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Ausgangslage: 
Beim Objekt wurde in Basel ein neues Laborgebäude erstellt. Im 2ten UG wurden für 
eine spezielle interne Reinigungsarbeit vier Roboter mit Lineareinheiten an der Decke 
montiert. Nach der Inbetriebnahme dieser Anlagen wurden Vibrationen in die 
Gebäudestruktur eingeleitet, welche in den darüber liegenden Büros als so störender 
Lärm und Erschütterungen wahrgenommen werden, dass sich die Mitarbeiter 
beschwert haben. 

 

Aufgabenstellung: 
Ziel war es, das Einwirken der unerwünschten Störenergien des Roboters durch gezielte 
Massnahmen auf ein Minimum zu reduzieren, so dass die darüberliegenden Büros 
durch weniger Lärmmissionen gestört werden. Bedingungen waren aber, dass der 
Roboter uneingeschränkt genutzt werden kann und seine Präzision nicht verliert. 
 
Lösung: 
Aufgrund unserer Berechnungen und der Erfahrung wurde die Anlage abgestimmt auf 
die Masse der Konstruktion elastisch und vorgespannt gelagert. Die Abstimmfrequenz 
wurde so gewählt, so dass Resonanzeffekte vermieden werden können.  

Diese Lösung reduziert die installierte Körperschallleistung der Robotik und somit auch 
den abgestrahlten Körperschall im Gebäude. Die Immissionswerte konnten um 
16dB(A) reduziert werden, so dass die Mitarbeiter in den darüberliegenden Büros 
nicht mehr durch den Roboter gestört sind. 

 

Körperschalldämmende Lagerung eines Knickarm-Roboters der Firma Kuka für ein 
Pharmaunternehmen in der Region Basel 

Bauvolumen 
unbekannt 

 

$ 

HBT-ISOL Materialien 
ISOLMER® 
ISOROND®-Spezial 
 

Adresse des Objektes 
Pharmaunternehmen 
4000 Basel  

Leistungen HBT-ISOL  
Beratung  
Erschütterungsmessung 
Modellierung 
Auslegung 
Materiallieferung 
Einbauberatung 
Logistik 
Qualitätssicherung 
Kontrollmessung 
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Um die genauen Störfrequenzen zu ermitteln, wurden die 
Roboter in unterschiedlichen Fahrmodi gemessen. Ebenso 
wurde für ein vorher nachher Vergleich die Schwingungen in 
den Büros ermittelt 
 

Einmal die Störfrequenzen ermittelt, wurden mögliche Lösungen 
vorgängig mit dem Konstrukteur des Fishbone (Halterung) 
besprochen und konstruktiv eingepasst. Danach erfolgten die 
Modellierung und die Berechnung des korrekten Lagers 

  
Da die Roboter bereits an der Decke montiert waren, mussten 
diese abgehängt werden und die Fishbone Struktur zugänglich 
gemacht werden 
 

Die genau dimensionierten Lager wurden mittels 
Hilfskonstruktion am Fishbone befestigt 

  
Nach erfolgreicher Montage wurde ein Funktionstest 
durchgeführt um sicherzustellen, dass die Einfederung die 
Funktionsweise des Roboters nicht beeinträchtigt 

Schlussendlich wurden Nachmessungen durchgeführt und 
zuhanden der Auftraggeber die positiven Resultate übermittelt 

 


