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Analyse der Absolutgenauigkeit von Industrierobotern

Untersuchung der Positionsgenauigkeit von Robotern 
mithilfe der RoboDK-Kalibrierungslizenz. Ziel ist es, die 
Abweichung zwischen Soll- und Ist-Position zu 
quantifizieren.

- Einführung in RoboDK und Kalibrierverfahren
- Durchführung von Messreihen an verschiedenen Robotern
- Auswertung und Visualisierung der Genauigkeitsdaten
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