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Das Anwendungsbeispiel dieser Bachelorarbeit Mechatronik ist die
Steuerung eines Industrieroboters durch Korpergesten des Benutzers
in Echtzeit. Um dieses Ziel zu erreichen, wurde ein ABB
Industrieroboter mit einem Microsoft Kinect-Sensor verbunden. Die
Aufgabe bestand darin, eine Schnittstelle zwischen Roboter und
Kinect-Sensor herzustellen. Die Verwendung eines geeigneten
Dateniibertragungsprotokolls ist die Grundlage fiir die Kommunikation
zwischen Steuerungsrechner und Roboter. Die erarbeitete Losung
wurde zusammen mit den notwendigen theoretischen Grundlagen in
Form einer Lehrveranstaltung im Modul Robotik und Mechatronik 2
vorgestellt.

Der Projektablauf wurde in insgesamt drei Phasen unterteilt. Die erste
Phase beinhaltete die Evaluation eines geeigneten Sensors, die
Durchfiihrung einer dazugehérigen Machbarkeitspriifung sowie die
Erarbeitung der theoretischen Grundlagen aller eingesetzten
Komponenten. In der zweiten Phase wurde die eigentliche Anwendung
zur Steuerung des Roboters mittels Kérpergesten realisiert und
dokumentiert. Im Zentrum der letzten Phase standen die Planung und
Durchfiihrung von zwei Vorlesungs- und vier Praktikumslektionen.

Die gesamte Anwendung basiert auf einem sinnvollen Zusammenspiel
zwischen Steuerungsrechner und Robotersteuerung. Wahrend der
Steuerungsrechner die Sensordaten auswertet und an die
Robotersteuerung weitergibt, ist diese fur die eigentlichen
Bewegungen des Roboters zusténdig. Dafur wurde ein eigenes
Ubertragungsprotokoll fiir die Kommunikation zwischen diesen beiden
Komponenten entwickelt.

Der Abschluss der Arbeit kann als sehr zufriedenstellend bezeichnet
werden, da alle wichtigen Ziele erfillt wurden. Zusétzlich konnten auch
diverse, zunachst als optional qualifizierte Erweiterungen, in der Arbeit
umgesetzt werden. Diese Erweiterungen stellen zusatzliche
Funktionen zur Verfigung oder vereinfachen die Bedienung des
Systems. Die Auswertung der durchgefiihrten Lehrveranstaltung fiel
aufgrund der durchgéngig positiven Rickmeldungen der Mitstudenten
sehr erfreulich aus.
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ABB Industrieroboter, welcher mittels
Kérpergesten gesteuert werden
kann. Auf dem Roboter steht der
Microsoft Kinect-Sensor, der diese
Funktionalitat ermdglicht.
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