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Konstruktion der
Kalibriereinrichtung

Aufbau des
ZIS-Roboterhandgelenks

Kalibriereinrichtung für ein
Roboterhandgelenk

Kalibriervorgang
bestehend aus zwei Bewegungen:
1.   Schwenkbewegung des

Brennerhalters mit der Koppel
2.   Drehbewegung des gesamten

Gestells

1.   Erstellung der Formteile (beige) mit Rapid-Prototyping
2.   Herstellung der Kunststoffteile mittels Vakuumguss
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