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Konforme Geometrische Algebra flir kinematische Berechnungen an
Seilrobotern

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.

Teil der Seilroboterregelung sind kinematische Berechnungen. Dabei soll typischerweise die Pose der Plattform mithilfe der
Seillangen bestimmt werden. Ziel dieser Arbeit ist es, die kinematischen Berechnungen mithilfe von Konformer Geometrischer

Algebra (KGA) umzusetzen.
!H

T

Mogliche Aufgaben sind: -

* Umsetzung der inversen Kinematik (Pose - Seillangen) n
mit KGA :

e Untersuchung der Einsetzbarkeit der KGA fur die
Vorwartskinematik (Seillangen > Pose)

« Softwaretechnische Umsetzung in C++ oder Python
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https://www.youtube.com/channel/UCr6W4nDLzqvwNSp2A8IhxUQ
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