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Robotergestutztes Mauerwerk

Abb. 1: Mértelauftrag auf Ziegelstein: Vergleich eines Ziegelsteins vor und
nach dem Bespritzen mit Mértel zur Darstellung des Mortelauftrags.

Abb. 2: Simulation in RoboDK: Simulation des robotergestiitzten Mauerbau-
prozesses zur Planung und Uberpriifung der Bewegungsabldufe.

Abb. 3: Mauerbau durch den
Cobot: Automatisierter Aufbau
einer Mauer durch den kollabora-
tiven Roboterarm.

Versuchsaufbau mit mobilem
Roboter und Cobot im gemeinsa-
men Einsatz.
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Abb. 4: Gesamtaufbau des Systems:

Problemstellung

Das Bauwesen ist nach wie vor durch einen geringen Automatisierungsgrad
gepragt. Insbesondere der Mauerwerksbau erfordert hohe korperliche
Belastung, ist zeitintensiv und stark von manueller Genauigkeit abhéngig.
Vor diesem Hintergrund stellt sich die Frage, inwiefern robotergestiitzte
Systeme zur Automatisierung einzelner Arbeitsschritte im Mauerwerksbau
beitragen kénnen. Zentrale Herausforderungen liegen in der prdzisen
Positionierung von Ziegelsteinen, im zuverldssigen Greifen und sauberer
Mértelapplikation.

Lésungskonzept

In dieser Arbeit wurde ein konzeptioneller Ansatz fiir ein robotergestiitztes
Mauerwerkssystem entwickelt. Das System kombiniert einen autonomen
mobilen Roboter fiir den Materialtransport mit einem kollaborativen
Roboterarm fir das Greifen und Platzieren der Ziegelsteine. Die Steuerung
lauft auf einem Industrie-PC, welcher die Bewegungsabldufe steuert und
die Kommunikation tiber ein MQTT-Netzwerk sicherstellt. Zur Positions-
bestimmung werden kamerabasierte Vision-Tasks eingesetzt. Ergénzend
wurden verschiedene Konzepte zur Mértelapplikation untersucht und
bewertet.

Realisierung

Die Umsetzung erfolgte in mehreren Schritten, beginnend mit der Simula-
tion der Bewegungsabldufe. Anschliessend wurde der reale Versuchsaufbau
realisiert und die Hardware integriert. Ein zentrales Element stellte die
Entwicklung eines geeigneten Greifkonzepts dar. Da kraftschliissiges Greifen
in der Praxis nicht zuverlassig funktionierte, wurde ein formschlissiges
Greifen umgesetzt. Parallel dazu wurden erste Tests zur Mortelapplikation
durchgefihrt, um das Konzept anschaulich zu evaluieren.

Ergebnisse

Die Versuche zeigten, dass der automatisierte Bau einer kleinen Mauer
realisierbar ist. Ziegelsteine konnten mit einer Genauigkeit von etwa + 5 mm
platziert werden. Das untersuchte Mértelkonzept erwies sich als prinzipiell
geeignet, wurde jedoch nicht vollstdndig in den automatisierten Ablauf
integriert.

Ausblick

Die Arbeit verdeutlicht das Potenzial robotergestiitzter Systeme im
Mauerwerksbau, zeigt jedoch auch Herausforderungen auf. Fiir einen
praktischen Einsatz sind leistungsfdhigere und robustere Roboter erforder-
lich. Kiinftige Arbeiten sollten sich auf die Optimierung des Greifkonzepts,
die vollstandige Integration des Mortelsystems sowie auf den Einsatz
unter realen Baustellenbedingungen konzentrieren.
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