Entwicklung eines Roboter-Baukastensystems fiir spezielle
Handhabungsaufgaben in der Kunststoffindustrie
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e Spezielle Anwendungsfalle (z.B. Inserttechnik) kdnnen mit
den bestehenden Linearrobotern nicht realisiert werden.

e Das bestehende Steuerungskonzept auf der Basis von 8051-
kompatiblen Microcontrollern bietet keine ausreichende
Funktionalitat fr Knickarmroboter.

e Die Kosten fUr eine neue Steuerungsplattform darf die der
gegenwartigen Steuerung nicht Ubersteigen.

Problem

Losung Leistungsfahiger Knickairmrboter
flr das Handling von Kleinteilen

e Entwicklung eines leistungsfahigen , Gosewehr”-Knickarmroboters
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e Optimierung hinsichtlich Beweglichkeit, Achsdynamik und Kosten im o " : N
Vergleich zu den Serienrobotern ey «  ®
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e Modernste Robotermechanik und leistungsfahige Steuerungs- i
hardware, kostenglinstig angepasst auf den spezifischen e e :
Anwendungsfal Gorobtronic-Steuerung auf
moderner PC-104-Plattform
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