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• 2015 Keynote von Prof. 
Bernd Brügge über 
Wearables

• Prototyping einer Jacke 
innerhalb von 15 Minuten

• End-User-Development 
TangoHapps

Juan Haladjian. 2015. TangoHapps: an integrated development
environment for smart garments. In Adjunct Proceedings of the
2015 ACM International Joint Conference on Pervasive and
Ubiquitous Computing and Proceedings of the 2015 ACM 
International Symposium on Wearable Computers
(UbiComp/ISWC'15 Adjunct).  ACM, New York, NY, USA, 471-476. 

Wearable Computing
Rückblick



Robotic Co-Working
KUKA Innovation Award 2016

KUKA LBR iiwa 14 

• Leichbauroboter „intelligent 
industrial work assistant“

• 7 Achsen 

• ± 0.15mm 
Wiederholungsgenauigkeit

• 14kg Traglast

• 820mm Reichweichte

• Geschwindigkeit 75-135°/s

KUKA Innovation Award 2016

Forschungswettbewerb (2014 
erstmalig durchgeführt) 

Finale auf der HANNOVER MESSE 
(20.000€ Preisgeld)

Ziel: Innovative 
Robotikanwendungen mit dem 
KUKA LBR iiwa

Anforderungen: Realistisches 
Szenario aus dem Bereich 
Mensch/Roboter Co-Working



Arbeit in Zellen
Aktueller Einsatz von Robotern



• Mensch und Roboter arbeiten 
zusammen

• Arbeitserleichterung durch 
unterstützen bei schweren 
Arbeiten
z.B. Heben von schweren 
Werkstücken

• Übernehmen von Teilaufgaben 
die sehr Hohe Präzision und 
Geschwindigkeit erfordern 

• Roboter muss sich des Menschen 
bewusst sein 

• Roboter muss sich an den 
Menschen anpassen können

Robot Co-Working
Trend der Robotik



ONLINE OFFLINE
ProgrammierungTeach-In-Programmierung Direct Teaching

Motion Capturing

Arten der Programmierung
Stand Heute

Visuelle ProgrammierungWearables



ADAFRUIT FLORA

FLEX SENSOR

BNO055

ADAFRUIT 
NeoPIXEL
JEWEL

FLORA WEARABLE 
BLUEFRUIT LE 

LIPO 
AKKU

10 VIBRATION 
MOTOR

Smart Glove
Entwurf

• Erkennung der 
Handausrichtung über 
Lagesensoren

• Erkennung der Beugung 
des Zeigfingers

• Visuelles Feedback über 
LEDs

• Haptisches Feedback
mittels Vibration

• Datenübertragung mittels 
Bluetooth LE



Erste Iteration 
(Stand 11/2015)

Zweite Iteration 
(Stand 12/2015)

Dritte Iteration 
( Stand 04/2016)

Smart Glove
Wearables



14.05.18

ADAFRUIT 
FLORA

3 BNO055

INTEL EDISON +
MINI BREAKOUT 
BOARD

LIPO 
AKKU

• Erkennung der 
Armstellung über 
Lagesensoren
à Übertragung der 
Armstellung 

• Berechnung der Position 
der Hand

• Datenübertragung 
mittels Wifi

Smart Jacket
Entwurf



Erste Iteration 
(Stand 11/2015)

Zweite Iteration 
(Stand 02/2016)

Dritte Iteration 
(04/2016)

Smart Jacket
Entwicklung



KUKA Innovation Award
Hannover Messe 2016

https://youtu.be/i4Dmzm1CHwM


KUKA Innovation Award
Hannover Messe 2016



Roboterhand Wessling Robotics
Entwicklung Handschuh

• In Anlehnung an menschliche 
Hand

• 5 Finger mit je 3 
Freiheitsgraden

• 15 Freiheitsgrade und 20 
Gelenke total



Roboterhand Wessling Robotics
Entwicklung Handschuh



MR. T  - Demonstrator für die Deutsche Telekom
Mobile World Congress 2017



MR. T  - Demonstrator für die Deutsche Telekom
Mobile World Congress 2017

https://youtu.be/dO7MNg8BrtA


MR. T  - Demonstrator für die Deutsche Telekom
Mobile World Congress 2017



Gründung November 2017
wandelbots



Our Team
wandelbots

Christian Piechnick

CEO

Georg Püschel

CTO

Jan Falkenberg

architecture

Maria Piechnick

design and interaction

Sebastian Werner

robotics

Giang Nguyen

network and security



wandelbox: Product Version 1.0
wandelbots

Hardware Integration
Support for multiple robots and end-effectors. 
Version 1.0 supports FRANKA and UR.

Teaching Core
Sensor Fusion, Data Analysis and Machine Learning. 
Version 1.0 supports pick-and-place with the jacket.

Teaching IDE
Software Tool für Teaching, Fine-Tuning, 
Machine Learning, Konfiguration and Monitoring.

Unser erstes Produkt ist eine Box für das Teaching von pick-and-place Aufgaben
JACKET, GLOVE, PC and TEACHING SOFTWARE

FRANKA

Pick
and

Place
Plugin

Smart
Jacket 

and 
Glove

Smart Jacket and Glove
Intelligente Kleidung für
Enduserprogramming. Die Kleidung enthält
Sensoren für Motion Capturing und  
Aktuatoren für Haptic Feedback

All-in-One PC
Barebone PC mit vorinstallierter Teaching 
Software. Alles läuft out-of-the-box. 

Software
Kern unserer Lösung ist die flexible und 
adaptive Teaching software. Es bietet eine
Endnutzer-freundliche IDE für das 
programmieren von Robotern mit
wearables. 



Hardware: Xsens
wandelbots

• Wireless Sensorknoten

• Motion Capturing

• Synchronisation zwischen 
den Sensoren



Intelligente Kleidung
wandelbots

Wir suchen:

• Arbeitskleidung mit 
Sensorik

• Integrierte Leitungen in 
den Textilien

• Plug&Play Konzept für
Sensorpakete 

• Haptisches Feedback
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