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Ausgangslage: Seit mehreren Jahren wird weltweit an parallelen Robotersystemen, zu welchen auch
die Seilroboter gehoren, geforscht. Seilroboter bieten gegeniiber anderen Robotersystemen einige Vor-
teile wie beispielsweise hohe Beschleunigungen und Geschwindigkeiten aufgrund der geringen beweg-
ten Masse, sowie grosse Arbeitsrdume.

Die Nachteile der Seilroboter liegen vor allem in der mangelnden Genauigkeit, da die Systeme meist zu
wenig steif sind.

Ziel der Arbeit: Im Rahmen dieser Semesterarbeit soll ein Seilroboter mit 6 Freiheitsgraden fir Test- und
Simulationszwecke von Grund auf konzipiert und ausgelegt werden. Ebenso soll nach Mdglichkeit ein
Funktionsmuster mit mindestens 2 Freiheitsgraden, welches die grundlegenden Funktionen beinhaltet,
realisiert werden.

Ergebnisse: Es wurde ein Seilroboter mit 3 Freiheitsgraden ausgelegt und ausgearbeitet. Fir diesen
Roboter wurde die Kinematik mit Vorwarts- und Ruckwartstransformationen bestimmt. Eine Kraft- und
Momentenanalyse wurde mit Hilfe der Simulation durchgefihrt. Geeignete Komponenten wie Antriebe
und Steuerung wurden ausgewahlt und das gesamte System im CAD modelliert.



