Agenda

1. pib Roboter Demonstration

2. pib Simulation & B3 VM

3. IT-Projekt Mebis Kurs
4. pib Projekt Technologien



pib Roboter Demonstration
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B Aligemein
Name: B3_VM_v0.6

B Vorschau

Betriebssystem: Ubuntu 24.10 (Oracular Oriole) (64-bit)

LL System

Hauptspeicher: 8192 MB
Prozessoren: 3
Bootreihenfolge: Platte

Beschleunigung: Nested Paging, PAE/NX, KVM-Paravirtualisierung

B Anzeige

Grafikspeicher: 256 MB
Grafikcontroller: VMSVGA
Fernsteuerung:  deaktiviert
Aufnahme: deaktiviert

|2/ Massenspeicher

Controller: IDE

Sekundares IDE-Gerat 0:  [Optisches Laufwerk] leer

Controller: SATA

SATA-Port 0: B3_VM_v0.6-disk001.vdi (normal, 35,00 GB)

4 Audio

Host-Treiber: Standard
Controller: ICH AC97

@' Netzwerk
Adapter 1: Intel PRO/1000 MT Desktop (NAT)
(7 USB

USB-Controller: xHCI
Geratefilter: 0 (0 aktiv)

\: Gemeinsame Ordner
Keine
£/ Beschreibung

B3 VM v0.6 based on Lubuntu 25.04
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Q: Eigenes Video


https://b3fuerth-my.sharepoint.com/:v:/g/personal/amrehn_mario_6072-fuerth_de/EfYduqc_z81Hh3kDHioGcwwBWt-4zNxD3DMXJg8cp3BLOw?e=JMbUHE



https://b3-f.de/vm
https://b3-f.de/vm
https://b3-f.de/vm
https://b3-f.de/vm

BYOD +

B3 Schul-VM
b3-f.de/vm
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ITP12 Mebiskurs

IT-Projekt 12

ITP_2025_26 000

Projekt Roboter

Automatisierung und Kiinstliche Intelligenz sind in vielen Berufsfeldern zentrale Zukunftsthemen. Der - /'J
humanoide Roboter pib ist nach dem 3D-Druck seiner Bauteile und dem Einbau der Motoren nun in der p - Q
Lage, mit seinen Handen mechanische Arbeiten auszufiihren und iiber seine integrierte KI-Kamera
Objekte zu erkennen.

Nutzen Sie diese Fahigkeiten und erweitern Sie pibs Funktionsumfang.

Hier einige Infos und Ideen zu Projekten. Gerne kdnnen Sie auch Abwandlungen davon oder eigene
Projektideen realisieren.

Runs on Raspberry Pi in pib robot

| Can also run on digital twin on laptop
[_Cerebraserver | (ven o0 xtarmat camaca & mictophone)

Neue Skills:

Rechne & zeige

Lese Sensor Nimm Wiirfel Spiele Tic-Tac-Toe

Finde Waldo

Erkenne & zeich- Mache naéh Erkenne & grifie Gib Fqusi'

ne


https://lernplattform.mebis.bycs.de/course/view.php?id=2062981&section=22#tabs-tree-start
https://lernplattform.mebis.bycs.de/course/view.php?id=2062981&section=22#tabs-tree-start
https://lernplattform.mebis.bycs.de/course/view.php?id=2062981&section=22#tabs-tree-start

pib Roboter
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Cerebra server
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Q: https://vimeo.com/245826128



https://vimeo.com/245826128

Cerebra server
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Cerebra server
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Q: https://cyberbotics.com/asse

Simulation View

controllerArgs **
customData "*
supervisor FALSE
synchronization TRUE
selfCollision FALSE
upSlot NULL

upBSiot NULL
upCSlot NULL
upDSiot NULL
downSiot NULL
downASiot NULL
downBSlot NULL
downCSlot NULL
downDSlot NULL
leftSlot NULL
leftASiot NULL
leftBSiot NULL
leftCSlot NULL
leftDSlot NULL
rightSiot NULL
rinht ASIAt NILIT I

Selection: upASiot

Node
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Rapidly Design your Robot Model
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https://cyberbotics.com/assets/movies/Webots_R2019a.webm

Cerebra server
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Cerebra server
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Webots



Cerebra server

Runs on Raspberry Piin pib robot

Can also run on digital twin on laptop
(given an external camera & microphone)
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