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In dieser Arbeit konnte gezeigt werden, dass viele maBgebliche Kriterien bei der Ausle-
gung und Optimierung von Parallelkinematiken mit Hilfe der Jacobi-Matrix und deren Sin-
gularwerten beschrieben werden kénnen. Die Optimierung von Parallelkinematiken fuhrt
zu einem mehrkriteriellen Optimierungsproblem, das mit konventionellen Optimierungs-
algorithmen nur schwer zu l6sen ist. Es wurde eine Optimierungsstrategie auf der Basis
von genetischen Algorithmen vorgestellt, die den Ingenieur bei der Auslegung von Paral-
lelkinematiken unterstltzt, aber die abschlieBende Entscheidung Uber den besten Kom-
promiss beim Ingenieur belasst.
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