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Steuerungsaufgaben (Praktika+Studienarbeiten)
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Regelungsaufgaben (Praktika+Studienarbeiten)

Schwebender Stab Produktionstechnik Invertiertes Pendel
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FTOS: Modellbasierte Entwicklung fehlertoleranter Echtzeitsysteme
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Modellbasierte Software-Entwicklung fiir mechatronische Systeme

e  Entwicklung von komponentenbasierten Architekturen fir
mechatronische Systeme (Mechanik, Elektronik, Software)

o Ziele:
—  Reduzierung der Entwicklungszeiten

— Vereinfachung des Entwicklungsprozesses

e Komponenten:

— Hardwaremodule Ty —

—  Softwaremodule E;BWZT En el 7wa =l

—  Werkzeugkette: i :.f'ii :
e Codegenerierung :,.,mn,,c. »
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Robotersteuerung
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Anwendungen der Robotik

cell
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Automatisiertes
biotechnisches Labor
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Automatisiertes Labor
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