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Voraussetzungen (laut MPO)

Empf. Voraussetzungen Mathematik 1, 2, 3

Verwendbarkeit MMB

Prüfungsform und -dauer Erstellung und Dokumentation von Rechnerprogrammen

Lehr- und Lernmethoden Vorlesung, Studentische Arbeit

Modulverantwortlicher E. Wings

Qualifikationsziele
Die Studierenden sollen die numerischen Herausforderungen in der Robotik einschätzen und beurteilen
können. Sie sollen ausgewählte Algorithmen - auch mit Hilfe einer Standard-Software - analysieren, bewer-
ten und anwenden können. Auf dieser Basis können sie (kommerzielle) Realisierungen hinsichtlich deren
Anwendbarkeit und Qualität bewerten und in Forschungsprojekten zur Anwendung bringen können.

Lehrinhalte
In der Praxis der Industrieroboter werden sehr verschiedene Algorithmen angewendet. In dieser Vorlesung
werden Algorithmen für die Wegplanung als auch für die Trajektorien für serielle als auch für parallele
Kinematiken erarbeitet. Auf der Basis der numerischen Grundlagen von Interpolation und Approximation
mittels Polynomen und Spline-Funktionen werden deren Anwendung in der Robotik dargestellt. Weiterfüh-
rend wird die Bahnplanung mit Hilfe von Spline-Funktionen unter Berücksichtigung diverser Anforderun-
gen untersucht. Zum Beispiel werden Blending-Algorithmen und Berechnung von Offsetkurven dargestellt.
Grundlegende Algorithmen für Spline-Funktionen, z.B. die Längenberechnung und die Reparametrierung,
werden zur Trajektorienberechnung verwendet. Die Vor- und Nachteile verschiedener Bewegungscharak-
teristiken beleuchtet.
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