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Uberblick

Wir schlagen einen Algorithmus zur
Erzeugung von Roboterbewegungen fir die
Inspektion von  komplex geformten
Bauteilen vor. Unsere Methode basiert auf
der Berechnung von Stromungslinien
entlang der Bauteiloberflache.

Roboter Pfadplanung

Pfadplanung fiir robotergefiihrte Inspektion ist mit
einigen Herausforderungen verbunden. Das Ziel ist
es, einen Pfad als Folge von Inspektionspositionen
zu generieren, sodall ein Sensor am Roboter
moglichst den kompletten Bauteil erfasst.
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Stromungslinien

Wir schlagen den Einsatz von Stromungslinien s fir
die Berechnung von Teilpfaden fiir die Inspektion
vor. Die minimale lokale Krimmungsrichtung auf
der Bauteiloberfliche definiert das zu Grunde
liegende Vektorfeld v.

Strémungslinien basierend auf Kriimmungen fiir
unterschiedliche Bauteilgeometrien

Algorithmus

Die einzelnen Schritte des Algorithmus sind:

Schritt 1: Prifbereich definieren

Der Benutzer selektiert in der 3D-Darstellung einen
Punkt auf der Oberflache. Ausgehend davon werden
Oberflachenelemente in die Auswahl
aufgenommen, solange die Neigung der einzelnen
Elemente  zueinander einen  vorgegebenen
Schwellwert nicht Giberschreitet.

Schritt 2: Diskrete Reprasentation der Abdeckung
Eine Punktewolke speichert die jeweils aktuelle
Abdeckung. Initial wird diese Punktewolke aus dem
Schnitt eines 3-dimensionlen Gitters mit der
Bauteilgeometrie berechnet.

Schritt 3: Startpunkt fiir erste Strémungslinie

Der Startpunkt fir die erste Stromungslinie wird als
Punkt auf der Oberflache mit der maximalen lokalen
Krimmung bestimmt.

Schritt 4: Expansion der Stromungslinien

Ausgehend vom Startpunkt wird eine
Stromungslinie in beide Richtungen (in positive und
negative Richtung des Vektorfelds am Startpunkt)
durch numerische Integration berechnet.

Schritt 5: Neue Startpunkte

Neue potentielle Startpunkte fir neue
Stromungslinien werden in der Ndhe vorhandener
Stromungslinien erzeugt.

Schritt 6: Kinematik und Kollisionsvermeidung

Zuletzt werden die Stromungslinien unter
Bericksichtigung von Kinematik und
Kollisionsvermeidung in  einen  Gesamtpfad
Ubergefihrt.

Simulation der Ausfiihrung eines Roboterpfades
entlang der vorab berechneten Strémungslinien
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