Modulbezeichnung (Kurzel) Mathematik in der Robotik (MARQO)

Modulbezeichnung (eng.) Mathematics in Robotics

Semester (Haufigkeit) WPM (jedes Sommersemester)

ECTS-Punkte (Dauer) 5 (1 Semester)

Art Wahlpflichtmodul Zertifikat Informationsverarbeitung fur

cyber-physische Systeme

Sprache(n) Deutsch

Studentische Arbeitsbelastung | 60 h Kontaktzeit + 90 h Selbststudium

Voraussetzungen (laut MPO)

Empf. Voraussetzungen Mathematik1,2,3

Verwendbarkeit MIl, MMB

Prifungsform und -dauer Erstellung und Dokumentation von Rechnerprogrammen
Lehr- und Lernmethoden Vorlesung, Studentische Arbeit

Modulverantwortliche(r) E. Wings

Qualifikationsziele

Die Studierenden sollen die numerischen Herausforderungen in der Robotik einschatzen und beurtei-
len kdnnen. Sie sollen ausgewahlte Algorithmen - auch mit Hilfe einer Standard-Software - analysieren,
bewerten und anwenden kdnnen. Auf dieser Basis kdnnen sie (kommerzielle) Realisierungen hinsicht-
lich deren Anwendbarkeit und Qualitat bewerten und in Forschungsprojekten zur Anwendung bringen
kdénnen.

Lehrinhalte

In der Praxis der Industrieroboter werden sehr verschiedene Algorithmen angewendet. In dieser Vorle-
sung werden Algorithmen flr die Wegplanung als auch fur die Trajektorien fur serielle als auch fur paral-
lele Kinematiken erarbeitet. Auf der Basis der numerischen Grundlagen von Interpolation und Approxi-
mation mittels Polynomen und Spline-Funktionen werden deren Anwendung in der Robotik dargestellt.
Weiterfuhrend wird die Bahnplanung mit Hilfe von Spline-Funktionen unter BerUcksichtigung diverser
Anforderungen untersucht. Zum Beispiel werden Blending-Algorithmen und Berechnung von Offset-
kurven dargestellt. Grundlegende Algorithmen fur Spline-Funktionen, z.B. die Langenberechnung und
die Reparametrierung, werden zur Trajektorienberechnung verwendet. Die Vor- und Nachteile verschie-
dener Bewegungscharakteristiken beleuchtet.
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Hinweis
MII-Studierende, die nicht nach einem der beiden Zertifikate studieren, mussen als Pflichtmodul entwe-
der “Mathematik in der Robotik" oder “Analytics & Mathematics” belegen.

Lehrveranstaltungen

Dozenten/-innen Titel der Lehrveranstaltung SWS
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