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kollaborativen Roboters 

 

Aufgabenstellung 
Für den „IFT-Cobot - RoSa“ soll die, bis jetzt mittels Matlab realisierte Kinematik in 
eine Hochsprache (C#,C++) übersetzt und die Rechenzeiten durch parallel compu-
ting drastisch gesenkt werden. Die inverse Transformation des Roboters ist analy-
tisch gelöst worden und kann für die Achsen 1-3 und 4-6 unabhängig gelöst werden. 
Für einen sanften Lauf des Roboters ist eine geeignete Regelung vorzusehen die ein 
Schwingen/Ruckeln verhindert. Eine graphische Benutzeroberfläche soll die Eingabe 
der Parameter ermöglichen und die Bewegung des Roboters visualisieren. Bei der 
Visualisierung soll der aktuelle Arbeitsraum des Roboters angezeigt werden.  

Ich freue mich auf Ihre Anfragen! 
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