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Aufgabe 12.1 (Bayesian Filtering)

Betrachten Sie die unten abgebildete Welt. Ein Roboter bewegt sich (determi-
nistisch) gegen die Uhrzeigerrichtung entlang eines zirkuliiren Gangs der in 10
Abschnitte eingeteilt ist. In einigen dieser Abschnitte sind Landmarken ange-
bracht. Befindet sich der Roboter in einem Abschnitt mit Landmarke, detektiert
er diese mit einer Wahrscheinlichkeit von 70%. Ist dort keine Landmarke, de-
tektiert er filschlicherweise eine in 15% der Félle.

Qﬂ?
Vs

(a) Angenommen, die Position des Roboters sei a-priori nicht bekannt. Be-
rechnen Sie fiir jeden Abschnitt die Aufenthaltswahrscheinlichkeit des Ro-
boters nach den folgenden Aktionen / Wahrnehmungen:

(i) Der Roboter detektiert eine Landmarke.

(ii) Der Roboter bewegt sich 3 Abschnitte nach vorne.
(iii) Der Roboter detektiert eine Landmarke.
(iv) Der Roboter bewegt sich 4 Abschnitte nach vorne.
(v) Der Roboter detektiert keine Landmarke.

(b) Wie éndert sich die a-posteriori Wahrscheinlichkeitsverteilung, wenn Thnen
eine glaubwiirdige Person verrét, dass es dreimal wahrscheinlicher ist, dass
der Roboter in einem Abschnitt mit einer ungeraden Kennziffer gestartet
ist als in einem mit einer geraden?

(c) Wie éndert sich die Verteilung, wenn Sie zusétzlich annehmen kénnen,
dass der Roboter nur in 70% der Félle die exakte Bewegung ausfiihrt? In
20% der Fille fahrt er einen Abschnitt zu weit, in 10% bleibt er einen
Abschnitt zu friih stehen.

Die Ubungsblitter diirfen und sollten in Gruppen von drei (3) Studenten be-
arbeitet werden. Bitte fiillen Sie das Deckblatt! aus und heften Sie es an Ihre
Losung.
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