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(57) Abstract: Apparatus and method for operating a simulator with a special impression of reality for learning how to control an 
aircraft, characterized in that the apparatus has the following features: a) a vehicle cab (4) modelled on the vehicle to be simulated 
is connected, on the one hand, to a 6-axis industrial robot (1) and, on the other hand, to the ground via a device (6) which is mo-
vably mounted at a right angle on a device (5) for translatory longitudinal movement, b) a display based on OLED technology is 
used to transmit a simulated exterior view, c) systems for artificially producing smoke (12), shaking movements, sound generation 
and light phenomena (14) are provided for the purpose of simulating hazardous situations which occur in practice, d) systems for 
the movements of people are provided for the purpose of detecting human stress reactions, e) a sensor (17) for detecting the actual 
movements of the vehicle cab, f) a system for operating and controlling the simulator. 
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Vorrichtung und Verfahren zum Betrieb eines Simulators mit besonderer Realitats - Anmutung zum Erlernen der Beherrschung 
eines Fluggerats, dadurch gekennzeichnet, dass sie die folgenden Merkmale aufweist: a) eine dem zu simulierenden Fahrzeug 
nachgebildete Fahrzeugkabine (4) ist einerseits mit einem 6 - achsigen - Industrieroboter (1) und andererseits fiber eine Einrich-
tung (6), die auf einer Einrichtung (5) fur translatorische Langsbewegung im rechten Winkel verfahrbar montiert ist, mit dem Bo-
den verbunden, b) zur Ubermittlung einer simulierten AuBenansicht dient ein, Display auf der Basis der OLED-Technologie, c) 
zur Simulation von in der Praxis vorkommender Gefahrensituationen sind Anlagen zur kiinstlichen Raucherzeugung (12), Riittel-
bewegungen, Schallerzeugung und Lichterscheinungen (14) vorgesehen, d) zur Erfassung von menschlichen Stressreaktionen sind 
Anlagen zur Personenbewegungen vorgesehen, e) einen Sensor (17) zur Erfassung der tatsachlichen Bewegungen der Fahrzeugka­
bine, f) eine Anlage zur Bedienung und Steuerung des Simulators. 


