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Umsetzung	  der	  Bahnplanung	  und	  Bewegungssteuerung	  für	  
Roboter	  
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Zielstellung	   Trajektorienplanung	  und	  -‐generierung	   Ergebnis	  der	  
Arbeit	  
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§  Erzeugen	  der	  Inversen	  KinemaNk	  (SCARA-‐Roboter)	  
§  Umsetzung	  der	  Trajektoriengenerierung	  
§  Modellierung	  eines	  funkNonsfähigen	  Robotermodells	  (Creo)	  
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vorgegebener	  Beschleunigungsverlauf	  

vorgegebene	  Stützpunkte	  

Bahngenerierung	  und	  SynchronisaNon	  
der	  Achsen	  

FeininterpolaNon	  

Berechnung	  in	  Mathcad	  
resulNerende	  Bahn	  

bewegtes	  3D-‐Modell	  

§  rucksteNger	  Bewegungsverlauf	  
§  zeitopNmale	  Bewegung	  innerhalb	  

der	  vorgegebenen	  kinemaNschen	  
Grenzen	  

§  modularer	  AuYau	  ermöglicht	  
Anwendung	  für	  verschiedene	  
Robotertypen	  


