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Uberblick: Die Beriicksichtigung der Elastizititen in den mathematischen Modellen vieler Roboter
ist unumgénglich. Dies liegt einerseits daran, dass die Anforderungen an Positioniergenauigkeit
und dynamisches Verhalten von Robotern stdndig steigen, andererseits weisen moderne, im Be-
reich Mensch-Maschine-Kooperation einsetzbare Roboterarme aufgrund geringerer Massen auch
geringere Steifigkeiten auf. Im Zuge einer abgeschlossenen Masterarbeit wurde ein flexibler ebe-
ner 3R Manipulator aufgebaut, sowie ein zugehoriges dynamisches Modell erstellt. Basierend auf
diesem dynamischen Robotermodell sollen im Rahmen dieser Masterarbeit verschiedene Ansétze
zur Steuerung bzw. Regelung der Endeffektorposition untersucht und am Robotermodell getestet
werden.

Elastischer ebener 3R Manipulator

Aufgabenstellung:

o Literaturrecherche zur Modellierung/Regelung elastischer Roboter

¢ Nachvollziehen der Berechnung des elastischen Robotermodells sowie der Ansteuerung der
Roboterachsen

e Auswahl und Implementierung geeigneter Steuerungs- bzw. Regelungskonzepte

e Validierung der Konzepte in Simulation und Experiment
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