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e Verstandnis der Robotik als integrierende Wissenschaft zwischen Elektrotechnik, Mechatronik und
Informatik

e Grundlegende Kenntnisse der Funktionsweise und sicherer technischer Umgang mit technologischen
Komponenten flr Robotik

e Bewertung von Sensoren flr Roboter in verschiedenen Anwendungsbereichen
e Bewertung und Kilassifikation von Motoren, Getrieben und Mechanismen fiir Roboter

Lernziele
e Kenntnisse der wichtigsten Methoden und Verfahren zur Kontrolle und Steuerung von Robotern
e Kenntnisse in Anwendung und Programmierung des STM32 Microcontrollers und des ROS
Software-Frameworks.
e In der Terminologie des Fachgebiets Robotik sicher kommunizieren kénnen und Systemkomponenten
anhand der Terminologie klassifizieren und bewerten kdnnen.
o Durch den Ubungsbetrieb in kleinen Gruppen wird die Kooperations- und Teamfahigkeit geiibt.
e Sensor-Interfaces, Taster, Lichtsensoren, Widerstandspositionssensoren, Optosensoren, Enkoder
e DC-Motoren, Getriebe, elektronische Kontrolle von Motoren, Servomotoren,
e Einfaches Feedback Kontrolle, Proportional und Derivative Kontrolle, Reactive und Sequentielle
Lerninhalte
e Kontrolle
e Der STM32, FPGA’s, ROS
e Bildverarbeitung, Odometrie, Hindernisvermeidung, Steuerlogik
Prifungsformen Ubungsaufgaben sowie Fachgesprach oder miindliche Priifung
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