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DFG-Projekt „ARTIST“ (Arbeitsraumsynthese seilgetriebener 
Parallelkinematikstrukturen), gefördert durch die Deutsche 
Forschungsgemeinschaft unter HI370/24-1 und SCHR1176/1-2
sowie im majeuren INTERREG-Projekt „Mechatronik für KMU“

07/2010 - heute Akademischer Rat am Lehrstuhl für Mechatronik

Besondere Merkmale paralleler Kinematiken gegenüber seriellen Systemen
bessere Lastverteilung
höhere Steifigkeit
höhere Präzision

Nachteil: kleinerer Arbeitsraum 
Lösung: Ersetze Antriebe durch Seile und Seilwinden!

Nahezu beliebig große Arbeitsräume 
(bis zu mehreren hundert Meter im Durchmesser!)

Sehr einfache und kostengünstige Mechanik

Stets mehr Seile als Freiheitsgrade notwendig (redundantes System)
Seilsystem muss stets verspannt sein (...Seile können nicht drücken!)

Schwerpunkte der Promotion:
Seilkraftberechungen: 
Berechnung von Verspannungszustand (Seilkraftverteilung) ist 
aufwendig, muss aber in Echtzeit gelöst werden
Berechnung von Arbeitsräumen:
Einsatz von Intervallrechnung liefert zuverlässige Ergebnisse. Sehr hohe 
Rechenzeiten erfordern parallele Berechnungen auf Computer-Cluster

Zur Person

Die Idee

Herausforderungen und Forschungthemen der Arbeit

Anwendungsbereiche und Projekte

Windtunnel-Aufhängung Hochregallager-System Physiotherapie

Seilgetriebene Stewart-Plattformen
in Theorie und Anwendung

Arbeitsraumsynthese seilgetriebener 
P a r a l l e l k i n e m a t i k s t r u k t u r e n

SEGESTA

A R T I S T

Auslegung und Betrieb redundanter paralleler Seilroboter
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Parallele Kinematik

Seilroboter
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