Inhalt

Inhaltsverzeichnis

1 Einleitung

1.1 Einleitung und Problemstellung . . . . ... .. ... .........
1.2 Literaturiiberblick. . . . .. ... ... ... .. ... ... 0.
1.3 Ziel und Aufbauder Arbeit . . .. ... ................
Greifplanung
2.1 Aufteilung der Fingerkrdfte . . . ... ... ..............
2.2 Fingerkraftoptimierung . . . . . . ... ... ... . L.
2.2.1 Das Optimierungsproblem . . . ... ..............
2.2.2 Losung des Optimierungsproblems . . ... ..........
2.2.3 Beispiele und Diskussion . . . . ... ... oL
2.3 Griffoptimierung . . . . . .. o e
2.3.1 Das Optimierungsproblem . . . ... ... ...........
2.3.2 Losung des Optimierungsproblems . . ... ..........
2.3.3 Beispiele und Diskussion . . . ... .. e e e e e
2.4 Fingerkraftoptimierung mit Gleiten . . . . . ... ... ........

2.4.1 Berechnung der Kraftrichtung des gleitenden Fingers . . . . .



VI

I
on

2.4.2  Das Optimierungsproblem . . . . .. .. ... ... . .
2.4.3 Beispiele und Diskussion . . . . . ... ...
Griffoptimierung mit Umgreifen . . . . . . .. . .. ... . ..
2.5.1 Bedingungen . . . ... .. ...
2.5.2 Das Optimierungsproblem . . . .. ... ... .....
2.5.3 Beispiele und Diskussion . . . . ... .. .. ... ...

3 Handplanung

3.1

3.3

Fingerpositionierung . . . . . . . . . . ... ..

Uberpriifung des Eindringens der Finger . . . . . . .. . . ..

Orientierung und Positionierung der Hand . . . . . . . . . ..
3.3.1 Definition des Griffdreiecks . . . . .. .. .. ... ...
3.3.2  Grobe Orientierung und Positionierung . . . . . . . ..
3.3.3 Zuordnung der Finger . . . . ... ... .. ......

3.3.4  Optimierung der Orientierung und des Abstandes

4 Planung eines Manipulationsvorganges

4.1

4.3

4.4

4.5

Bahnplanung . . . ... ... ... o o
4.1.1 Position und Orientierung des Objekts . . . . ... ..
4.1.2 Berechnung der &ufleren Kraft . . . . . . . . .. .. ..
Aufteilung der Manipulationsplanung . . . . . . .. .. .. ..
Aufbau der Manipulationsplanung . . . . . . ... .. ... ..

Spline-Interpolation der Unstetigkeiten . . . .. . .. ... ..

Beispiele und Diskussion

---------------------

Inhalt



Inhalt

5 Experimentelle Verifikation
5.1 Das Regelungssystem . . . . . . .. .. ... ... ... ..
52 Versuch 1 : Das Drehen eines Ellipsoides . . . . ... ... ......
5.3 Versuch 2 : Das Umgreifen eines Quaders . . . . . ... .. ... ...

6 Zusammenfassung

A Die TUM Hand
A.1 Das Antriebsystem . . . . . . . .. ... e
A.2 Aufbauder Finger . .. . . . . .. .. ..
A3 Aatbauder TUMHand. . . . . .. . ... . o o0 0o

A4 Hardware der TUM Hand

........................

A.5 Fingerkinematik und inverse Kinematik
A6 Arbeitsraumeines Fingers . . . . . .. ..o o000 L
AT Emndringen . . . . . oL
A8 Kollisionsfreiheit . . . . . . . ... .. L
B Super-Quadriken

C Nomenklatur und Symbole

Literatur

VII

124

128

128

129

131

134

137

138

140

144

148

151



	Inhaltsverzeichnis
	[Seite 1]
	[Seite 2]
	[Seite 3]


