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Eingabegerdte mit haptischen Fahigkeiten finden gerade in der Medizin-

robotik Verwendung. Diese Gerdte ermdoglichen dem Bediener die Steuerung

eines Systems und erlauben gleichzeitig eine Kraftriickkopplung iiber

eingebaute Motoren. Ziel dieser Bachelor Thesis war die Realisierung eines

Demonstrators fiir haptisches Feedback, welcher zukiinftigen Studenten
den Einstieg in dieses interessante Teilgebiet der Robotik erleichtern soll.

Ausgangslage

Die Vorgabe war die Entwicklung eines Demonstrators
fuir haptisches Feedback. Dazu wurden ein Roboter,
ein haptischer Joystick sowie eine Kraftmessdose zur
Verfligung gestellt. Es war notwendig, ein Sicherheits-
system zu entwickeln, welches die Kraftmessdose und
den Roboter vor Beschadigungen schiitzte. Ausserdem
wurde die Integration des ganzen Systems in das Ro-
bot Operating System (ROS) gewiinscht.

Vorgehen

Die vorhandenen Komponenten wurden zuerst einzeln
in Betrieb genommen und danach miteinander ver-
bunden.

Demonstrator fiir haptisches Feedback

Die Kraftmessdose wurde am Roboter befestigt, und
durch eine eigens konstruierte Magnetkupplung mit
dem Tastkopf verbunden. Die Magnetkopplung selbst
diente als Sicherheitselement. Weitere Sicherheits-
komponenten bestanden aus einer elektronischen
Uberwachung und der dazugehérigen Software.

Die Software wurde unter Verwendung von ROS mo-
dular aufgebaut, was eine hohe Flexibilitat gewdhr-
leistete. Die meisten dieser Module wurden dabei
selbst entwickelt.

Der Joystick dient als Eingabegerat und lieferte gleich-
zeitig die am Roboter gemessenen Kréfte, als Feed-
back an den Bediener zuriick. Um dies zu ermdglichen
werden die gemessenen Signale ausgewertet und ge-
filtert.

Ergebnisse

Der wahrend dieser Arbeit entwickelte Demonstrator
erlaubt einen leichten Einstieg in das Thema Haptik
und in die Robotik als Ganzes. Die direkte Ansteue-
rung des Roboters via manueller Eingabe bietet Robo-
tik zum Anfassen. Die Software besteht dabei aus-
schliesslich aus Open-Source-Komponenten.

Die wéhrend diesem Projekt erarbeiteten Fortschritte
konnen ausserdem als Ausgangspunkte fiir eine Viel-
zahl von weiterfiihrenden Projekten verwendet wer-
den.
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