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1. Robotik-Vorlesungen an der HTWG

2. Zielsetzung

3. Umsetzung

4. Beispiel: Auszug aus Aufgabe 3 (Grundlagen der Robotik)

5. Geplante Weiterentwicklung

6. Veröffentlichung auf GitLab



Robotik-Vorlesungen an der HTWG
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Robotik-Vorlesungen an der HTWG

• Grundlagen der Robotik

• Informatik Bachelor

• Grundlagen Robotik
− Koordinatensystem

− Kinematik

− Lokalisierung

− Navigation

• Grundlagen ROS
− Eigene Implementierungen

− Publisher und Subscriber

• Übungsaufgaben zur Vertiefung

• Autonome Roboter

• Informatik Master

• Roboter
− Sensordatenverarbeitung

− Lokalisierung

− Navigation

− Kartierung

− SLAM

• Weiterführung ROS
− bestehende Pakete anwenden

− Publisher und Subscriber

− Action Server und Client

• Übungsaufgaben zur Vertiefung 
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Bisheriger Workflow
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Laden der 

Aufgabenstellung 

als PDF

Bearbeiten der 

Aufgabe

Archivieren der 

Lösung als ZIP

Hochladen der ZIP 

auf moodle

Herunterladen der 

ZIP aus moodle
Entpacken der ZIP

In Dateistruktur 

von Studierenden 

einarbeiten

Lösung manuell 

begutachten und 

ausführen

Eine Aufgabe für eine 

Gruppe geprüft
Lösung akzeptieren



Bisheriger Workflow – Probleme

• Prozess ist sehr zeitaufwändig, da repetitiv

• Prozess bietet Sicherheitsrisiken

• Hoher Betreuungsaufwand

• Studierende müssen gegebenenfalls lange auf Rückmeldung warten

• Prozess verwendet kein ROS 2
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Zielsetzung
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Ziele

• Hauptziele:

• Entwicklung neuer Aufgaben auf Basis von ROS 2

• Schnelleres Feedback für Studierende

• Weniger Korrekturaufwand für Dozenten

• Ziele für Umsetzung:

• Studierende bearbeiten Aufgaben in Git-Repos

• Abgaben sollen über Merge-Requests per GitLab eingereicht werden

• CI/CD-Pipeline prüft Abgaben

• Tests in CI-Pipeline dürfen nicht durch Studierende modifizierbar sein 
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Umsetzung
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submission-tests

• Enthält Tests, die nicht von Studierenden modifiziert werden können

• Definiert Docker-Images die für Ausführung von Tests verwendet werden

• Enthalten die submission tests

• Images: ros-tester und ros-gazebo-tester

• ros-tester:

• ros:humble erweitert um pip

• Enthält submission tests für Aufgaben nur mit ROS

• ros-gazebo-tester:

• ros:humble erweitert um pip und Gazebo classic

• Behebt Fehler: „[spawn_entity]: Spawn service failed. Exiting.”

• Enthält submission tests für Aufgaben mit ROS und Gazebo
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exercises-template

• Enthält Aufgaben in Form von READMEs

• In Aufgabenverzeichnissen befinden sich sogenannten local tests

• Rudimentäre Tests

• Können von Studierenden erweitert werden

• Werden auch in Pipeline ausgeführt

• CI-Config: Inkludiert Konfiguration aus Repo „submission-pipeline-config“

• Wird per Helper-Script an Studierenden-Repos ausgerollt
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submission-pipeline-config

• Konfiguration der Pipeline

• Gesondertes Repository, damit nicht durch Studierende modifizierbar

• Config kann unabhängig von Studierenden-Repositories bearbeitet werden

• Funktionsweise der Pipeline:

• Stage 1: build
− Workspace anlegen

− submission tests in Workspace kopieren

− Ergebnisse und local tests von Studierenden in Workspace kopieren

− colcon build

• Stage 2: test
− Ausführen von tests für jede Teilaufgabe mit pytest

• Stage 3: .post
− Pushen der Test-Ergebnisse in das Repo coffe-results
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Architektur
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submission-tests GitLab-Runner Container Registry
triggert

Baut und pusht Docker-Images 

mit submission tests



Architektur
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exercises-template
Studierenden-

Repositories

submission-tests

submission-

pipeline-config

GitLab-Runner Container Registry

Stellt Aufgaben und 

local tests bereit

triggert

Baut und pusht Docker-Images 

mit submission tests



Architektur
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exercises-template
Studierenden-

Repositories

submission-tests

submission-

pipeline-config

GitLab-Runner

GitLab-Runner

Container Registry

Stellt Aufgaben und 

local tests bereit

triggert

Baut und pusht Docker-Images 

mit submission tests

Triggert durch Commit auf 

exercise<Nummer>-Branch

Test-Docker-Images



Architektur
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exercises-template
Studierenden-

Repositories

submission-tests

submission-

pipeline-config

GitLab-Runner

GitLab-Runner

Container Registry

Stellt Aufgaben und 

local tests bereit

triggert

Baut und pusht Docker-Images 

mit submission tests

Triggert durch Commit auf 

exercise<Nummer>-Branch
Meldet 

Test-Ergebnisse

Test-Docker-Images



Architektur
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exercises-template
Studierenden-

Repositories

submission-tests

submission-

pipeline-config

GitLab-Runner

GitLab-Runner

Container Registry CoFFE Dashboard

coffe-results

Stellt Aufgaben und 

local tests bereit

triggert

Baut und pusht Docker-Images 

mit submission tests

Triggert durch Commit auf 

exercise<Nummer>-Branch
Meldet 

Test-Ergebnisse

GitLab-Runner

Test-Docker-Images

triggert

veröffentlicht



Ergebnisse im Studierenden-Repository
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coffe-results / CoFFE Dashboard für Dozenten
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Neuer Workflow
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Aufgaben an 

Studierenden-

Repos verteilen

Branch für 

Aufgabe erstellen

Bearbeiten der 

Aufgabe auf 

Branch

Änderungen 

pushen

Ergebnis der 

Pipeline abwarten
Merge-Request

Prüfung von 

Merge-Request

Eine Aufgabe 

für eine 

Gruppe 

geprüft

Tests ok

MR 

akzeptieren



Vorteile

• Übungen verwenden ROS 2

• Reduzierung des Betreuungs- und Zeitaufwands für Dozenten

• Schnelle Feedback-Iterationen für Studierende

• Einfache Erweiterung der Tests

• Schnelle Integration neuer Aufgaben

• In Übungsstunden liegt Fokus mehr auf fachlichen Fragen
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Beispiel: Auszug aus Aufgabe 3 (Grundlagen der Robotik)
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Aufgabe 3 – Übersicht

• Erstellen von Publisher- und Subscriber-Node

• Ansteuerung eines Gelenkarms

• Visualisierung von JK_Rollin in Rviz

• Inverse-Kinematik-Node

• Kreisbewegungs-Node
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Aufgabe 3 – README.md (Auszug)
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Test-Struktur – Setup
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Test-Struktur – Datenaufzeichnung
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Test-Struktur – Datenvorverarbeitung
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…



Test-Struktur – Auswertung
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Geplante Weiterentwicklung
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Geplante Weiterentwicklung

• Reale Roboter JK_Rollin und turtlebot wieder einsatzfähig bekommen

• Upgrade auf Ubuntu 24.04 und ROS2 Jazzy

• Upgrade auf Gazebo-Sim / Gazebo Ignition

• Weitere Verbesserung / Verfeinerung der Aufgabenstellungen und Tests

• Umstellung von Markdown auf RST und Read the Docs

• Eventuell Verwendung von Isaac Sim
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Veröffentlichung auf GitLab
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gitlab.com/ros-coffe
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ros-coffe.gitlab.io
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Vielen Dank für Ihre 

Aufmerksamkeit!
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