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Das automatisierte Handling von Flissigkeiten bringt, aufgrund des dynamischen Verhaltens der
Flussigkeit, vielseitige Herausforderungen in unterschiedlichsten Industriezweigen mit sich. Die
Bewegungen des Roboters sind bei der klassischen Programmierung nicht darauf ausgelegt eine
explizit harmonisch oder geschwindigkeitsoptimierte Bahn zu generieren. Dies kann zum
Aufschwingen oder gar zum Verschiitten der Flissigkeit fihren.

Ziel dieser Arbeit ist es, eine geglattete Bahn zu generieren, bei der die Bahnpunkte und das
Geschwindigkeitsprofil einen ruckfreien Transport der Flissigkeit garantiert. Hierflir wird eine
Flissigkeitssimulation (auf Basis einer Volume Method Simulation (VMS)) mit einem
Robotermodell (in RoboDK) gekoppelt und die Trajektorie mittels einer Spline-Interpolation und
einer Input Shaping Methode geglattet.

Recherche im Bereich der Trajektorienoptimierung zum ruckfreien Transport von
Gegenstanden/Flissigkeiten
Empfohlene Literatur: Control of Liquid Handling Robotic Systems: a Feed-Forward Approach to Suppress
Sloshing; Moriello, A.; 2017
Realisierung einer Schnittstelle zum Robotermodell in RoboDK und Umsetzung einer
Fluidsimulation mittels VMS
Entwicklung einer Bahnoptimierung mittels Spline-Interpolation (Bahnglattung) und Input
Shaping (Geschwindigkeitsprofilglattung)
Simulationsgestitzte Validierung der Strategie
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