Praktikum 6: SIMULATION UND REGELUNG VON ROBOTERSYSTEMEN ETIT-216
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Modulstruktur

Nr. | Element / Lehrveranstaltung LSF-Nr. Typ SWS

1 Praktikumsversuche 08 0022 P 4

Lehrveranstaltungssprache
Deutsch

Lehrinhalte

1. Basiskompetenz: Matlab, Simulink, Robotic-Toolbox, Virtual Reality
2. Versuch: Modellierung, Kinematik und Dynamik

3. Versuch: Bahnplanung und Regelung

4. Versuch: Bildbasierte Regelung

Literatur

Bode: Systeme der Regelungstechnik mit MATLAB und Simulink;

Angermann, Beuschel, Rau, Wohlfarth: Matlab — Simulink — Stateflow: Grundlagen, Toolboxen, Beispiele;
Siciliano, Sciavicco, Villani, Oriolo: Robotics — Modelling, Planning and Control;

Kompetenzen

Nach dem erfolgreichen Abschluss des Praktikums beherrschen die Studierenden die wesentlichen
praktischen Grundlagen und Methoden zur Modellierung und Simulation von Robotersystemen.
Aufgabenstellungen in der Robotik kénnen die Studierenden einordnen und selbstandig |6sen, sie besitzen
durch die praktische Anwendung vertiefte Kenntnisse in der Steuerung und Regelung von robotischen
Manipulatoren.

Priifungen
Die Betreuerin oder der Betreuer kontrolliert die Erledigung aller Teilaufgaben und das Protokoll wahrend
der Veranstaltung.

Priifungsformen und —leistungen
0 Modulprifung I Teilleistungen

Teilnahmevoraussetzungen

Keine

Die Anzahl der Teilnehmerinnen und Teilnehmer ist begrenzt. Die Zulassung zur Teilnahme
erfolgt gem. § 9 der Priifungsordnung.

Modultyp und Verwendbarkeit des Moduls
Praktikum im Masterstudiengang , Elektrotechnik und Informationstechnik”

Modulbeauftragte/r Zustidndige Fakultat
Prof. Dr.-Ing. Prof. h.c. Dr. h.c. Torsten Fakultat fur Elektrotechnik und Informationstechnik
Bertram
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