Vorwort

Wie aus dem Titel dieses Buches unmissversténdlich hesligrgerfolgt es zum einen den Zweck,
den ohnehin grof3en Spafd beim Umgang mit dem KleinroboterRu mehren, zum anderen ist
es bereits der zweite Band dieser Reihe. Wer dieses Buchr iHated halt und weder den ASURO
noch den ersten Band kennt, fragt sich sicherlich,

1. was genau denn dieser ASURO ist,
2. worin sich dieses Buch vom ersten Band unterscheidet,
3. wie das Buch den ASURO-Spal? vergrof3ern soll,

4. und ob das Lesen des zweiten die Kenntnis des ersten Bandessetzt.

Das Wichtigste gleich vorneweg: Den ASURO muss man gebdgrmdoevor man sich diesem Buch
widmet.

Aber der Reihe nach:

Den Kleinroboter ASURO kann man mit wenigen Hilfsmittelrduferkzeugen selbst zusammenbau-
en und programmieren. Lotkolben, Standard-WerkzeugsatEC, etwas Geduld und Durchhaltever-
mogen, etwas mehr Geschicklichkeit, und noch etwas metrdsge an Mechanik und Elektronik sind
hilfreiche Voraussetzungen. Das kann man im DLR_Schodi ireSchuler-Team unter fachkundi-
ger wissenschaftlicher Anleitung ausprobieren, oder albein zu Hause im stillen Kémmerlein. Dass
beide Methoden funktionieren zeigen die im School_Labmmsangebauten etwa 200 funktionieren-
den ASURGOs, die zahlreichen positiven Urteile von Faclkeleutie beinahe 10.000 tber den Handel
vertriebenen Bausétze und ein reger Informationsaustansten ,robotischen” Internet-Foren.

Wahrend der erste Band in die Tiefe geht und die GrundlagaerElektronik und Mechanik ebenso
vermittelt, wie einen Einstieg in die Informationstechogike und die Programmierung, erweitert das
vorliegende Buch die Perspektive in einer anderen Dimen@ozusagen in die Breite) an anwen-
dungsbezogenen Aufgabenstellungen moderner Robotik:

Wie regelt man die Geschwindigkeit?

Wie misst man den Abstand zu einem anderen Objekt?

Wie erkennt man einen warmen Gegenstand?

Wie teilt der Roboter sein ,Befinden® mit?



Hinzu kommen die etwas grundsatzlichere Behandlung debwichtigsten elektronischen Bausteins
(OpAmp) und zwei Happen aus der modernen Programmier- wewke&tngstechnik.

Spal’ hat man zunéchst einmal beim Lesen dieses Buches,oliheseuveran-lockere ,Schreibe”
findet man kaum in einem Lehrbuch. Vielen Abbildungen, ziblre Programmierbeispiele, Aufga-
ben (mit Lésungen!) und Hilfestellungen fir die Beschadfaler Bauteile erleichtern die Arbeit. Und
nach jedem Kapitel hat der Leser ,seinem“ ASURO wieder etMases beigebracht.

Wie bereits mit dem ersten Band schliel3en die Autoren auttdiesem Buch eine Licke zu den
Universitats-Lehrblchern. Dabei ist es hilfreich (aberhhinotwendig), den ersten Band griindlich
studiert zu haben. GroRen Spal’3 mit angewandter Robotik dratmit diesem Buch allemal.

Dr. Dieter Hausamann,
Leiter DLR_School_Lab
Oberpfaffenhofen Dezember 2006



Einleitung

4«

Die mit einem Gluhbirnensymb @ markierten Textbereiche enthalten weiterfihrende Inform
tion zum jeweiligen Thema, sind aber fir das Gesamtveratamicht zwingend erforderlich.

Das Achtung-SymbA weist — wie in der Bauanleitung — auf Abschnitte hin, die sahigfaltig
beachtet werden missen, da Fehler zu zerstorter Hardwarebethtrachtigter Gesundheit fihren
koénnen, oder die aus Nichtbeachtung resultierende Felleesden Anwender zum Wahnsinn treiben

kann.

Wenn man tiefer in ASURO einsteigen und die angegebenemblétéer zu Rate ziehen mdchte, so
sind Englischkenntnisse sinnvoll.

Ach ja, ASURO steht tbrigens immer noch fiérnotherSmall andUniqueRobot fromOberpfaffen-
hofen”!
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