Physikalischer Bewegungssimulator
UNIVERSITAT ) ‘ - \

D UISBURG Am Lehrstuhl fiir Mechanik und
Robotik kommt zur Simulation
von komplexen raumlichen
Bewegungen ein umgerusteter
Industrieroboter zum Einsatz.
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Technische Daten ] Kl

* Sechsachsiger Knickarmroboter mit Original Achterbahnsitz
LEHRSTUHLLEITUNG * Hersteller: Kuka, Typ KR500 Robocoaster

e GroRe: Radius 4 m, Hohe 6.80 m, 144 m? Grundfldche

* Gewicht: 5 t, Traglast: 500 kg

* Beschleunigungen biszu 1.7 g

» Datenhelm zur Visualisierung (Head-Mounted-Display)

STIFTUNGSJUNIORPROFESSUR e TUV geprift
FUR BIOMECHANIK

Prof. Dr.-Ing. Wojciech Einsatzbereiche

Kowalczyk

Prof. Dr.-Ing. Andrés
Kecskeméthy

Simulation

* von komplexen rdumlichen Bewegungen

* von Beschleunigungen zur Generierung von Fahreindriicken
* der Bedienung von Groligeraten

Projekte

KonTakT ¢ Achterbahnsimulation (Fa. Maurer S6hne GmbH & Co. KG)
Imr-sekretariat@uni-due.de  Ubersetzen von Personen auf Hochsee-Windanlagen

+49 (0) 203 379 - 3343 (Fa. Momac GmbH & Co. KG)

 Uberschlagsimulation von Fahrzeugen (geplant)
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