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Bedeutung der Robotik
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Bedeutung der Robotik



Vorstellung Profil Robotik • Seite 6
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Was ist Robotik?
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Was ist Robotik?

Methoden Anwendungen

Robotik
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Anwendungsbeispiele

Beispiel 
TUD

Mobile Roboter beim Einführungsprojekt Mechatronik

Anwendungen

Staubsaugroboter (Roomba)

Mähroboter (Gardena)
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Anwendungsbeispiele

Kuka youBot beim Praktikum Roboterkinematik

Automatisierung in der Automobilindustrie (KUKA)

Beispiel 
TUD

Anwendungen
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Anwendungsbeispiele

Seilroboter (DMT)
Skycam (Wikipedia)

Beispiel 
TUD

Anwendungen
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Anwendungsbeispiele

Flugroboter (DMT)

Lieferdrohne (Emqopter)

Kameradrohne (DJI)

Rotorblattservice (cpmax)

Beispiel 
TUD

Anwendungen
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Aspekte der Robotik

Robotik

Mobile Roboter

Drohnen

Industrieroboter

Werkzeugmaschinen

…

Methoden
Anwendungen
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Spektrum der Robotikmethoden

ABB

KUKAKUKA

KUKA

Mechanik

Antriebstechnik
Elektronik

Regelungstechnik

Algorithmik

Künstiche
Intelligenz

Elektrik

Sensorik

Methoden
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Aspekte der Robotik

Robotik

Anwendungen

Mobile Roboter

Drohnen

Industrieroboter

Werkzeugmaschinen

…

ABB

KUKA

…

Methoden
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Aspekte der Robotik

Robotik

Anwendungen

Antriebstechnik

Algorithmik

Regelungstechnik

Sensorik

Mechanik

Mobile Roboter

Drohnen

Industrieroboter

Werkzeugmaschinen

…

Methoden
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Modulübersicht

Nichtlineare Regelungstechnik Basiswissen

Grundlagen Elektrische Antriebstechnik

Softwaretechnologie

Nachrichtentechnik

Roboterkinematik und -führungsgetriebe

Elektromechanische und mikroelektromechanische Systeme

Mess- und Sensortechnik

Grundlagen Mehrkörpersysteme

Regelungstechnik Vertiefung

Prozessidentifikation

Optimale und Mehrgrößenregelung

Vertiefung Elektrische Antriebstechnik

Vernetzung und Kommunikation

Grundlagen Bewegungsgeführte Maschinensysteme

Medizinische und Miniaturrobotik

Steuerung von seriellen Manipulatoren

Simulation in der Gerätetechnik

Grundlagen Biomedizintechnik für Studierende der Mechatronik

Adaptive Lasersensorik

Mikrosystemtechnik

Vertiefung Mehrkörpersysteme

Nichtlineare Regelungstechnik Vertiefung

Softwaretechnologie-Projekt

Vertiefung Bewegungsgeführte Maschinensysteme

Flugrobotik

Robotik

Steuerung mobiler RoboterPhotonische Messsystemtechnik

Computational Laser Systems

Vertiefung
Robotik

52 LP

Adaptive Lasersensorik
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