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Roboter — was ist das”?

Antike — 19. Jhrdt.:

Roboter als menschenahnliches Geschopf:
Golem (400 v. Chr.)

Prometheus (Goethe, 1774)

Frankenstein (1818)

Quelle: www.doctormacro.com

Definition 20. Jahrhundert:

Der Begriff Roboter (tschechisch: robot) wurde von Josef und Karel Capek Anfang
des 20. Jahrhunderts durch die Science-Fiction-Literatur gepragt.
Sein Ursprung liegt im slawischen Wort robot, welches mit Arbeit, Fronarbeit oder

Zwangsarbeit Ubersetzvt werden kann.
1921 beschrieb Karel Capek in seinem Theaterstlick R.U.R. in Tanks gezlichtete

menschenahnliche kinstliche Arbeiter (Androiden).

Quelle: www.wikipedia.org



Definition heute gemal VDI-Richtlinie 2860:

Industrieroboter sind universell einsetzbare
Bewegungsautomaten mit mehreren Achsen, deren
Bewegungen hinsichtlich Bewegungsfolge und Wegen
bzw. Winkeln frei (d.h. ohne mechanischen Eingriff)
programmierbar und gegebenenfalls sensorgefuhrt sind.

Sie sind mit Greifern, Werkzeugen oder anderen
Fertigungsmitteln ausrustbar und kbnnen Handhabungs-
und/oder Fertigungsaufgaben ausfiuhren.

Roboter im privaten Bereich

= Abnahme von Routinefunktionen oder zur Unterhaltung:
» Teppichreinigung
* Rasenmahen
+ Uberwachung / Sicherheit
+ Kommunikation / Unterhaltung

= Zukunft:
» Pflege kranker und alterer Menschen
» autonomes und interaktives Spiel mit Kindern
+ aufrdumen, Tische decken/abraumen, den Mill rausbringen

Quelle: www.doctormacro.com
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Bei Industrierobotern gibt es drei grundsatzliche Kinematiken:

Linear-Roboter (auch Portal-Roboter genannt)

sind Kinematiken mit meist drei linearen, haufig im Fahrweg
— : anpassbaren, Achsen und bis zu 3 rotatorischen Achsen.

Der Arbeitsbereich ist quaderférmig.

Horizontal-Knickarm-Roboter (auch SCARA genannt)

Wj - sind Kinematiken mit meist einer linearen und bis zu 5 rotatorischen
==y Achsen.
J!;r — Der Arbeitsbereich ist scheibenférmig, wobei die Scheibe parallel zur

Bodenflanschflache des Roboters liegt.

Vertikal-Knickarmroboter

haufig auch nur Knickarmroboter genannt, sind Kinematiken mit meist
sechs rotatorischen Achsen.

Der Arbeitsbereich ist kugelférmig

Variable Einbaulage

‘ Deckenmontage L

) ‘Wandmontage ‘




Bestandteile eines Roboters

Schwinge

Arm

Hand

Karussell

Grundgestell

1

Achsbezeichnung €IN€S Knickarmroboters

Achse  Bewegungsbereich  Geschwindig-

softwarebegrenzt keit
1 +185° 128 °/s
2 +3_5° .
DISD 102 “/s

-135
3 +15_8° . e

7123} 128 “/s AG
4 +350° 260 “/s
5 +119° 245 °/s
6 +350° 322 /s

Achsen 1, 2 und 3 sind die Grundachsen.
Achsen 4, 5 und 6 sind die Handachsen.
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Koordinatensysteme

Welt-KS

Roboter-KS

Arbeitsraum

A B c D E F G

2.498 mm | 3.002 mm | 2.033mm | 1.218 mm | 815 mm 1.084 mm 820mm | 27,2 m®

2.498 mm [ 3.003 mm | 2.033mm | 1.218 mm | 815 mm 1.084 mm 820 mm | 27,2m*
2.695 mm | 3.398 mm | 2.230 mm | 1.362 mm | 868 mm 1.283mm | 1.020 mm | 36,9 m?*
2.894mm | 3795 mm | 2.429mm | 1.445 mm | 983 mm 1.480mm | 1.220 mm | 47,8 m*

" Bezogen auf Schnittpunkt Achse 4/5.




Eqs |

f‘"“;; k Sicherheit

20w 55 medd

Bedienerschutz: Gefahren fur Leib und Leben

Veranderungen, die die Sicherheit beeintrachtigen sofort melden

Bei Arbeiten im Gefahrenbereich darf Roboter hochstens mit
Handverfahrgeschwindigkeit bewegt werden

Nach Maoglichkeit nur eine Person im Gefahrenbereich

Gefahrdungen, die von Peripherie des Roboters (z.B. Greifer,
Drehtisch) ausgehen, sind zu beachten

Keine funktionsfahigen Sicherheitseinrichtungen demontieren
(Warnhinweise eingeschlossen)
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Bestandteile eines Robotersystems

KUKA-Roboter
(z.B. KR 60-3)

Robotersteuerung
(z.B. KR C2)

KUKA-Control-Panel
(KCP)
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Die inverse Kinematik (IK) oder Ruckwartstransformation. Sie ermoglicht bei einem

Roboter die Bestimmung der Gelenkwinkel der Armelemente anhand der POSITION
un d O” ent| erun g des Endeffektors (Tool Center Point, TCP).

Sie spielt damit eine wichtige Rolle bei der Bewegung von Industrierobotern und bei der
Computeranimation von Charakteren.

Bei der IK wird das letzte Glied der kinematischen Kette bewegt. Die tGbrigen Glieder der
Kette mussen dann entsprechend den Freiheitsgraden ihrer Gelenke passende Lagen
einnehmen (Wikipedia) . Dies wird von der Robotersoftware erledigt, wir liefern lediglich

Pun kte mit einer Richtungsangabe als Norm al € oder « Pl ane»
(Arbeitsebene).

Inverse Kinematik

Programmierung

Bewegungsarten (Interpolationsarten) eines Roboters
Moved bzw. PTP MoveL bzw. LIN MoveC bzw. CIRC
(Punkt zu Punkt): (Linear): (Zirkular):
Das Werkzeug wird Werkzeugfuhrung mit Werkzeugflhrung mit
entlang der schnellsten definierter Geschwindig- definierter Geschwindig-
Bahn zu einem Ziel- keit entlang der kirzes-ten keit entlang einer
punkt gefahren. Bahn (Geraden). Kreisbahn.

P P2

P1
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Programmierung — Bewegung
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Programmierung — Bewegung

20
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Programmierung — Uberschleifen

Beim Uberschleifen werden Positionen nicht genau angefahren
und der Roboter wird nicht vollstandig abgebremst. \"j
» weniger Verschleil® N S
* bessere Zykluszeiten )
N
P
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| / |
o | // '
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| |
| Y : |
A, N L )
T
| s
7
P3 i
» X
' Lasten
Traglast 60 kg
Zusatzlast 35 kg

Arbeitsbereich
Max. Reichweite 2033 mm

Weitere Daten und Ausfihrungen
Anzahl der Achsen 6
Wiederholgenauigkeit <+0,05 mm

Gewicht 665 kg
Einbaulage Boden
Steuerung KR C4
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3Dweaving — parametrisiertes Weben
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Fabtools ist eine Sammlung von *.ghuser — Files.
Bitte in folgenden Ordner kopieren:

C:\Users\wij2\AppData\Roaming\Grasshopper\Us ________ ~ ST

erObijects oder die Objekte aud die Canvas von T TooL 5]

Grasshopper ziehen. ettt
- = —— KUKAIprc Settings

' SETTINGS ANALYSIS APPLY EXIT S o

Eumn'rc cree compemert carkeintn
e

GENERAL  EXTERNAL KINEMATICS CODE L L L T

name [

Associaton o . Bitte installieren:
Robots in Architecture "KU KAprCN EWSGtU p_201 6_05
e s s e e _13.exe" durch Dbilclick

advanced access to versiens of KUKAlpre with addtional
functionalty such as supporting external axes. Members also
get access to a protected member section at
forum.robotsinarchitecture.org  from  where  they can
- . dowrload the Rob |Arch eBooks via Springer for free. Finally D h D bI I k f
Either use the attached “.reg file or insert your / s
SEafreide e e et L mermbers get areduced regatiaton fee for the bl amualRobi urc ClICK au
; Arch conferences. See www.robarch2016.0rg for the
jt= . chaong e ofidat= il lvalers e upcoming conference on robotic fabrication i architecture,

fehmit S ey o e e s A " ku ka p rCI |Ce nse_B F H . reg W
aktivieren Sie die Lizenz

Date |15u35.2m?

License Key  |MFGMCFSdoBHGRE 1U1+2\WPAT/
Izl

K
sl
I +0
rb
Ea

THE SOFTWARE IS PROVIDED “AS 15, WITHOUT WARRANTY OF ANY KIND, DIFRESS OR IMPLIED, INCLUIING BUT NOT LIMITED TO THE WARRANTISS OF
MERCHANTASILITY, FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE AND HOMINFRINGEMENT. TH NO EVENT SHALL THE AUTHORS OR COPYRIGHT HOLDERS B2 LIASLE FOR ANY
TGRS BN T L S NER D AT CONITR . ORI W CRORE G R Y COMESSRidR WY e
SOFTWARE OR THE USE OR OTHER DEALTNGS TH

THE AMALYSIS GRAPH USES THE OXYPLOT LTBRARY (MIT LICENSE).

KUKA|prc

Installation von Fabtools und KukaPrc

Robotag

Geben Sie im mitgelieferten GH-File einen 3 nd varieren Sie ihn nach
Belieben. “ ;

Geben Sie in den Settings des Kuka|prc CORE éiﬁen Filenamen und einen Zielordner ein.
Nach «Apply» wird der Code gespeichert. Dieses *.src — File bringen Sie zum Roboter mit.

Workflow
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