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Sehr einfache und kostengunstige Mechani Parallele Kinematik

Herausforderungen und Forschungthemen der Arbeit

—~ Stets mehr Seile als Freiheitsgrade notwendig (redundantes System)
—~ Seilsystem muss stets verspannt sein (...Seile konnen nicht dricken!)

-~ Schwerpunkte der Promotion:

- Seilkraftberechungen:
Berechnung von Verspannungszustand (Seilkraftverteilung) ist
aufwendig, muss aber in Echtzeit gelost werden

- Berechnung von Arbeitsraumen:
Einsatz von Intervallrechnung liefert zuverlassige Ergebnisse. Sehr hohe
Rechenzeiten erfordern parallele Berechnungen auf Computer-Cluster
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