Graupner-Robotics-Newsletter  deutsch Nr. 10

26. September 2007
Graupner-Robotics im Magazin Maschinen im Modellbau
In der Ausgabe 5/07 des Magazines Maschinen im Modellbau ist
unser Robotersystem RB1000 mit einen ausfuhrlichen Beitrag

vertreten. Der Artikel ist am Ende der Datei zu finden!

Ab 24. August im Handel!
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Graupner-Robotics-Newsletter  english No. 10

September 26, 2007
Graupner-Robotics in the Maschinen im Modellbau-Magazine

In the issue 5/07, Graupner-Robotics appears with a detailed re-
port about our RB1000 robot system. See the following report!

On the market at August 24th.
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SPEZIALITATEN
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n Roboter

Faszinatio
Vielleicht ist auch diese emotionale Besetzung
RObO‘eT uben auf uns Me\‘\SChen einer der Griinde fir das stetig wachsende
meist eine une\'k\é'\r\'\che F aszi- Tnteresse welches Rob.oter bei vie\én Men- )apanis?he Parmemntemehmens auf den
«chen ausldser Derzeit vOr allem in Japat curopiischen Markt gebracht Neben einem
nation aus. in den k\ass'\schen Korea und den USA entwickelt sich eine stetig, sogenanntert Soccerbot Jer, wie der Name
Sc‘ence.\:'\c“on.Gesch'\chten wachsende Szene VoI Techn'\kbege'\sterten, schon sagb auf das Fuﬁba\\sp\e\en spezia\'xsxert
\ Asi d . d die Roboter in den verschiec\ensten Formen ist, ist es VOI allem der humano1de B 1000,
saac simovs © er in MO ernen bauen. Vom Roboter mit Rad- oder Kettenath Jer iiberall WO er pr‘zisemiert wird fir Aufse
HO“\]\NOO(“\\“'\G —stets S nd die cricb, der ein® bestimme Strecke Abfihrt, Gber hen sorgt- Gchauen Wir uns RIS Maschine
Roboteﬂ'\guren 0“0“3\ stark Spez'\almaschinen, die selbststandig Fulball cinmal genauer an.
. spiclen bis hin Zv den sogenanntert humanol
besetzt. Mal sind sié die ,,besse\‘en den Robotet® die menschenahn\lch auf zwel Ske\e“ und N\uske\n
N\enschen“ und wahren He\de\‘\, Beinen gehend ihre Aufgaben erfiillen. Wie ein richtiget Mensch, s0 benotigt NAtUT
a . Dieses nteresse wird patirlich auch von lich auch e Kiinstlicher cin Skelett und Mu
haufig aber bose und agg\‘essw Sel einigen Herstellern peobachtet und es ist fast keln. Beim 1000 bilden blau eloxierte
ten aber sind si€ in der Fiktion schon logisch, dass vor atlem Mode\\bauﬁr minjumeeile die Trager fiar die Kraftspender
das, was ein R poter in der Wirk- men hier cinsteigens denn die Verbindung Tm Bausatz efinden sich alle Aluteile fertig
. . . yon Mechamk und Computertechnlk ist pearbeitet U zum direkten Zusammen au
Eine N\aSCh\“e, nahezu perfekt. Graupner aus dem schwi petfekt yorbereltet: Fine auf CD dem Bausatz
bischen Kirchheim/ Teck ist hiet einer der beiliegende Anleitung beschreibt den Zusam
ehrere Produlkte eines menbatt minutios, SO RESS wirldich jeder dieses

die dem \\l\ensch-en helfen soll.
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SPEZIALITATEN

Programm'\erung
 centlich nuf die 4u-

Die Mechanik bildet eigent
ablaufe Qere Hiille: Um dem Roboter endlich Leben
! -: = é 4Die Programm\e- registriere dies die Lagesensoren cinhauchen 2% Konnen, 15t cin PC notwert ig,
= * rung der Bewe- Zutun des Menschen yersucht €5 sich selbst Jer mit dem Betricbssystem Windows
- {EETY qungsabiaufe ofolgt 98 wieder aufrarichee? und cinem Pendur® 4 it mindestens 1 GHz
:‘_"_ - komplett grafisch An die CpU werden alle 19 Servos ange- ausgeristet st.
e —ohne aufwendiges schlossent Z“Sé“\‘d‘ verfiige di¢ CPU auch Mitge\iefert mit dem RB 1000 wird eine
__——f—:“";- Tex\ze'\\enschre'\ben noch iber viet weltere Scha\tausg‘énge, iiber Sofeware pamens RobovieMaker, mit det die
die usiezliche Funktonen gesteuert werden cinzelnen BeWegungsab\ﬁufe des Roboters pro
I——. konnen be'\spie\swe'\se die euchtenden LED- gramm'lett werden konner Hierzu ist es M \
Durch die vielen Augen oder eine Kamera, die aus Roboter notwendigs cllenlange Prog m—Textzei\en n
» Einstelimog- Perspektive Aufnahmen macht- chreiben. D1€ Programmiemng erfolgt kom-
lichkeiten ist die Moglich ist € auch, hier noch bis 74 wel plett {iber eine g2 sche Benutzeroberﬂ’iche
Besc\'\éﬂ\gung mit GYKO’SC“SOW“ anzusch\ieﬁen, die sozusage? Far besonders engagjerte Programmierer ist es
dem RB 1000 lan- als G\eichgew'xchtsorgane des Roborters dienen.  aber auch moglich, Jireke in den sO genannten
 fordernd und Hierdurch st Eh automatische Srabilisierun® Hex-Code cinzugreifen ~ soweit wollen wir 20
interessant der Bewegunge? des RB 1000 moglich- dieser Srelle aber nicht gehen

Unbegrenzte Még\\chke‘\ten
\, Produk\manager fur

Hannes Runknage
n Robotik

'\nteressanter, obin

Graupner RB 1000 be!

utzten humano‘\de

werden. Bislang N
ch deutlich

Stiick bel um die 1. —Senos liegen
rauchermark\ erst

hier natrli
moglich.

g

Antriebe, die pro
acnte den Einsti
' : Graupner—Robo\'\cs-Produktman
B 1000

darunter. Das M
Der Roboter ist urspmng\'\c
us Japan, de Fir
mierung des Rl

Par\nerun\emehmens a
aber eine pertekte Zusammer\arbe'\\, Wob
erfolgen-
zwische!
rbege‘\s\er\e i

ei \deen und Umsetzung sowoh! in J

Computer\ech—
n\eressan\ macht. Aber
en,
| n.
ganze Bereich W

| Erfahrung hab
are ist
d untereinan

al Deutsch\and
allem die \erbindung
auch fr Compute

n Mechanik und

vie
achst. Auch ZU-
der kompa\'\be\,

eise auch die Sensoren-
m sehr viel Wert @

Teil
h'\erdurch auch di



4Nahezu unbe- ,Kni')ppe\ nach links" der Ablauf Winken- Mit

grenz‘t sind die diesen Sceuetbewegungen Jasst sich dann der

ng"amm'\e"mbg' Roboter mehr oder weniger fret bewegen- Hier
lichkeiten des RB kommen dann auch die schon angesprochenen
1000 Lagesensoren ins Spiebs denn fallt der Roboteh

at man diese Bewegungsschtitte erfolg-
F .—"“ perfekt den Ablauf simulieren Jassen. Entweder kann
yorberei- man dann noch Verinderunge® und Verbes”

tete Alumi- serungen yornehmen oder man spe'xchert den

pusblicke
Der RB 1000 ist derzeit eine Maschiné die

bestimmte Ablaufe, die der Benutzet ein-

: piumteile sowie Bewegungsab\auf auf der CPU des Roboters:
4 hochwen'\ge RobO- Bis zu Vier versch'xedene Abliufe lassen sich hier

pilden die spe’xchem. Ansch\ieﬁend kann man den RB
progtamm'\ert hat, wiedergibt ohne eigene

. Intelligen?- Doch s'\chet\'\ch ist dies erst der

Anfang: Schon bel den Weiterenmick\ungen

aus dem Hause Graupner ist an €ine gewisse

Fiir den Finstieg sollte man sich sicherlich genanm) Jassen sich die verschiedene? Pro-

Junichst auf die graﬁsche Yrogramm'\erung gramme Jbrufen. Ohne Eings cifen des Men- Autonom'\tiit gedacht. Das Ziel 1st sicher\icb,
beschr'e'mken. Hier kann man die Ste\\ung ')C— SChCﬂ \aufen die Beweg“ngen dann ab—so wie dass der Roboter auf ,,Relze reag\ert un!

des cinzelnen Servos mittels enes Schiebereg” man €s sich von cinem Roboter vorstellt und

lers yerstellen. D1€ Auswirkung kann man peispielsweise aus der {ndustrie auch kenn® Ak :
dabet direkt beobachten denn 70t Program- Hilfreich 1st besonders bei den ersten Pro Sensorert und Akrore? sind bereits 1 der Pla
mierung wird der Roboter it cinem Kabel grammiemngen, dass auf der CD m chrere nung und werden sxcherhch bei der zuflerst

{iber eine RS232—Schnittste\\e it dem PC Abliufe beiliegens die man cinfach laden
verbunden. Nach der erfo\grelchen Kontakt- kann. Zum einen zeigen diese dem Benutzeh
aufnahme vOR Roboter und PC kann matt wie solch ein Programm ablauft, zum anderen

die Bewegune des ')eweﬁs yerandertent Gervos  kant man sich hier bendtigte Bewegunge?
wird diskugiert und Probleme und Fragen

sofort am Roboter komro\\ieren. cinfach herauskopieren, ohne diese \complett i ki .
Die Ptogramm'\emng von Bewegungsab— selbst erst dllen 70 miissen- werden ge\ost. Fin gutes Be;sp\e\ ist hierbet
Vufen des RB 1000 lisst sich dann noch am smhet\\ch EY speme\\ u Graupner Roboftics
chesten it der aus Trickﬁ\men bekannten \,'\e\e N\og\\chke te emgerlchtete Forum (WWW. gtaupner—roboncs

Animation Vor! Puppen beschreiben: Fiir eine Die vier Spe'\cherp\ﬁtze quf det CPU sind

Stellunge? der Servos ! RIC notwendige? agjeren 74 lassen Auch mittels etner Funk ' :
Einzelschritt® zerlegt Danach werden dant fernsteuerung (alternatty isst sich diese auch Usern 24% Verfiigun® seellen. BS pildet sich
dic einzelnen Bewegungsschrme program- it der pC-Tastatur Gmulieren) Jassen sich somit €ine akeive — und mtemationa\e — Ge-
miert Beispiclsweise wird um et Winken Bewegungen _brufen. Hier2d werden den meinschaft die sich mit den Robotet® und

Jes Roboters 24 programmieren, unvichst das verschiedene? Knﬁppe\ste\\ungen an der
Heben des Armes, dann das Drehen der Hand Fernsteueruns (oder verschiedene? Tasten der

und «chlieRlich die Auf- und Abbeweguns der astatur) Bewegungsab\'é\ufe zugeo(dnet. So

in einem Programmab\auf gespeichert. Zzum Reispiel Jer Bewegund ,,Knﬁppe\ nach






