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Parameterbasierte Steuerung eines Roboterarms

Abbildung 1: Testaufbau

Problemstellung
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Abbildung 2: Ablauf der Tur6ffnungsaufgabe

Assistenzroboter sollen Turen offnen und Objekte greifen konnen, ohne dass jede
Bewegung fest programmiert wird. Diese Arbeit entwickelt daflr eine parameterbasierte
Bewegungsplanung fur den Roboter Kinova Gen3 Lite und pruft deren Ausfihrung am

realen Laboraufbau (siehe Abbildung 1).

Losungskonzept

Mit ROS 2, Movelt 2 und dem Movelt
Task Constructor wird eine eigene
Stage-Pipeline fur Pick-and-Place und
Turoffnung programmiert (siehe
Abbildung 2). Die Turo6ffnung besteht
aus dem Greifen der Klinke, dem Drehen
um die Klinkenachse und dem Offnen
der Tur um die Turangel.

Phase Il | move_home (OMPL) | TCP aus TF-Positionsanderungen
a=false, ompl=1, cartesian=1, pilz=1

un 1: max=0.247 m/s, 95%=0.242 m/s, Mitte
un 2: max=0.247 m/s, 95%=0.240 m/s, Mitte
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Abbildung 3: Gemessene Werkzeuggeschwindigkeit am realen Roboter mit zusatzlicher

Begrenzung auf 0,25 m/s.

FH Zentralschweiz

Ergebnisse

Die entwickelten Pick-and-Place- und
Turoffnungsaufgaben werden am realen
Kinova Gen3 Lite geplant und ausgefuhrt.
Die Auswertung zeigt, dass die Bewegung
zusatzlich begrenzt werden muss,
weshalb eine finale Konfiguration mit TCP-
Geschwindigkeitsbegrenzung (siehe
Abbildung 3) abgeleitet wird.

Niederegger Ilaisa

Bereich 0,25 = 0,025 m/s

Vergleichswert 0,25 m/s

TF-Rohpunkte

Run 1: bewertet/geglattet
— Run 2: bewertet/geglattet
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