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Bahnplanung fur die kollisionsfreie
Mensch-Roboter-Interaktion

In den letzten Jahren kam es durch die Weiterentwicklung von Vir- 7 o

tual- und Augmented-Reality-Technologien zu einer kontinuierli- ‘ % . i
B -

chen Verbesserung der Benutzererfahrung. Um eine noch héhere \

Immersion zu ermdglichen, missen zusatzliche Sinne wie zum
Beispiel der Tast- und Bewegungssinn angesprochen werden.
Hierflr wird am ISAS eine weltweit einmalige kinasthetische hap- ‘ ' b
tische Schnittstelle entwickelt, die Krafte und Momente innerhalb
eines raumgrol3en Bereichs rendern kann. Fir ein bestmdgliches E oo
Erlebnis sollte der/die Benutzer/in jedoch nur dann mit der Schnitt-
stelle in Kontakt sein, wenn tatsachlich ein Kraftfeedback durch In-
teraktion mit einem von mehreren maglichen virtuellen Objekten i:“""”f\,\m

zu erwarten ist. 001 ;L AN
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Um dies zu erreichen wurde bereits ein System entwickelt, wel-
ches das aktuell anvisierte virtuelle Objekt pradizieren kann. Basierend auf diesem Wissen und
dem vergangen Nutzerverhalten muss nun eine Trajektorie geplant und eingeregelt werden, die
den Endeffektor der haptischen Schnittstelle dort positioniert, wo das virtuelle Objekt erwartet
wird. Hieraus ergeben sich folgenden Aufgaben:

e Recherche von Verfahren zur kollisionsfreien Bahnplanung unter Berticksichtigung von Ziel-
wahrscheinlichkeiten

e Implementierung und Test eines oder mehrerer Verfahren in C++ oder Python inklusive zu-
gehdriger Folgeregelung

e Optional: Test der Verfahren mit einem virtuellen Prototyp.

Anforderungen: )
Diese Ausschreibung richtet sich an Studierende aus den Fachrichtungen Informatik, Elektro-
technik, Mechatronik, Maschinenbau und verwandten Studiengangen. Voraussetzung ist eine
hohe Motivation sowie eine selbststandige und strukturierte Arbeitsweise. Hilfreich sind Vor-
kenntnisse in den Bereichen Robotik und Regelungstechnik.

Schwerpunktprofil:

Theoretische Untersuchung

Softwareumsetzung
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Hardwareumsetzung

Wir bieten: Kontakt:
e kompetente Betreuung und Beratung Michael Eennel

e Highend-Infrastruktur E-Mail: michael.fennel@kit.edu
e Kontakte zu Industrie und Forschungspartnern
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