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• Realisierung der Kodierung und Dekodierung in MATLAB

• erfolgreiche Hinzufügung der Kamerafunktion

• Datenübertragung in beiden Richtungen

• TwinCAT die Möglichkeit geben, QR-Code durch MATLAB zu kodieren und dekodieren

• Bewegungsdesign und Übertragung von Bewegungsprofilen

• Weiterer Optimierung für die Realität

• Prozessdesign der gesamten System

• Bewegungsdesign

• QR-Code kodieren und speichern

• Dekodierung und Postionsarray

berechnen

• Datenübertragung zwischen TwinCAT

und MATLAB

• Implementierung einer Kamera 

(Optimierung) und die Vorgehensweise

zum Hinzufügen einer externen

Kamera oder Webcam

Entwicklung eines QR-Code-Generator/Reader zum Speichern und übertragen von Bewegungsprofilen
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überträgte Variablen in TwinCAT

Hinzufügung der Kamerafunktion

Prozessdesign der gesamten System

Beispiel QR-Code der Bewegungsprofile
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