
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Aufgabe 3
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Aufgabe 4
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Aufgabe 4
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