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Integration mobiler Roboter in die Virtual Reality

Zusammenfassung

Bachelorarbeit-Thema am IRS-VSA.
Automatisierte Integration von mobilen Roboterplattformen in
die Virtual Reality auf Basis von einheitlichen Datenformaten.

Beginn: ASAP
Tags: Robotik, Simulation, VR, Digital Twin, ROS2, Unity

Motivation

In modernen Produktionsanlagen sind Roboter wie zum Beispiel Fahrerlose Trans-
portsysteme (siche Abbildung 1) nicht mehr wegzudenken. Dabei iibernehmen Ro-
boter repetitive oder kraftaufwendige Aufgaben. Um Bewegungsablédufe erproben
und simulieren zu kénnen kommen funktionale digitale Zwillinge zum Einsatz.
Diese koénnen nicht nur den Roboter sonder auch eine physikalische Umgebung ab-
bilden. Somit kdnnen auch Bewegungsabldufe mit Objektmanipulation vollstédndig
repréasentiert werden. Hierzu kommen sogenannte ,,Physics Engines zum Einsatz.
Damit die Interaktion mit der Simulation moglichst intuitiv ablaufen kann, konnen
Methoden der Virtuellen Realitit eingesetzt erden.

Ziele

Ziel dieser Arbeit ist die automatisierte Integration von mobilen Robotern in die
Virtual Reality. Dabei soll fiir die Integration ein einheitliches Datenformat dienen.
Anhand dieses soll automatisch ein Roboter in der ,,Physics Engines® ,,Unity* er-
zeugt werden. Wichtig sind dabei die geometrischen und physische Daten, wie
Aussehen und Gewicht des Roboters. Zusitzlich sollen Systemgrenzen, wie ma-
ximale Beschleunigung und Geschwindigkeit beriicksichtigt werden. Zur Validie-
rung soll ein Szenario entwickelt werden, in dem ein beliebiger mobiler Roboter
zum Einsatzkommt.

Hilfreiche Vorkenntnisse

Fiir die Bearbeitung der Abschlussarbeit sind folgende Vorkenntnisse hilfreich:

* Robotik
* Unity

o C#

* ROS

+ URDF
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Abbildung 1: Fahrerloses
Transportsystem
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Abbildung 2: Unity
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Arbeitspakete

Arbeitspaket 1: Recherche und Einarbeitung

» Recherche zu URDF.

* Einarbeitung in Unity und ROS.

* AP-Ergebnisse:
— Erstellung eines URDF Files fiir einen fiktiven mobilen Roboter.
— Demonstration von ROS und Unity Beispielen.

Arbeitspaket 2: Roboter Integration

* Integration der Pipeline zur Integration von mobilen Robotern.
* Implementation eines Standardcontrollers.
* AP-Ergebnisse:

— Anpassung von Unity.

— Implementation des Controllers .

Arbeitspaket 3: Virtuelle Realitit

* Umsetzung in Virtuellen Realitét erweitert werden.
* Entwickelung von Interaktionskonzept mittels VR.
* AP-Ergebnisse:

— Mogliche Steuerung des Roboters in VR.

Arbeitspaket 4: Szenario

* [Enwickelung eines Szenarios.

* AP-Ergebnisse:
— Demonstration des Szenario.
— Datenanalyse des Szenario.
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