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• Software Consultants at TNG Technology 

Consulting in Munich

• Research Scientists für VLAs

• Hintergrund in Mechatronik, 

Informationstechnik und Mathematik



3 Selbstfahrende humanoide Roboter fährt Go-Kart?



4 Mechanisch – Robust Sitzen



5 Mechanisch – Das Lenkrad drehen



6 Mechanisch – Das Lenkrad drehen



7 Software – Robotergelenke Steuern



8 ROS2– Robotergelenke Steuern

ros2_g1_interface



9 Mechanisch – Das Lenkrad drehen



10 Elektronisch - Rückwärts Fahren



11 Elektronisch - Rückwärts Fahren



12 Software - Lenken



13 Software - Integration



14 ROS2– Robotergelenke Steuern

ros2_g1_interface

g1_go_cart_controller



15 Fahren mit X-Box Controller



16 Observationen – Tiefenwahrnehmungskamera und 
IMU



17 Observationen - LiDAR



18 ROS2– Selbstfahrende humanoide Roboter

ros2_g1_interface

g1_go_cart_controller

image_analysis



19 Observationen und Steuern



20 mit "humans in the loop"



21 ROS2– mit "humans in the loop"

ros2_g1_interface

g1_go_cart_controller

image_analysis
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23 GPU, Mikrofon und Lautsprecher



24 Eine Lern-Plattform
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Daniel Klingmann
Daniel.klingmann@tngtech.com

Tobias Weyer
Tobias.Weyer@tngtech.com

Vielen Dank!


	Slide 1
	Slide 2
	Slide 3: Selbstfahrende humanoide Roboter fährt Go-Kart?
	Slide 4: Mechanisch – Robust Sitzen
	Slide 5: Mechanisch – Das Lenkrad drehen
	Slide 6: Mechanisch – Das Lenkrad drehen
	Slide 7: Software – Robotergelenke Steuern
	Slide 8: ROS2– Robotergelenke Steuern
	Slide 9: Mechanisch – Das Lenkrad drehen
	Slide 10: Elektronisch - Rückwärts Fahren
	Slide 11: Elektronisch - Rückwärts Fahren
	Slide 12: Software - Lenken
	Slide 13: Software - Integration
	Slide 14: ROS2– Robotergelenke Steuern
	Slide 15: Fahren mit X-Box Controller
	Slide 16: Observationen – Tiefenwahrnehmungskamera und IMU
	Slide 17: Observationen - LiDAR
	Slide 18: ROS2– Selbstfahrende humanoide Roboter
	Slide 19: Observationen und Steuern
	Slide 20: mit "humans in the loop"
	Slide 21: ROS2– mit "humans in the loop"
	Slide 22
	Slide 23: GPU, Mikrofon und Lautsprecher
	Slide 24: Eine Lern-Plattform
	Slide 25: Vielen Dank!

