Stabkinematik GroBroboter IMG

Problem

¢ Industrieroboter sind derzeit nur bis ca. 1,5 t Traglast

verfugbar.

e Automatisierungspotenzial fir schwerere

Werkstlcke und schwerere Werkzeuge ist vorhanden.
e Die Leistungsgrenzen herkdmmlicher Roboterkinematiken

sind weitgehend erreicht.

Lésung

e GroBBroboter mit einer stabkinematischen Grundkonstruktion

e Geringe bewegte Eigenmassen

e Hohe Tragfahigkeit bei hoher Beweglichkeit
e Geringer Energiebedarf
e Ausflhrung als Standgerat oder als Linienportal

Nutzen

e \erflgbarkeit flexibler Automatisierungstechnik ftr

schwere Lasten bei groBer Reichweite

e ErschlieBung neuer Anwendungsgebiete flr

Automatisierungslosungen
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