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Lektor

Das interaktive Informationssystem

HANDHABUNGSTECHNIK

Mit dem Lernprogramm Lektor HANDHABUNGSTECHNIK erwirbt der Anwender grund-
legende Kenntnisse zur Handhabungstechnik und Robotik, die in der modernen Fertigung
unerldsslich sind. Leicht verstandlich und mit vielen Beispielen werden die Funktionen der
Handhabungstechnik und unterschiedliche Typen von Handhabungsgerdten aufgezeigt.
Das Spektrum reicht dabei von einfachen Einlegegerdten und Manipulatoren bis hin zum
Schwerpunkt Industrie- und Serviceroboter. Das Lernprogramm beschreibt praxisorientiert
die Einsatzfelder von Handhabungsgeraten im Fertigungsprozess, die Teilsysteme der
Gerdte und schlieBlich das Arbeiten mit und das Programmieren von Robotern. Viele
Videos und beeindruckende Animationen verdeutlichen u. a. die Bewegungsabldufe im

Arbeitsraum.

Die einzelnen Inhalte gliedern sich in eine anmoderierte Einfiihrung, eine nachfolgende
Vertiefungsebene mit groBem Interaktionsangebot und abschlieRende Ubungen. Dabei
wird der Lernende Schritt fir Schritt durch die didaktisch-methodisch aufbereiteten

Themen gefiihrt.
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2.6.9 Bahnsteuerung

Bei der @ Bahnsteuerung wird nicht nur der Zielpunkt der Bewegung vorgegeben, sondern auch die
Bahn, auf der sich der = Effektor bewegen sall. Mit Hilfe sines = Interpolators kann die Steuerung dann

die fur die

Bahn berechnen. Der

Interpolator wird ebenfalls fiir die Ausrichtung des Effektors wahrend der Bewegung bendtigt.
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Ubertragen der Daten von moodle t-onine.de.

Gut strukturierte und anschaulich aufbereitete
Lerninhalte. Fachbegriffe konnen kontextsensitiv
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2.1.2 Einsatzbereiche

Je nach Einsatzbersich wird zwischen Industrierobotern und
Servicerobotern auBerhalb der Industrie unterschieden.
Serviceraboter Industrieroboter

Der Robotereinsatz in der Industrie wachst kentinuierlich, jedach ist der
Robaterantel fur bestimmte Aufgabenstsllungen besonders groB
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Ubertragen der Daten von moodle t-onine.de.
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2.6.3 (ibung: Steuerung

Ordnen sie die Begriffe der abgebildeten pneumatischen Steuerung zul
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Punktzahl

Interaktive Ubungsaufgaben mit
Punkteauswertung und speicher-

moode.tm-oniine.de gelesen

#|  barem Bearbeitungsstand.
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