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Roboter im SF-Film

oder warum Robotik?
» Metropolis, Fritz
Lang 1926 -
» Robby, Forbidden
Planet 1956
. As’rro—Boy
» Robbi Tobbi
e Star Wars







Roboter im SF-Film

oder warum Robotik?
» Metropolis, Fritz
Lang 1926 -
» Robby, Forbidden
Planet 1956
. As’rro—Boy
» Robbi Tobbi
e Star Wars







Roboter im SF-Film

oder warum Robotik?
» Metropolis, Fritz
Lang 1926 -
» Robby, Forbidden
Planet 1956
. As’rro—Boy
» Robbi Tobbi
e Star Wars




ITAR. WARS
AASTERSIHE

-

S
o
‘ .-

|

w




Was ist uberhaupt ein Roboter?

Maschine - Automat - Roboter

e stationdre Roboter
« Industrieroboter
« mobile Roboter
« mit Radern
. Tiernachbildungen
. Flugroboter
. Quadcopter
- Blimps
« Schwimm-/Tauchroboter
* ganz andere Konzepte
« humanoide Roboter




Roboter konnen?

Er muss sich oder seine Gelenke bewegen

« Motoren (Aktoren)

Er muss seine Umgebung (und sich)wahrnehmen
« Sensoren, auch Winkel-Encoder
Er muss wissen wo er ist (Sensoren, GPS)

« Umgebungskarten

« SLAM (selbststandiges erzeugen von Karten
Er muss entscheiden und handeln

« Er benétigf ein Steuerprogramm

- in Zukunft: Kiinstliche Intelligenz
Er muss kommunizieren kénnen

« mit Menschen

« mit anderen Maschinen (WLAN, LTE)

Er benétig{ eine Energieversorgung
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Getriebe + Motoren

Harmonic Drive @
geregelte =7

Gleichstrommotoren

mit Fncodern

SQIVOS




Quelle: https//de wikipedia.org/wiki/Harmonic-Drive-
Cotrichett/media/Filed] e diteesnlamaticn il
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Sensoren
Schalter (Bumper)

Winkel-Encoder
Ultraschallsensoren —xes -

Mikrofon
. Sprqcherkennung

L.aserscanner
Kinect

Kamerq

. Bi:_dverarbeitung

':.derkennung

ldverstehern



Motor Current Sensors

MOSFET H-Bridges

ATMEGA32 Microcontroller

Expansion Connectors

Status LEDs

IR Communication

IR Sensors
'

Light Sensors

Bumper Sensors

i On/Off Switch

Charging Connector

5V Voltage Regulator

New Gearing
System

High resolution
Encoders

Expansion areas

Start / Stop Button

PC Communication Port




PC Communication Port







Lagesensoren

« Frither: Gyroskop -

« Heute Beschleunigungssensoren wie in Smartphones ( Tt

Mikro-Elektro-Mechanische Systeme (MEMS) ]Dlng)

» Kompass, Lagesensoren/Beschleunigungssensoren:

« Die Erdbeschleunigung zeigt senkrecht nach unten, die
Horizontalkomponente des Magnetfeldvektors zeigt nach

NOI’&EH.

» Durch Berechnung:
« Azimut: Kompassrichfung bezﬁg]ich Norden.

e Pitch: Vorwartsneigung in Grad
« Roll: Seitwaértsneigung in Grad

Beschleunigung (X,y,z) aufinfegrieren:
Ort (x,v,z) (nur relativ, Drift, Rauschen
MEMS miissen kalibriert werden
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Autonomous Aerial Navigation
In Confined Indoor Environments

Shaojie Shen, Nathan Michael, Vijay Kumar

UNIVERSITY 0f PENNSYLVANIA




Emsatzberelche

[ndustrieroboter . ,
b . ( | v:":; .,
Serviceroboter g

Roboter in Lehre und Ausbildung
Militarroboter
Erkundungsrobo’cer
Weltraumroboter
Medizinroboter

Telepresenzxobo’rer E Ea
Spielzeugroboter
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Robocup

verschiedene Ligen
e Grofie _‘
« Rader s
. Aibo
- Humanoid

Ziel: 2050 Spiel
Roboter wvs. Menschen
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Ouadcopter

. elg?hch noch) keine Roboter
Rechtliches:

o derzeit keine Lizenz erforderlich, bis 5 kg

max. |00 m

« aber Versicherung (ca. 40-120 Euro)

« reine Fly by View (FbV) aufler
Sichweite in D. untersagt.

» rein autonomer Flug ohne

Eingriffsméghchkeit untersagt.

« kein Flug iber Personen!
. Privatsphdre (Recht am eigenen Bild,
Architekturaufnahmen, Aufnahmen
im 6ffentlichen Raum)
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Technik

Kameras

Fly by View (Wifi oder
analog 2.4 Ghz)

Gimbal (Gopro)

Motoren (biirstenlos)

= GPS (Glonass)

Features:

e Failsave (return to home)
» Follow me

- Akkulaufzeit
Ladezeit
indoor
Windempfindlichkeit
GPS

Fixed Orientation
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Drohnen

Teleoperqﬁon

. Aufkldrung
« Mord
« Ethik?

Autonom

e qutonome Kl

» Angriffsentscheidung?
o "kill decision"

 Daniel Suarez !
* preiswerte

Té’rungsmaschinen?
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Millitsir-Roboter

« Boston

Dynamics
(gekauft
von Google) il




Boston Dynamics



Boston Dynamics

You




Zukunft

CYbOl’gS?

« Prothesen I i

¢ Brain-Interfaces

Personal Robots

Service Roboter (die Zukunft kommt
tiber Spielzeugroboter)
Millitarroboter

Akzep’ranz

« Automatisierung - Arbeitsplatze
« Konkurrenz - Reinigungsroboter
« "hohere Ferﬁgkei’[en"

« Kiunstliche Inteﬂigenz, KI
« Ethik?
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Wollen Sie
mehr wissen?

« Mehr tiber Robotik lernen?

» Google "Robotik Gundlagen"

* Youtube "Robot"

e Selber einen Roboter bauen?

« www.roboternetz.de

« Einen Roboter kaufen méchte?

» Lego Midstorms

« Conrad, Arexx, C-Control, DLR Asuro
« Wow Wee Spielzeugroboter
» Quadcopter: Xyma 8¢




Fragen?
+ Demo
Kontakt:

andreas.bischoff @uni-due.de
https://wrwewuni-due de/~bischoff/
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