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höher als von vergleichbaren ASSEMBLER

Programmen. Für die Koordinatentransfor

mation für den KUKA-Roboter IR 250 von 

externen kartesischen in interne Roboter

koordinaten wurden ca. 80 msec benötigt. 

Die Programmentwicklung der IITB-Steuerung 

mit dem KUKA IR 250 (Fräsanwendung) betrug 

mit PEARL ab Vorlage der Algorithmen bis 

zur Erstellung von ca. 80 k Worte Pro

gramm ca. 1 Mann-Jahr. 
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