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Im Forschungsbereich der Soft Robotics er-
freut sich die Untersuchung von druckaktu-
ierten Roboterarmen grof3er Beliebtheit. Da-
bei spielt die Wirkung des Innendrucks fiir die
Statik und Dynamik solcher Systeme eine we-
sentliche Rolle. In einer vorangegangen Arbeit
wurde bereits eine variationelle Formulierung
des Innendrucks in klasische raumlichen nicht-
lineare Balkenformulierungen integriert.

Experiment vs. Balkenmodell.

Fir die Fertigung solcher Roboter werden
haufig elastische Silikone verwendet wel-
che bei gleichbleibendem Volumen hochgra-
dig nichtlinearen Deformationen standhalten
konnen. Experimentelle Untersuchungen ha-
ben gezeigt, dass sich im Gegensatz zur ange-
nommenen Balkenhypothese die Querschnit-
te unter solchen Deformationen verjlingen.
Deshalb soll im ersten Teil der Arbeit die klas-
sische schubweiche Balkentheorie dahinge-
hend erweitert werden, dass sie unter Annah-
me von Volumenerhaltung homogene Quer-
schnittsdeformationen zulassst. Daflir mius-
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sen die Differentialgleichungen des schub-
weichen Balkens um eine homogene Quer-
schnittsdeformation erweitert werden.

Im zweiten Teil der Arbeit soll die erweiterte
Balkenformulierung in eine bestehende Rege-
lungsumgebung integriert werden.

Disturbances

Typischer Regelkreis.

Daflir muss das Balkenmodell inklusive einem
geeigneten Zeitintegrationsverfahrens in C++
implementiert werden. Um die Echtzeitfahig-
keit der Formulierung zu gewahleisten wird
dabei besonderes Augenmerk auf eine per-
formante Implementierung gelegt. Neben ei-
ner moglichst effizienten Balkenformulierung
muss deshalb unter einer Vielzahl an magli-
chen C++ Lineare Algebra Bibliotheken (Eigen,
Fastor und xtensor, etc.) die am besten ge-
eignete ausgewahlt werden.

Diese Arbeit soll in enger Zusammenarbeit
mit dem Institut fir Mechatronische Systeme
der Leibniz Universitat Hannover erstellt wer-
den und teilt sich auf in theoretische und nu-
merische Aufgabenstellungen, welche Hand
in Hand gelost werden mussen.
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