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Robotik

Kirzel: Workload: Credits: Semester: Umfang (SWS):
ROB 180 h 6 2. 4

Modulverantwortlicher:
Prof. Dr. Jiirgen Dunker

Lehrveranstaltungen / Lehrformen:
Vorlesung, Ubung, Projektarbeit

Lernergebnisse / Kompetenzen:

Nach Abschluss der Veranstaltung sind die Studierenden mit den Grundlagen
der Robotik vertraut. Sie kennen entsprechende Einsatzgebiete, Bauformen,
Begriffe und KenngréRen. Die Studierenden konnen (Roboter-)Koordinaten-
systeme voneinander unterscheiden und entsprechende Transformationen
vornehmen. Dariiber hinaus haben die Studierenden einen Uberblick {iber
den Befehlsvorrat von Roboterprogrammiersprachen; sie sind zudem in der
Lage, einen exemplarischen Industrieroboter zu programmieren. Die Studie-
renden sind in der Lage, Roboter mit Sensorik auszustatten; sie verfigen wei-
terhin uber Kenntnisse im Bereich der Bildverarbeitung, so dass z.B. bildver-
arbeitungsgestlitzte Robotik-Szenarien aufgesetzt werden konnen. Dartber
hinaus haben die Studierenden ein Verstandnis fur typische Probleme im An-
wendungsbereich autonomer Roboter (Lokalisierung, Sensordatenverarbei-
tung in unstrukturierten Umgebungen ...) und sind in der Lage, entspre-
chende Problemlésungsansatze zu entwickeln und einzuordnen. Die Studie-
renden sind in der Lage, das in der Veranstaltung Gelernte mit Inhalten aus
anderen Modulen (z.B. Regelungstechnik, Mechanik, Konstruktion, Informatik,
Mechatronik,...) so zu vernetzen, dass sie Roboter als mechatronische Sys-
teme vollstandig durchdringen und eigenstandig Roboter entwerfen konnen.
Sonstige Lernergebnisse:

e Aus relativ simplen Teilsystemen Systeme integrieren, die relativ kom-

plexes Gesamtverhalten zeigen

¢ Naturwissenschaftlich-technische Probleme systematisch analysieren
und I6sen konnen

Inhalte:

Die Veranstaltung fihrt ein in die Robotik bzw. Roboterdatenverarbeitung,
wobei besonderes Augenmerk auf Sensordatenverarbeitung und hier insbe-
sondere die Bildverarbeitung gelegt wird. Als Experimentierplattform dienen
zum einen mehrere autonome Roboter, die mit entsprechender Peripherie zur
Farb-, Abstands-, Gerausch-oder auch Positionsdetektion ausgestattet werden
konnen. Zum anderen steht ein 6-achsiger Industrieroboter zur Verfigung,
der im Rahmen der Veranstaltung mit Bildverarbeitungssensorik ausgestattet
wird, so dass industrietypische bildverarbeitungsgestiitzte Szenarien bearbei-
tet werden kdnnen.

e Begriffe, Einsatzgebiete, Bauformen von Robotern

¢ Koordinatensysteme, Transformationen, inverse (Roboter-)Kinematik
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e Programmierung von Industrierobotern
e Sensordatenverarbeitung (insbesondere Bildverarbeitung)
e Aufbau und Einsatz autonomer Roboter

e Einsatz von Simulationswerkzeugen (Robotersimulationsprogramme,
MATLAB)

e Maschinelles Lernen

Voraussetzungen:
Abgeschlossenes Bachelorstudium, das Kenntnisse in hoherer Mathematik,
Mechanik, Regelungstechnik und Konstruktion vermittelt. Abgeschlossenes
Mastermodul zur rechnergestutzten Ingenieurmathematik.
Literatur / Ressourcen:
+ Veranstaltungsskript
+ Bagnall, B.
Building Robots with Java-Brains
Variant Press, 2007
* Burger, W, Burge, M.J.
Digitale Bildverarbeitung,
Springer-Verlag, 2015
* Quigley, M., Gerkey, B., Smart, W.D.
Programming Robots with ROS
O'Reilly, 2015
« Rashid, T
Make Your Own Neural Network
CreateSpace Independent Publishing Platform, 2016
« Stark, G.
Robotik mit MATLAB
Carl Hanser Verlag, 2009

Kontaktzeit:

60 h

Zeit fir Selbststudium:

Vor- und Nachbereitung 120 h
Priifung:

Projektarbeit

Modultyp / Verwendbarkeit:
WahImodul

Schliisselqualifikationen:

Dokumentations- und Prasentationskompetenz
Zyklus:

Sommersemester

Sonstiges:
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