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Angestrebte Lernergebnisse:
Absolvent*innen dieses Moduls ...

e kennen mathematische Transformationen zur geometrischen und differentiellen
Beschreibung von Roboterkinematiken

e kennen die Bewegungsgleichung von Roboter-Manipulatoren und kénnen sie flr
Fragestellungen zur kollaborativen Sicherheit anwenden

e kennen die unterschiedlichen Interpolationsarten zum Beschreiben einer Roboterbahn und
kdnnen eigenstandig C2-Trajektorien generieren


https://lsf.ovgu.de/qislsf/rds?state=wsearchv&search=1&subdir=veranstaltung&veranstaltung.semester=20261&veranstaltung.dtxt=Assistenzrobotik&P_start=0&P_anzahl=30&P.sort=veranstaltung.dtxt&_form=display

e konnen die Kinematik von mobilen Robotern modellieren und ihre Position unter
Berlcksichtigung von Unsicherheiten im Raum bestimmen
e kennen verschiedene Methoden des maschinellen Lernens (unuberwachtes und

Uberwachtes Lernen sowie Deep Learning) und kdnnen deren Einsatzmdglichkeiten fur die

Bildverarbeitung im Kontext der Robotik einordnen

e verstehen die Grundprinzipien des Reinforcement Learnings und wissen, wie damit
optimale Handhabungsstrategien fur Roboter generiert werden kdnnen

e kennen die Grundlagen der Maschinensicherheit (Risikobeurteilung und CE-
Kennzeichnung)

e kennen die Sicherheitsbetriebsarten flur kollaborative Robotersysteme und kénnen sie
anwenden

Inhalt:

e EinfUhrung in die Assistenzrobotik

e Grundlagen der Assistenzrobotik (Modellierung von Roboterkinematiken, Bahnplanung,
Bewegungs- und Kraftregelung, Sensoren, mobile Systeme)

e Mensch-Roboter-Kollaboration und Sicherheit: Technologien, Maschinensicherheit,
Normen, Rechtslage

e Kl-Verfahren in der Robotik

Arbeitsaufwand:
42h Prasenzzeit + 138h selbststandige Arbeit

Prifungsvorleistungen: Studien-/Priifungsleistungen: Lehrform / SWS:

MUndliche Prifung

e 2 SWS Vorlesung
e 2 SWS Ubung

Voraussetzungen nach Priufungsordnung: Empfohlene Voraussetzungen:

keine
e Programmierkenntnisse
e Lineare Algebra
Medienformen: Literatur:
Hinweise:
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