
Zuverlässige und kollisionsfreie 
Bahnen für Industrieroboter leicht 
berechnen

Roboterbasierte Anlagen werden immer 
komplexer, auch die Anzahl der integrierten 
Roboter steigt. Eine Mehrzahl von Robotern 
mit sich überschneidenden Arbeitsbereichen 
ergibt zwangsläufig ein höheres Risiko für 
Kollisionen, das wiederum durch Einrichten 
erheblicher Verriegelungsbereiche zwischen 
den Robotern minimiert werden kann. Aller-
dings führt eine konservative Auslegung dieser 
Bereiche zu längeren Stillstandszeiten und 
geringerer Produktivität.

Das am Fraunhofer IWU entwickelte Bahn- 
planungs-Framework löst diese Probleme 
durch die Integration neuester Bahnplanungs-
algorithmen. Die Vorteile liegen auf der Hand:
 – zuverlässige kollisionsfreie Bahnen für Einzel- 
und Multirobotersysteme

 – optimierte Taktzeiten und höhere 
Produktivität

Mehr als nur eine Bahnplanung für 
Ihre Anlage 
 
Die Leistungsfähigkeit des vom Fraunhofer 
IWU entwickelten Bahnplanungs-Framework 
endet nicht bei der bloßen Generierung von 
kollisionsfreien Roboter-Trajektorien. Weitere 
Vorteile sind:
 – Bahnoptimierung nach Zeit, Energie oder 
Verschleiß

 – Berechnung von Verriegelungsabständen 
unter Berücksichtigung des dynamischen 
Roboterverhaltens 

Das Fraunhofer IWU bietet verschiedene Mög-
lichkeiten an, wie Sie das Bahnplanungs-Frame- 
work für sich nutzen können:
 – Auftragsplanungen durch unsere Experten
 – Implementierung in Ihre eigene Planungs- 
umgebung / -software

 – als Softwarebaustein in Visual Components

Interessiert? Dann nehmen Sie mit uns Kontakt 
auf.
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