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Robotik
Wettbewerb

Wie schon im TU INFO 5/98 be­
richtet, veranstalten die Institute
für Fertigungstechnik (301),
Crundlagen der Informationsver­
arbeitung (508), Mechanik (261)
und Regelungstechnik (443) mit
Unterstützung der Steirischen
Landesregierung einen Robotik
Wettbewerb für Studierende der
Technischen Universität Graz. Die
Kick-Off-Veranstaltung hat nun
vor einigen Wochen stattgefun­
den.

Die Konstruktion intelligenter Ma­
schinen erfordert eine Kombination
vielfältiger Techniken aus einer Rei­
he verschiedener Disziplinen. Die­
ser Wettbewerb soll den Studieren­
den sowohl eine Möglichkeit zu
fruchtbarer interdisziplinärer Zusam­
menarbeit ohne Beschränkung
durch Fakultätsgrenzen, als auch
Gelegenheit zu kreativer Entwick­
lungsarbeit in einem zukunftsträch­
tigen Technologiezweig geben.

Alle gegenwärtigen Studierenden
der TU Graz sind eingeladen, am
Wettbewerb teilzunehmen. Ausge­
nommen sind lediglich diejenigen
Studierenden, die gleichzeitig finan­
zielle Zuwendungen für Forschung
oder Entwicklung in einem unmittel­
bar für den Wettbewerb relevanten
Bereich erhalten. Teams von bis zu
fünf Studierenden, die an dem Wett­
bewerb teilnehmen möchten, kön­
nen bis zum 12.4.1999 um 16:00
Uhr ihr Konzept und einige weitere
Unterlagen einreichen. Aus diesen
Unterlagen soll hervorgehen, war­
um diese Gruppe sich für den Bau
eines Roboters für geeignet hält, wie
die ungefähre Konzeptionierung ih­
res Roboters aussieht, und sie sol­
len einen ungefähren Finanz- und
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Zeitplan enthalten. Aus den Einrei­

chungen werden nach demIT!H Gesichtspunkt der Erfolgs­
"" wahrscheinlichkeit bis zu sie-
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ben Gruppen ausgewählt. Diesen
steht ein Budget von je S 55.000,­
zur Verfügung.

Es ~ibt zwei unterschiedliche
Auf~abenstellun~en:

Bei Track 1, mit höchstens zwei Teil­
nehmergruppen, gilt es, einen Indu­
strie-Roboter zu verwenden, dazu
einen Greifarm zu konstruieren und
um ein visuelles System zu erwei­
tern. Dieser Roboter soll in der Lage
sein, einen aus einiger Entfernung
geworfenen Ball zu fangen. Diese
Fähigkeit soll gelernt und nicht mit
Differentialgleichungen optimal ge­
löst werden.

Bei Track 2, mit maximal fünf Teil­
nehmergruppen, befindet sich in ei­
nem etwa 10m2 großen Feld ein
Hügel mit einer Vertiefung in der
Mitte. Der Roboter soll lernen, einen
Ball in dieses Loch zu kegeln. Bei
Nichttreffen ins Loch muß der Ro­
boter den Ball selbst wieder holen.

Die Roboter sollen völlig autonom
arbeiten, müssen also den Erfolgs­
fall erkennen können. Die Idee da­
hinter ist die Visualisierung des Ler­
nens; es soll also sichtbar gemacht
werden, wie Lernen bei Maschinen
funktionieren kann. Was der Robo-

ter mit der Kamera aufnimmt, wird
auf eine Video-Leinwand übertra­
gen. Sämtliche Zusatzinformationen
wie nichtoptische Sensoren-Inputs
müssen auch auf der Leinwand
sichtbar sein und für die Zuschauer
in leicht verständliche Kommentare
übersetzt werden. Es könnte also
dort stehen: "Zu weit links, nächster
Versuch um x Grad weiter rechts",
oder "Hurra, der Ball ist im Greifer".

Die Teilnahme kann als Seminarpro­
jekt angerechnet werden. Pro Grup-

. pe wird ein Sieger gekürt. Die Sie­
gerprojekte des Wettbewerbs wer­
den im Rahmen der Landesausstel­
lung "Graz 2000" von Mai bis No­
vember 2000 einer breiten Oeffent­
lichkeit zugänglich gemacht werden.

Am Wettbewerb beteiligte Professo­
ren der Technischen Universität
Graz: Prof. Dr. Reinhard Braun­
stingi, Prof. Dr. Nicolaos Dourdou­
mas, Prof. Dr. Adolf Frank, Prof. Dr.
Andres Kecskemethy, Prof. Dr. Wolf­
gang Maass, Prof. Dr. Axel Pinz,
Prof. Dr. Gerhard Wießpeiner

Alle weiteren Informationen zum
Wettbewerb finden Sie unter
http://www.cis.tu-graz.ac.at/igi/
maass/robotik/

TU INFO März 1999


	BCS2_0020

