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Aufgabenstellung: Die R-O-B Technologies AG
und die ETH Architektur und Digitale Fabrikation
sind spezialisiert in der flexiblen Fertigung von
Bauelementen mit frei wahlbaren Motiven. Diese
Elemente werden mit einem Industrieroboter
gebaut.

Ziel der Arbeit: Es soll ein Robotergreifer konzi-
piert werden, welcher Backsteine aus verschie-
denen Dimensionen flexibel transportieren und
ablegen kann. Desweiteren ist auch geplant, dass

der Greifer nicht nur Steinmodule greift, sondern
auch Holzlatten, deren Ausbildung langlich ist.

Lésung: Mittels eines Mechanismus bestehend aus
einem  servopneumatischen  Positioniersystem,
wurde ein mechanischer Greifer entwickelt, um
Gegenstande ab 27.8 bis 302.8 mm greifen zu
kénnen. Durch die Kraft- und Positionsregelung ist
der Greifer in der Lage, neben Backstein auch Holz
und Styropor zu greifen.



