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 Ein Roboter mit drei parallelen Linearachsen überzeugt durch seinen in 
eine Richtung verlängerten Arbeitsraum. Seine Kinematik und leichte Bau-
weise ermöglichen hohe Beschleunigungen. Diese Arbeit befasst sich mit 
der Konstruktion und der Programmierung eines solchen Roboters. 

Ausgangslage
Parallele Roboterkinematiken bieten viele Vor-
teile gegenüber seriellen Kinematiken, wie hohe 
Geschwindigkeit und hohe Traglast-Masse-Verhält-
nisse. Delta-Roboter sind sehr beliebt in der Industrie 
für Pick-and-Place-Anwendungen. Eine wesentliche 
Einschränkung dieser Delta-Roboter ist jedoch ihr 
begrenzter Arbeitsraum. Die Anwendung von drei par-
allelen Linearachsen erö� net neue Möglichkeiten mit 
einem in eine Richtung deutlich erweiterten Arbeits-
raum. Die Firma Prolistic GmbH ist an einem solchen 
Linear-Delta-Roboter (LDR) für die Handhabung von 
Postpaketen interessiert.

Ziel
Da sich bis jetzt noch kein solcher LDR auf dem Markt 
be� ndet, wird im Rahmen dieser Arbeit ein funktio-
nierender Prototyp mit einer Gesamtlänge von 1.5m 
als Proof-of-Concept entwickelt. Zudem soll eine 
Arbeitsraum-Optimierungs-So� ware (AOS) erstellt 
werden, welche die Dimensionen des LDR für einen 
gewünschten Arbeitsraum errechnet. Der Roboter 
soll für schnelle Pick-and-Place Aufgaben ausgelegt 
sein, bei denen bis zu 2000 Objekte pro Stunde mit 
einer Genauigkeit von +/- 1mm bewegt werden. Die 
Werkzeugaufnahme wird so gestaltet, dass ein Werk-
zeugwechsel schnell und einfach durchführbar ist.
Zusätzlich soll ein Rotationsmodul einfach integrier-

bar sein.  In einer simplen Pick-and-Place Anwendung 
kann die Leistung des LDR demonstriert werden.

Vorgehen
Als erster Schritt wurde ein Modell des LDR im 
CAD-Programm NX konstruiert und alle benötigten 
Komponenten bestellt. Die Konstruktion basierte auf 
den Vorarbeiten des HuCE-roboticsLab der BFH und 
der Firma CSEM SA. Zudem wurde eine erste Version 
der AOS in MATLAB implementiert und getestet. Der 
LDR wurde aufgebaut, verkabelt und erste ansteue-
rungsversuche der Motoren wurden durchgeführt. Für 
den Bau wurden spezi� sche Komponenten benötigt, 
um das Gewicht der bewegten Teile möglichst tief zu 
halten und so die erforderlichen Beschleunigungen 
zu erreichen. In einem weiteren Schritt wurde die 
gesamte Steuerung über TwinCAT programmiert. Um 
die Leistung des LDR zu beurteilen, werden abschlies-
send Tests durchgeführt.

Ausblick
Im weiteren Vorgehen ergänzt ein Greifer den LDR, 
damit Praxistests mit Paketen gemacht werden kön-
nen. Zudem wird die AOS noch weiterentwickelt und 
benutzerfreundlicher gestaltet. Der Anwender kann 
je nach Anwendungsgebiet die Abmessungen des 
Arbeitsraumes angeben und die So� ware kon� guriert 
die passenden Masse des LDR.

 Au� au des LDR  Simulierter seitlicher Arbeitsraum (Y-Z-Ebene) mit 
unterschiedlich gewählten Parametern 


