Basketball spielen mit anthropomorphen
Robotern

Im Rahmen dieser Diplomarbeit soll mit den am Institut entwickelten anthropomorphen Leichtbauarmen
Basketball gespielt werden. Insbesondere die Fahigkeit sich, im Gegensatz zu herkémmlichen Robotern, nach-
giebig wie der Mensch zu verhalten soll genutzt werden. Diese Besonderheit erlaubt die intuitive und robuste
Handhabung unbekannter Objekte. In erster Instanz soll das Dribbeln mit einem Arm (Abb. 1 links) realisiert
werden und gegebenenfalls in einem zweiten Schritt auf unser humanoides System iibertragen werden (Abb. 1
rechts).

Abbildung 1: Der DLR Leichtbauroboter IIT (links) und der DLR Humanoid Justin (rechts).

Voraussichtliche Arbeitschritte:
e Einarbeitung in die Literatur, insbesondere in eventuell bereits existierender Realisierungen

e Einarbeitung in die Besonderheiten der Regelung der DLR Roboter

Auswertung der Daten bereits durchgefiihrter Dribblingtests (durch Tracking aufgezeichnete Dribbeltra-
jektorien)

Entwurf, Implementierung und Evaluierung einer Regelung fiir das einhéndige Dribbeln

Modellbasierte Voraussage der Balltrajektorie und des Kontakts

Erweiterung der Regelung auf das zweihéndige Dribbeln

Voraussetzungen
e Kenntnisse in MATLAB/Simulink

Kenntnisse in C/C++

Regelungstechnik
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