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(57) Abstract: The invention relates to a device for controlling a robot (10), with a robot control unit (17), with at least one digital
camera (12), which is fitted on the robot and whose output signals can be supplied to an image recording unit (14). The output
signals from the image recording unit connected to the camera (12) can be supplied to an image processing device (15) which is
connected to said image recording unit. By means of a coordinate transformation device (16), in which the signals originating from
the image processing unit (15) and the robot control unit (17) are processed and transformed into robot control signals, said signals

can be supplied back to the robot control unit (17).
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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zum Steuern eines Roboters (10), mit einer Robotersteuereinheit
(17), mit wenigstens einer am Roboter angebrachten digitalen Kamera (12), deren Ausgangssignale einer Bilderfassungseinheit (14)
zuflihrbar sind. Die Ausgangssignale der mit der Kamera (12) verbundenen Bilderfassungseinheit sind einer mit dieser verbundenen
Bildverarbeitungseinrichtung (15) zuftihrbar. Mit einer Koordinatentransformationseinrichtung (16), in der die von der Bildverarbei-
tungseinheit (15) und der Robotersteuereinheit (17) herkommenden Signale zu Robotersteuersignalen verarbeitet und transformiert
werden, sind wieder der Robotersteuereinheit (17) zufiihrbar.
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