Hochschule Koblenz * Fachbereich Ingenieurwesen * Modulbeschreibung

E497 ROB Robotik

Studiengang: Bachelor: ET/IT/MT

Kategorie: technisches Wabhlpflichtfach

Semester: 4.-6. Semester

Haufigkeit: Jedes Wintersemester

Voraussetzungen: keine

Vorkenntnisse: C++

Modulverantwortlich: Prof. Dr. Mark Ross

Lehrende(r): Prof. Dr. Mark Ross

Sprache: Deutsch

ECTS-Punkte/SWS: 5/4 SWS

Leistungsnachweis: PrGfungsleistung: Klausur (90 min, 2,5 CP)
Studienleistung: Anwesenheit, Erfolgreiche Teilnahme am Praktikum (2,5 CP)

Lehrformen: Vorlesung (2 SWS), Praktikum (2 SWS)

Arbeitsaufwand: 60 Stunden Prasenzzeit, 90 Stunden flir Vor- und Nachbereitung des Lehr-
stoffes und Bearbeitung der Aufgaben

Medienformen: Beamer, Tafel, Vorflhrungen

Anerkennbare praxisbezogene Leistungen/Kompetenzen in Dualen Studiengangen: keine

Lernziele, Kompetenzen, Schliisselqualifikationen:

e Die Studierenden kennen den aktuellen Stand der Technik und kénnen fir verschiedene Aufgaben ge-
eignete Hardware auswahlen.

e Sie haben ein grundsatzliches Verstandnis fur Steuerung, Regelung und Programmierung von Indus-
trierobotern und besitzen ein grundlegendes Verstandnis fiir die Entwicklung eines mobilen Roboters.

Inhalte:

— Einteilung, Aufbau, Abgrenzung

— Einflhrung in Roboterkinematik

— Serielle Industrieroboter

— Parallelroboter

— Robotersensorik: interne und externe Sensoren

— Prinzipielle Roboterprogrammierung: Online, Offline
— Mobile Roboter

— Spezielle Roboter, z.B. Humanoide Roboter

Literatur:

e Wird in der Vorlesung bekannt gegeben
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