











Medicine

Geburtssimulator SIMone

3B Scientific, D

e ETH und Hospital Balgrist (Zurich), Klinikum rechts der Isar, TU Miinchen
e Kontrollierte Lernumgebung
e Training von:

* Sauglocken- und Zangengeburt

e Bestimmen der Lage des Kindes

* Umgang mit Geburtskomplikationen mittels Anamnese,
Befundung und Intervention (bspw. Medikament,
Operation) mit simulierter Wirkung

e Haptik: Simulation von Zugwiderstand, optimaler Zugrichtung
e Atemgerausche, Schmerzlaute, Herztone des Kindes,

Wehentatigkeit
e 3D-Darstellung der Bewegung und Lage des Babys
* Protokollierung zur spateren Analyse

e 35.581€ (9/2011)
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Hobby / Leisuretime

Tennis Ball Collector

Hans Nopper/

Carnegie Mellon University/
Real World Interface, DE/USA
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Google -> News “Roboter”

Losch-Kafer ,,Ole” (Offroad-Loscheinheit)

 Feuerldsch-Roboter: Eine Kugel als
Waldbrandmeister

e |dee vom Institut fir Industrial Design,
Fachhochschule Magdeburg-Stendal,
Studienprojekt

e Vorbild Saftkugler
e Sechsbein-Lauf-Roboter, Loschmitteltank, Impulsloschkanone
e Panzer hitzebestandig

News von 25.09.2006
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Google -> News “Roboter”

Humanoider Roboter "Armar"

e Sonderforschungsbereich "Humanoide Roboter,,
Universitat Karlsruhe

 "Damit die Benutzer den Roboter tatsachlich
akzeptieren, sollte er so menschenahnlich wie
moglich sein" (Dr. Ridiger Dillmann)

e menschenahnliche Gestalt
e menschenahnliche Bewegungen

e menschenahnliche Kommunikation (Sprache,
Gestik, Lernen)
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Google -> News “Roboter”

Elektronischer Sommelier

e Roboter verkostet Weine —

Elektronischer Sommelier analysiert | Ny |
per Infrarot, NEC, Japan ._
e Japanischer Elektronikkonzern &

NEC + Mie University

e Roboter erkennt verschiedene
Weinsorten und empfiehlt dazu den
passenden Kase

e Infrarot-Spektrometer im linken Arm
beleuchtet den Wein
=> 30 Weinsorten, enthaltene
Traubensorten, Jahrgang

e ebenso Kasesorten

News von 12.09.2006
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DLR-HIT-Hand

Multisensorielle 4-Finger-Hand. Auf Basis der DLR-Hand Il haben
Wissenschaftler des DLR und des Harbin Institute of Technology
(HIT) gemeinsam eine multisensorielle Roboterhand entwickelt. Die
DLR-HIT-Hand besteht aus vier Fingern mit jeweils vier Gelenken
und drei Freiheitsgraden. Der Daumen verfligt Uber einen
zusatzlichen Freiheitsgrad, um den unterschiedlichen Anforderungen
fur Feinmanipulation und Kraftgriffe gerecht zu werden. Als Antriebe
werden burstenlose Gleichstrommotoren mit analogen Hall Sensoren
eingesetzt. Diese sind in den Fingern und in der Handwurzel
integriert. Jedes Gelenk ist mit einem kontaktlosem magnetischem
Winkelsensor und einem DMS-basierten Drehmomentsensor
ausgestattet. Ein echtzeitfahiger Hochgeschwindigkeitsbus (25 Mbps)
wurde mit Hilfe von FPGAs (Field Programmable Gate Array)
implementiert. Fir die serielle Kommunikation zwsichen Hand und
dem externen Steuerungsrechner sind insgesamt nur vier Leitungen
erforderlich. Ein zentraler Rechner - bestehend aus einem
Signalprozessor auf einer PCI-Einsteckkarte in einem
handelsiblichen PC - steuert die Hand. Eine bedienerfreundliche
Schnittstelle erméglicht die Kommandierung der Hand vom PC aus.
Gleichzeitig kénnen alle Sensordaten der Hand auf dem Bildschirm
dargestellt werden.Die hier vorgestellte DLR-HIT-Hand ist eine
Weiterentwicklung der DLR-Hand 11, welche weltweit anerkannt und
in technischer Hinsicht fihrend ist.

Hersteller: DLR-HIT

Alle Preise exkl. MwSt.
Artikeinummer Freis EUR

DLR-HIT ]
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Universalgreifer aus feinkdrnigem Material
mit Vakuum

Funktionsprinzip: Phasenubergang granularer Materialien
von plastisch zu fest bei Druck

e feinkorniges Material (bspw. Sand) in einer Hulle

e Greifer wird auf ein Objekt gedriickt und passt
sich an die Objektform an

 Anlegen eines Vakuums an die Hiille
-> der Greifer wird fest

e Zum Loslassen wird das Vakuum gel6st
e Volumenanderung kleiner 0.5% genugt fur festen Griff

e Cornell Creative Machines Lab

Brown, E., Rodenberg, N., Amend, J., Mozeika, A., Steltz, E., Zakin, M., Lipson, H\;j_‘Ja'eges,\H. (2010) "Universal robotic
gripper based on the jamming of granular material," Proceedings of the National Academy of Sciences (PNAS), Vol. e
107, no. 44, pp.18809-18814. ‘
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First ever World Championship in Robotic
Sailing on Lake Neusiedl in Austria 05/2008




Zum Abschluss

* Film BigDog, Robotermaultier DARPA
 Roboternews: www.botjunkie.com

e Film ,Oh Gott, es lebt”

Anne Foerst, Robotertheologin: , Letzlich werden Roboter unsere Mitgeschopfe”

Hans Moravec, Professor flir Robotik, CMU: ,Ich sehe diese Maschinen als unsere
Nachkommen,,

Ray Kurzweil: Maschinen im Kérper und Gehirn, Verbindungen mit hoher
Bandbreite => ++ bei Wahrnehmung, Gedachtnis, Logik

Sebastian Thrun, Gewinner Grand Challenge 2005, Partikelfilter
Stanislaw Lem, SF-Autor:

,Man muss stark unterscheiden zwischen dem, was wir haben,
und was ist in ferner Zukunft”

Rodney Brooks, MIT, Subsumption, COG, iRobot



,Wenn wir Gluck
haben, werden uns
die Roboter als
Haustiere behalten”

Marvin Minsky

(Zitat zugesprochen, keine Quelle)

»If we're lucky, they might decide to keep us as pets”
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