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Interaktiver Keyframe Motion Editor



Motions

• Abbildung von Gelenkwinkeln über die Zeit

• Unterscheidung von statischen und dynamischen 
Motions

Statisch Dynamisch

- fest vordefinierte Gelenkpositionen

→ unveränderlich und immer gleich

- ungefähre Bewegungsbeschreibung

→ adabtiv in Bezug auf äußere 

Einflüsse



Keyframing

• Einzelne Gelenkwinkel werden für bestimmte Zeitpunkte 
definiert (Keyframes)

• Zwischen diesen Keyframes wir interpoliert



Bisheriger MotionEditor

• Simple Tabellenstruktur zur Definition von Keyframes



Nachteile und Probleme

• Nicht anschaulich

• Es ist nicht zu erkennen was die gesamte Motion oder eine einzelne 

Zeile macht

• Wie wirkt sich eine Winkeländerung aus?

• Nur Motor IDs, keine konkreten Gelenknamen

• Beschränkung durch Tabellenform

• Schwierig parallel ablaufende Bewegungen zu modelieren

• Interpolationsart nicht änderbar

• Nur vordefinierte Robotermodelle

• Motiondesign ohne Roboter undenkbar



Umsetzung

• Alter und neuer MotionEditor basierend auf Eclipse Rich 
Client Platform (RCP)
• Plugin für Furemote
• Verwendung des Standard Widget Toolkit (SWT)

• Googles Protocol Buffers (protobuf) zur De-/Serialisirung 
der Daten: Roboterkommunikation, Speicher von 
Motions



Umsetzung

• Robot Description Format

• Zur Beschreibung eines Roboters:
• Kinematic als Baumstruktur von 

Gelenken (Gelenkposition, 
Rotationsachse)

• Aussehen und Aufbau zur 
Erstellung eines 3D-Modells

• Informationen über Motoren und 
vorhandene Sensoren

• Visualisierung des 3D Modells mit 
Hilfe von Java3D

• High-level 3D rendering API

• Platformunabhängig



Umsetzung

• Frei definierbare Winkelpositionen

• Interpolation
• Lineare Interpolation und Interpolation mit kubischen 

Bézierkurven kombinierbar
• Interpolation über mehrere benachbarte Punkte
• Definition der Motion unabhängig vom Abspielen auf dem 

Roboter



Ergebnis



Danke

Vielen Dank für Ihre 
Aufmerksamkeit
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