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(57) Abstract: The invention relates to a method for controlling a construction robot (10) having a manipulator (12), the manipulator
(12) comprising an end effector (14). The method provides that the end effector (14) is moved from an initial position (48) to a working
position (50, 64), wherein an obstacle (52, 72) is identified, and the identified obstacle (52, 72) is avoided. The invention further relates
to a construction robot (10).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Steuerung eines Bauroboters (10), der einen Manipulator (12) auf-
weist und wobei der Manipulator (12) einen Endeffektor (14) aufweist. Das Verfahren sieht vor, dass der Endeffektor (14) von einer
Anfangsposition (48) zu einer Arbeitsposition (50, 64) bewegt wird, wobei ein Hindernis (52, 72) identifiziert wird, und das identifi-
zierte Hindernis (52, 72) umgangen wird. Weiter betrifft die Erfindung einen Bauroboter (10).
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