
Trajektorienplanung für autonome Roboter in Industrie 4.0
Anwendung

Autonome Roboter müssen dynamisch reagieren
und Hindernissen ausweichen können

Evaluierung des Time-Elastic Band lokalen
Planers

Test in Simulation sowie auf realem System

Beginn: ab sofort

Kontakt: Jakob Ludwiger

Institut für Regelungs- und Automatisierungstechnik


