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Was existiert bereits?

Fest einprogrammierte Assistenzroboter

» Funktionieren einwandfrei
» Erfolgreiche Etablierung fur unterstitzende
Tatigkeiten
Handlings- VIDEO-A2
Pick & Place-
Manipulations-
Prif-
Nachbearbeitungsaufgaben
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Was ist der Stand der Forschung?

Autonome sensorbasierte Assistenzroboter

Autonom = Selbststandig
Keine fest einprogrammierten Handlungsablaufe
Interagiert mit seiner Umwelt

v

v

v

v

Sensoren beeinflussen den Handlungsbedarf

» Umgebungsbeschaffenheit
» Messbare physikalische und chemische Eigenschaften
Warmestrahlung
Temperatur
Feuchtigkeit
Druck

Schall

Helligkeit
Beschleunigung

vVVvVvYyVvYVvYVvYyy

Carsten Fries

Kameragesteuerter Knickarmroboter zur Manipulation von Gegenstanden



Ziel der Arbeit

Ziel der Arbeit

Hochschule fiir Angewandte
Wissenschaften Hamburg

Hamburg Univerity of Applied Sciences

Carsten Fries

Kameragesteuerter Knickarmroboter zur Manipulation von Gegenstanden



Ziel der Arbeit

[ Je]

Manipulation von Gegenstanden mit einem Knickarm

» Katana-Greifarm

Freiheitsgraden inkl. Greifer: 6
Bewegungsgeschwindigkeit: 90%s = 1m/s
Bewegungsradius: 60cm

Maximale Nutzlast: 5009

Ortsgebunden
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Manipulation von Gegenstanden mit einem Knickarm

» Katana-Greifarm
Freiheitsgraden inkl. Greifer: 6
Bewegungsgeschwindigkeit: 90%s = 1m/s
Bewegungsradius: 60cm
Maximale Nutzlast: 5009
Ortsgebunden
» Am Endeffektor montierte Kamera
» Weitwinkelobjektiv
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Zusammenfassung und Ausblick

» Identifikation
» Welche Gegenstidnde befinden sich im
aktuellen Kamerabild?
» Lokalisierung
» Wie ist die relative rAumliche Orientierung?
» Roboter <+ Gegenstand
» Manipulation
» Raumliche Bewegung des Gegenstandes
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