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Arbeitsraumanalyse fur redundante Seilroboter

Seilroboter sind parallelkinematische Systeme, die flexible Seile statt starrer Verbindungselemente nutzen. Dadurch kdnnen
grolRe Arbeitsraume mit hohen Geschwindigkeiten abgedeckt werden. An der Professur fir Dynamik und
Mechanismentechnik wird im Rahmen des Projekts RopeBot an redundanten Seilrobotern mit mehr Seilen als Freiheitsgraden
gearbeitet.

Ziel der Arbeit ist die Analyse des erreichbaren Arbeitsraums fur Seilroboter unterschiedlicher Konfiguration.

Mogliche Aufgaben sind:

» Berechnung des erreichbaren Arbeitsraums fur
gegebene Seilrobotergeometrien

« Prufenvon gegebenen Trajetorien auf Abfahrbarkeit

» Integration einer Arbeitsraumuberprutfungen in die
bestehende Ansteuerung
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https://www.youtube.com/channel/UCr6W4nDLzqvwNSp2A8IhxUQ
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