
Modulbezeichnung Industrieroboter

Semester (Häufigkeit) 7 (jedes Wintersemester)

ECTS-Punkte (Dauer) 4 (1 Semester)

Art Pflichtmodul

Studentische Arbeitsbelastung 60 h Kontaktzeit + 60 h Selbststudium

Voraussetzungen (laut BPO)

Empf. Voraussetzungen

Verwendbarkeit BMD, BMDPV

Prüfungsform und -dauer Klausur 2h oder mündliche Prüfung, Projektarbeit, Experi-
mentelle Arbeit, Erstellung undDokumentation vonRechner-
programmen

Lehr- und Lernmethoden Vorlesung, Praktikum

Modulverantwortliche(r) E. Wings

Qualifikationsziele
Die Studierenden sind mit den prinzipiellen Lösungen der automatisierten Handhabung vertraut. Sie
kennen die unterschiedlichen Robotersysteme hinsichtlich ihrer Funktion und praktischen Einsatzmög-
lichkeiten. Sie sind vertraut mit den Grundlagen zur Modellierung einer Kinematik.

Lehrinhalte
Einführung in die Robotik; Grundbegriffe, Definitionen, Einsatz, Anwendungen, Stand der Technik, visio-
näre Perspektiven, Grenzen der Entwicklung; Aufbau von Industrierobotern: Struktur und Kinematik; Ro-
boterkenngrößen; Antriebe; Effektoren; Steuerung und Programmierung: Übersicht, Beschreibung und
Transformation der Bahntrajektorien, Beispiele für Steuerungen und Programmiersprachen; Roboterpe-
ripherie und Gesamtsysteme; praktische Übungen zur Roboterprogrammierung.

Literatur
W.Weber: Industrieroboter -Methodender SteuerungundRegelung; 3. Auflage, CarlHanser-Verlag (2017)
B. Siciliano, O. Khatib: Handbook of Robotics; 2. Auflage, Springer (2016)
E. Wings: Kinematiken mit Maple; Hochschule Emden/Leer (preprint)

Lehrveranstaltungen

Dozenten/-innen Titel der Lehrveranstaltung SWS

E. Wings Industrieroboter 2

E. Wings/T. Peetz Labor Industustrieroboter 2
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