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Problem

Moderne Roboterprogrammiersysteme basieren auf der
Verfligbarkeit von Bauteilgeometriedaten aus vorge-
lagerten CAD-Systemen. Dieses begrenzt das
Einsatzgebiet von BahnschweiBrobotern, weil ein
durchgangiges EDV-System vorausgesetzt und die
operative Anpassung an konstruktive oder technologische
Produktanderungen erschwert wird. Dieses Problem gilt ]
speziell fUr den Schiffbau.

Lésung e Digitale Geometriedatenerfassung -
e Automatische Programmgenerierung
e Komfortable Benutzerschnittstelle

e Ortliche und zeitliche Kopplung an den

Flgeprozess

‘Wamowwerft

Kuka

e ErschlieBen neuer Einsatzgebiete
e |st-Zustandsorientierte Roboterprogrammierung
e Erhohte Flexibilitat und Qualitatssicherung
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