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Bewegungen in einem Kontaktpunkt (1)

Voraussetzungen

« Deformierbares lineares Objekt
(DLO)

* Leichter Anpressdruck im
Kontaktpunkt c

» Greifposition e gegeben €
 Tangente T in c ist bekannt

- AG Eingebettete Systeme und Robotik (RESY), Prof. Dr. D. Henrich @ H B @ T. Schmidt
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Bewegungen in einem Kontaktpunkt (2)

Bewegungen Eigenschaften
« Rotation von eum c + Quantitative Angabe der
e Translation von ein Richtung T Rotation
+ Quantitative Angabe der
Translation

+ Keine Derformation des DLO
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Bewegungen in zwei Kontaktpunkten (1)

Voraussetzungen

» Deformierbares lineares Objekt
(DLO)

e Leichter Anpressdruck in
Kontaktpunkten c,, c,

« Tangenten T,, T, in sind
bekannt

» Greifposition e liegt zwischen
C1 G

- AG Eingebettete Systeme und Robotik (RESY), Prof. Dr. D. Henrich @ H B @ T. Schmidt
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Bewegungen in zwei Kontaktpunkten (2)

Bewegungen Eigenschaften
« Rotation von e um Greifpunkt e + Quantitative Angabe der
: Rotationen in ¢4, C,
* Translation von e senkrecht

zum DLO + Quantitative Angabe der
Translation in ¢, C,

* Translation von e parallel zum
DLO

— Keine quantitative Ausfiihrung bei
gegenseitiger Beeinflussung

+ Deformiert des DLO

- AG Eingebettete Systeme und Robotik (RESY), Prof. Dr. D. Henrich @ H B @ T. Schmidt
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Berechnung der Form des DLO in zwei Kontaktpunkten

Gegeben Ergebnis
» Lage der Kontaktpunkte c,, c, » Roboterposition x; auf dem Spline
* Neue Tangenten T, bzw. T, des * Neue Position e = f(x;) des
DLO in ¢, bzw. c, Greifpunktes
» Aktuelle Position e des » Neuer Rotationswinkel f “(x,) des
Greifpunktes Greifpunktes
Gesucht

« Spline 3. Grades
fx)=ax®+bx2+gx+d

» Spline erflllt gegebene
Bedingungen
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Zusammenfassung

Bewegungen in Kontaktpunkten
Bewegungen in einem Kontaktpunkt

* Rotation um ¢
* Translation in Richtung T

Bewegungen in zwei Kontaktpunkten

* Rotation um e
Translation in Richtung T

*  Translation senkrecht zu T

Berechnung der Form des Objektes
Analytisch berechnete Bewegungsablaufe

*
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