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Liquid-Handling-Plattform

Ausgangslage: Tecan Schweiz AG stellt Liquid-

Handling-Plattformen für medizinische und bio-

logische Laboranalysen her. Sie können mit einer 

Vielzahl von Roboterarmen und Komponenten 

konfiguriert werden. Ein effizienter Steuerungs-

mechanismus ist unabdingbar, sollen die Ma-

schinenfähigkeiten optimal genutzt werden. Die 

existierende Steuerung lässt noch Optimierungs-

potenzial offen.

Ziel: Es sollen neue Steuerungsalgorithmen für die 

Plattform konzipiert werden, die in der Lage sind, 

beliebige, unter Umständen parallele Bewegungs-

abläufe planen und optimal ausführen zu können. 

Die zu erstellende Komponente soll beliebige Ro-

botertypen mit den jeweilig spezifischen Funkti-

onen unterstützen. Zudem soll eine einfache In-

tegration in die bestehende Steuerungssoftware 

möglich sein.

Lösung: Eine anfänglich durchgeführte Analyse 

ergab, dass auf Grund der zu hohen Komplexi-

tät der Umgebung und der Dynamik der Abläufe 

kein allgemeiner Algorithmus alle gestellten An-

forderungen erfüllt. Wir entwickelten daraufhin 

ein mehrstufiges Verfahren, das anhand einer 
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vorher: nacher:

Ablauf des mehrstufigen Verfahrens

inkrementellen Arbeitsweise das Problem löst: In 

einem ersten Schritt werden mögliche Konfliktsi-

tuationen ermittelt. Danach wird anhand des Re-

sultats der kürzeste kollisionsfreie Pfad berechnet 

und anschliessend für den Roboter optimiert. Das 

reduziert die Komplexität der jeweiligen Daten 

entscheidend, was zu schnellen Berechnungszei-

ten führt. Um eine sanfte Pfadführung zu errei-

chen, werden Wegpunkte mittels Spline-Kurve 

interpoliert. Dies resultiert in einer globalen Weg-

glättung, was vom Roboter genutzt werden kann, 

um eine konstant hohe Geschwindigkeit halten zu 

können. Das erarbeitete Verfahren wurde als Pro-

totyp implementiert und getestet. Es erwies sich 

als effektiver Ansatz, um Roboter zu steuern. Zu-

dem wurden diverse Tools zur Visualisierung der 

Algorithmen und des Umgebungsstatus entwi-

ckelt. Die Lösung ist soweit fortgeschritten, dass 

sie von Tecan Schweiz AG als Grundlage für wei-

tere Entwicklungen verwendet werden kann.


