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Überblick: Im Rahmen der Arbeit ist ein 3D-Modell eines einachsigen, inversen Pendels in
der Simulationsumgebung PyMoskito zu erarbeitet und zu implementiert, welches als Basis zur
Auslegung und Implementierung einer 2-Freiheitsgraderegelung verwendet werden soll. Für eine
erfolgreiche Inbetriebnahme sind zudem alle notwendigen Parameter am vorhandenen Versuchsstand
zu identifizieren. Im Anschluss ist das System derart zu erweitern, dass eine beliebige 2D-Trajektorie
vorgegeben und abgefahren werden kann.

Einachsiges, inverses Pendel, wie es am IACE zur Verfügung steht

Aufgabenstellung:

• Einarbeitung in die Modellierung des einachsigen, inversen Pendels.
• Implementierung des 3D-Modells in PyMoskito.
• Parameteridentifikation am realen System.
• Integration einer 2-Freiheitsgraderegelung.
• Erweiterung der 2-Freiheitsgraderegelung zur Planung von 2D-Trajektorien.
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