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KARTESISCHE LINEARROBOTIK
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vor allem Vertical Farming, die Baubran-
che sowie Messtechnik und Qualitätssi-
cherung, aber auch Applikationen 
wie Schweißen und Palettieren. 
 

 Das heißt, es gibt An-
wendungen, die ein Linear-
roboter besser kann? 
Ganz genau. Das liegt am 
fundamentalen Unterschied 
der beiden Grundprin-
z i p i e n . 

Ein Gelenkarmrobo-
ter hat sechs oder gar sieben Gelenke 
und kann auf tausende verschiedene 
Wege einen Punkt anfahren. Je größer 
der Hebel, also der Abstand zwischen 
den Gelenken ist, desto größer wird der 
Winkelfehler. Das kann in großen Anwen-
dungen zu Abweichungen im Millimeter-
bereich führen. In der Praxis wird das auf-
wändig und teuer mit zusätzlicher Mess-
technik oder durch sehr zeitintensives 

 Herr Köck, Sie haben vor rund fünf 
Jahren zusammen mit Rainer Lott Ihr 
Unternehmen für Linearrobotik Linrob 
gegründet. Worauf fußt Ihre Grün-
dungsidee? 
Andreas Köck: Auf die Idee, Linrob zu 
gründen, kamen wir nach jeweils 20 
Jahren Erfahrung im Werkzeugmaschi-
nenbau und in der Messtechnik. Wir er-
kannten, dass Fräsmaschinen vom 
Bauprinzip her eigentlich Linearroboter 
sind und haben uns gefragt, warum 
noch keiner vor uns auf die Idee kam, 
Linearroboter neu zu denken? Denn 
immer wieder haben wir erlebt, dass für 
viele Applikationen einfach reflexhaft 
auf einen Gelenkarmroboter zuge-
griffen wird. Etwa bei automati-
sierten messtechnischen An-
wendungen, beispielsweise um 
Karosserieteile zu vermessen. 
 

 Wieso? 
Ein Linearroboter ist in der Lite-
ratur zwar als kartesischer Ro-
boter beschrieben, doch an den 
Hochschulen dominieren die Ge-
lenkarmroboter und so auch in den 
meisten Köpfen. Deshalb müssen 
wir uns der Herausforderung stellen, Li-
nearrobotik überhaupt erst einmal be-
kannt zu machen. Eine Krux, denn eigent-
lich sind wir von dieser Technik umgeben, 
auch wenn wir das gar nicht wahrneh-
men. So sind z.B. 3D-Printer und Drucker 
Kartesier und niemand käme auf die Idee 
zu einer Fräsmaschine Linearroboter zu 
sagen. Wobei sie es vom Bauprinzip her 
sind. Also versuchen wir zu versinnbildli-
chen, dass ein Großteil der Produktion ein 
großer Linearroboter ist. Aufgrund dieser 
Herausforderung haben wir unsere Stra-
tegie angepasst und wollen mit unseren 
realisierten Anwendungen zeigen, was 
möglich ist. Unsere Fokusbereiche sind 

Was wäre, wenn Linearrobotik besser auf die Bedürfnisse und Herausforderungen in Industrie, Produktion sowie 
 Fertigung abgestimmt wäre? Wenn Prozesse einfacher und effektiver wären? Diese Fragen haben sich die Gründer 
von Linrob – das für das gleichnamige Unternehmen und Linearrobotik steht – gestellt. Das SPS-MAGAZIN hat sich 
mit einem der Geschäftsführer, Andreas Köck, darüber unterhalten, wie sie die Linearrobotik besser machen wollen. 

Interview mit Andreas Köck, Linrob Automation

„Es gibt ein besseres Wie“

T e a c h e n 
ausgeglichen. Damit ha-
pert es an der Wieder-
holgenauigkeit in Ab-
hängigkeit vom Ar-
beitsbereich. Ganz an-
ders bei unserem Line-

arroboter. Er kann nur 
seine drei linearen Ach-

sen abfahren und wenn 
sie sich nicht durch äußere 

Einflüsse wie Crash oder 
Temperatur verbiegen, dann 

bleibt ein Linrex stets reproduzier-
bar. Das bedeutet, er ist über die Zeit-

schiene wiederholbar genau genug. 
 

 Können Sie eine konkrete Lösung 
beschreiben? 
In einem aktuellen Projekt sollen Glas-
platten geklebt werden. Dafür bringt ein 
Endeffektor mit einer Kleberolle Klebe-
streifen auf. Der Kunde wollte dies mit 
einem Cobot realisieren, weil er keine 
trennenden Schutzeinrichtungen in der 
Produktion haben will. Nun hat sich der 
Integrator mit seinem Problem an uns 

Unser Ziel ist es,  
Anwendern den Arbeitsalltag  

zu erleichtern sowie ihre  
Kosten für Aufbau, Produktion  

und Wartung zu senken. 
 

Andreas Köck, Gründer und  
Geschäftsführer, Linrob
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automatisiert zu messen, dann ist die Um-
setzung mit einem Gelenkarmroboter ‚das 
Wie‘ und wir sagen, da gibt es ‚das bessere 
Wie‘: der Linearroboter oder die Kombina-
tion – das ist die Lösung. Außerdem arbei-
ten wir daran, die Schnittstellen zu allen 
namhaften Cobot-Herstellern zu installie-
ren. Und weil das reine Software ist, können 
wir praktisch jede Schnittstelle realisieren. 
Damit lässt sich dann eine Gesamtanlage 
in wenigen Tagen umsetzen. 
 

 Wenn wir an die Probleme der In-
dustrie denken, ist der Fachkräfteman-
gel ein wichtiger Aspekt… 
Unser Ansatz hilft genau bei diesem 
Thema. ‚Das Was‘ ist an dieser Stelle der 
Fachkräftemangel, durch den wir die Pro-
zesse automatisieren und auch wieder in-
sourcen müssen. Dafür reicht es oft, den 
Menschen an der benötigten Stelle zu er-
setzen. Wie in unserem vorigen Beispiel 
der Garagenbeschichtung. Oder um noch 
ein Beispiel zu nennen, Proteinerzeugung 
aus Insekten. Was zuvor ein Mensch ge-
macht hat, macht jetzt unsere Robotiklö-
sung, nämlich Mehlwurm- oder Soldaten-
fliegenlarven füttern und ernten. In Kisten 
auf Paletten werden aus Eiern Larven ge-
züchtet, die am Ende in einer Siebma-
schine vom Larvenkot getrennt werden, 
um sie weiter zu verarbeiten. In unserer 
Roboterstation wird eine Lanze in die 
Kiste geschoben, um sie mit Nährbrei zu 
füllen. Ein FTS lagert die Palette ein und 
bringt sie am Ende zu einer zweiten Ro-
boterstation, wo die Kiste, genau wie hier 
zuvor vom Menschen, auf das Sieb ge-
leert wird. Und beim Vertical Farming 
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gewandt, denn der Cobot ist nicht in der 
Lage die Bahnen in der erforderlichen 
Genauigkeit zu fahren. Hier kommen wir 
mit unserem Linearroboter ins Spiel, weil 
er schlichtweg das kann, was der Cobot 
nicht kann: Lineare Bahnen fahren. 
 

 Sie können also den Gelenkarmro-
boter in solchen Anwendungen erset-
zen, aber auch Roboter-Anwendungen 
erweitern? 
Das ist richtig, hier sind wir beim Thema Ar-
beitsbereich. Wir können die Flexibilität 
eines Gelenkarms mit der Reichweite unse-
res Range-Extenders kombinieren. Bei 
einem großen Gelenkarm ist etwa bei 3 bis 
4m, bei einem Cobot bei rund 1,5m 
Schluss. Wir können nun dessen Arbeitsvo-
lumen und damit dessen Reichweite dras-
tisch erweitern – ohne an Genauigkeit zu 
verlieren. Bedeutet: In der x-Achse fast be-
liebig lang, in der Höhe auf 4m, im Ausleger 
bis 2m. Hinzu kommt noch: Der Anwender 
kann unter Umständen einen kleineren, 
kostengünstigeren Gelenkarmroboter aus-
wählen, mit dem er bereits die Genauigkeit 
erhöhen kann. Den nehmen wir huckepack 
und erweitern so seinen Arbeitsbereich. 
 
Ein gutes Beispiel ist unser aktuelles Pro-
jekt aus dem Baubereich. Hier werden 
Fertiggaragen aus Beton in der Regel 
immer noch mit Spritzputz per Hand be-
schichtet. Die langen Raum-Wege reali-
sieren wir jetzt mit Linearachsen und die 
kurzen und rotatorischen Bewegungen 
mit einem kleinen Roboter. Damit kön-
nen wir die Garage über die Gesamt-
länge bis zu 8m vollständig gleichmäßig 
beschichten. Wenn man einmal verstan-
den hat, dass sich lange Raum-Wege mit 
Linearachsen gestalten lassen, die auch 
von der Decke kommen können, ergeben 
sich ganz neue Lösungen. 
 

 Industrieanwender haben also das 
Problem, dass z.B. ein großer Gelen-
karmroboter in vielen Anwendungen 
eigentlich zu ungenau ist, sie kennen 
aber die Alternative nicht? 
Genau. ‚Das Was‘, also die Aufgabe, ist 
meist relativ banal. Endkunden 
oder Integratoren beantwor-
ten aber mit der Wahl eines 
Gelenkarmroboters nicht 
‚das Was‘, sondern ‚das Wie‘. 
Wenn beispielsweise die Auf-
gabe wäre in der Produktion 

Anmeldung unter:
rittal.automatisierungstreff.com 

Das detaillierte Programm sowie die
Teilnahmeinformationen fi nden Sie online
unter: rittal.automatisierungstreff .com

Die digitale Transformation verändert die Pro-

zesse im Steuerungs- und Schaltanlagenbau. 

Planer, Anlagenbauer und Betreiber müssen 

sich auf eine neue Kollaboration in einem ge-

meinsamen Ökosystem einstellen. 

Wie die Zusammenarbeit im gesamten Wert-

schöpfungsprozess optimal gelingt, erfahren 

Sie in unserem Hands-On-Workshop anhand 

eines realen Projekt-Beispiels.

Diese Workshop-Themen erwarten Sie:

 Datendurchgängigkeit von der Planung bis

 hin zur Instandhaltung

 Vermeidung von Medienbrüchen  

 Verbesserte Zusammenarbeit zwischen

 den Projektbeteiligten

 Schnellere Projektrealisierung in höherer

 Qualität bei geringeren Kosten

 Verringerung von Fehlern durch 

 digitale Workflows

 Aktuelle Dokumentation über den 

 ganzen Lebenszyklus  

Die Teilnahmeplätze sind auf 20 Personen begrenzt. 

Bitte melden Sie sich zeitnah an!  

Praxisworkshop

Zukunft Anlagenbau: 
Kollaboration in digitalen 
Workfl ows

18.04.2024 • 10:00 Uhr - 17:00 Uhr

 Linpal ist eine Kombination 
aus Linterminal und Linrex. 
Durch den integrierten Touch-
screen kann direkt jede belie-
bige Palettiersoftware be-

dient werden. 
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 Aufzuchtanlage der Mehlwurmlarven für 
Proteinnahrung. Auf dem Bild sieht man wie 
der Nährbrei in die Kisten gefüllt wird.

Ines Stotz,  
Leitende Redakteurin

schließt sich wieder der Kreis. Es gibt in 
diesem Bereich sehr viele Start-Ups – 
die sich in den meisten Fällen erst mal 
einen Gelenkarmroboter gekauft haben. 
 

 Ihre Beispiele erzeugen einen ge-
wissen Aha-Effekt... 
Viele Andere reagieren ähnlich, es sei 
doch eigentlich logisch, wenn man das 
so hört! Schließlich gilt es ja, wie schon 
erwähnt, vorhandene Robotik neu zu 
denken und einfach zu erklären. Das ist 
unsere Fleißaufgabe. 
 

 Linearrobotik an sich ist ja nicht 
neu. Wie wir sie aus Bereichen wie 
beim Handling großer Volumina oder 
Pick&Place kennen, ist sie jedoch gar 
nicht so genau und zudem teuer… 
Das stimmt und liegt am Fertigungsver-
fahren. Hier differenzieren wir uns. Im 
Gegensatz zu den meistverwendeten 
Stahlachsen, sind unsere Achsen, die 
Linrob-Profile, aus Aluminium und kom-
men komplett ohne Bearbeitung aus. 
Das macht sie deutlich günstiger und 
wir können viel schneller liefern. Die ge-
samte Serienfertigung erfolgt in und um 
Deutschland, um unabhängig von welt-
weiten Lieferengpässen zu sein. Ge-
meinsam mit dem Kunden, ob Integra-
tor, OEM oder Endkunde, wird die Anlage 
individuell konfiguriert und die komplette 
Baugruppe kann innerhalb von wenigen 
Tagen geliefert werden. Und: Die Linrob-
Achse ist in wenigen Stunden aufgebaut 
und in Betrieb genommen. 

 
 Sie haben also digitale Services 

schon mitgedacht? 
Ja, u.a. wird es einen digitalen Remote-
Service geben, der durch eine KI-ge-
steuerte Predictive Maintenance unter-
stützt wird. Das macht die Linearrobo-
ter für den Anwender noch besser nutz-
bar. Sie können einen QR-Code, der an 
jeder Maschine angebracht ist, scannen 
und mittels einer AR-App direkt mit 
dem Servicepersonal Kontakt aufneh-
men. Nach unserer langjährigen Erfah-
rung lassen sich 80 bis 90 Prozent aller 
Probleme über Fernwartung lösen. Um 
unsere digitalen Services abzurunden, 
bieten wir auch nutzungsbasierte Pay-
per-Use-Modelle für unsere Produkte 
an. 
 

 Sie haben künstliche Intelligenz 
erwähnt, was für eine Lösung bieten 
Sie damit an? 
Wir haben mit einem Spin-off des WZL 
der RWTH Aachen eine FEM-basierte 
Kompensation entwickelt, also eine rech-
nerische Fehlerkorrektur. So dass die ge-
samte Anlage im Bereich weniger hun-
dertstel Millimeter Absolutgenauigkeit 
sein wird. Nun kommt eine zweite Kom-
ponente hinzu: Diese Verbiegung kann 
sich wiederum ändern, wenn sich etwa 
in der Fertigungshalle die Temperatur er-
höht und sich damit die Rahmenbedin-
gungen ändern. Das stellt die KI der vor-
her erwähnten Predictive Maintenance 
fest, gibt es an die Steuerung weiter, die 
dann die Kompensation wiederum an-

passt. Unser KI-basiertes Condition Mo-
nitoring kann also diese Kompensation 
über die Zeitschiene unter veränderlichen 
Rahmenbedingungen sicher halten, das 
ist echt smart – und die Basis für unsere 
Verfahrenspatentanmeldung. 
 

 Können Sie noch ihre Produkte 
kurz beschreiben, die Sie anbieten? 
Wir haben die bereits besprochenen Li-
nearroboter und den Linrex, den linea-
ren Range Extender. Er ermöglicht es, 
nahezu jedem Cobot und kleinen Indus-
trieroboter sein Arbeitsvolumen auf bis 
zu 80m zu erweitern – mit einer, zwei 
oder drei Achsen, ohne dabei an Genau-
igkeit und Ease-of-Use zu verlieren. Er-
gänzend gibt es den Linterminal, eine 
Off-the-Shelf HMI oder Bedienerlösung 
zu den Linearrobotern. Das heißt also 
ein universeller Bedienstand mit einem 
Touchdisplay. Hinzu kommt die Linbox, 
ähnlich wie das Linterminal, nur dass 
wir hier die Applikation quasi in einer 
Box untergebracht haben. Egal ob klein 
oder groß, mit unserem modularen Ro-
boter-Zellbaukasten lassen sich unsere 
Linrobs bei Bedarf perfekt einhausen. 
Und dank der optional zufügbaren Si-
cherheitstechnik wird die gesamte An-
lage auch noch sicher.                         ■
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