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Trajektorienoptimierung flir Roboterarme in dynamischen Umgebungen
- Lokale Planung mit fortlaufendem Horizont unter zeitlichen
Beschrankungen

Zur Verringerung der Produktionskosten und Verbesserung der
Arbeitsbedingungen werden Fahigkeiten von Menschen mit denen von
Roboterarmen kombiniert. Im Kontext dynamischer Umgebungen
erfordern neben der Kollisionsvermeidung auch die variablen und
potenziell konfliktdren Ziele zwischen Roboter und Mensch eine
wiederkehrende Planung der Roboterbewegung. Die Arbeit verfolgt das
Grundprinzip der wiederkehrenden Planung mit fortlaufendem Horizont
Uber die Optimierung von lokalen Teilbewegungen. Im Mittelpunkt steht
zum einen das Erreichen einer hohen Planungsfrequenz mit der
Bewertung der Effektivitat in dynamischen Umgebungen. Dafir erfolgt
die systematische Auswahl der optimalen Kombination von
Distanzfunktionen und der Repradsentation von Optimierungsproblem
sowie Hindernissen ebenso wie die Ausnutzung spezieller Strukturen im
Optimierungsproblem. Zum anderen steht die Durchfiihrung und
Bewertung von Versuchen zur Kollisionsvermeidung mit Personen sowie
variablen und konfliktaren Zielstellungen im Fokus. Mallnahmen zur
Initialisierung sowie zur Vermeidung von strukturellen lokalen Minima
runden die Arbeit ab.
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