Simulative Bewertung von Roboterbahnen mit RoboDK

Ziel ist es, Roboterbahnen hinsichtlich Erreichbarkeit,
Singularitaten und Bewegungsqualitat simulativ zu
analysieren. Dabei sollen verschiedene
Werkstuckpositionen und Werkzeugorientierungen

getestet werden.

- Aufbau eines digitalen Zwillings in RoboDK

- Simulation typischer Bewegungsablaufe

- Bewertung von Erreichbarkeit und Bewegungsqualitat
- Ableitung von Optimierungsempfehlungen
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