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Grundproblem Autonome Roboter e

Robotics is the
intelligent
connection

of perception
to action

Brady 1983

Alle Elemente der KI sind notwendig!
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Grundstruktur

Kinematik
- Handhabung
- Sensorik

Bewegungsplanung
- Wegeoptimierung
- Kollisionserkennung

Raumliches SchlielRen
- Visualisieren
- Bildverstehen

Sprachverstehen
- Verbalisierung

Allgemeines Umfeld
- Lernen
- Erinnern
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Rectengular Cylindrical Spherical

Quelle: Encyclopedia of Al
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Quelle: Unimation Inc.
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Roboterzelle zum Lichtbogenschweil3en Arbeitszelle zum Bohren und Frasen

Quelle: Advanced Robotics Corp.. Quelle: Golden
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"Virtuelle" Autofabrik
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"Trainieren" eines Roboters

Quelle: DaimlerChrysler

Quelle: IBM

© Dipl. Wirtschaftsingenieur Hartmut D 6 p e |

Der Baustein fiir integrierte
L I B unternehmenskonzepte

Beratung fir konomische und tkologische Fertigungslogistik

40_1 autonome_roboter.PRZ

14.12.05



Kapitel 40.1

I
Beispiele fur Effektoren Autonome Roboter 12221

Kiinstliche Hande Ball fangen

Quelle: IBM Quelle: IBM
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"Trainieren" eines Medizin-Roboter

"Virtuelle" Operation

Quelle:
IBM/FhG Quelle: IBM/FhG
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Beherrschung von Hindernissen
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Planetenroboter "Attila"

I
00

Quelle: IBM

Quelle: MIT
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sechsbeinige "Laufmaschine"
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Quelle: Uni Miinchen Abbildung 2: Linkes Bein der Laufmaschine in drei Ansichten
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sechsbeinige "Laufmaschine"

Quelle: Uni Duisburg 5 Quelle: Uni Duisburg
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Antropomorpher Roboter
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Autonome Roboter

Quelle:

Tokio

Waseda-Universitat
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Antropomorpher Roboter

"NatUrlicher" Bewegungsablauf
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Roboterfussball
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Quelle: Honda

Quelle: Sony

Quelle: Universitat Karlsruhe
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