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Parallelroboter-Mechanismus mit 6 Freiheit

multifunktional, schnell, prazise und héchst belastbar

Anwendungsbeispiel HeiRiibertragungsmaschine fiir die PorzellanIndustrie

Sonder masc hinenbau P ar allelr oboter

Konventionelle serielle Standardroboter
sind fur bestimmte Aufgaben, wie z. B. die
Handhabung von schweren Objekten unge-
eignet, da diese zu groRe Lasten in der
segmentnahen Basis des Roboterarms
hervorrufen wirden. Eine Lésung fiir die-
ses Problem ist die direkte Verbindung der
Basis mit dem Endsegment, um so die
Last besser verteilen zu kdnnen. Speziell
fur diesen Einsatzbereich hat die data M
Engineering GmbH eine Parallelroboter-
Architektur entwickelt, die mit bis zu 6 Frei-
heitsgraden arbeiten kann.

Dieser sogenannte Hexapod ist ein kom-
plexes mechatronisches System, dessen
Mechanismus aus einer beweglichen Platt-
form und einer festen Basis besteht. Beide
sind untereinander uber kinematisch unab-
héngige Elemente verbunden. Jedes dieser
Elemente hat je zwei Gelenke, die jeweils
die Zug- und Druckkréafte aufnehmen.

Diese besondere Architektur ermdglicht
es, Maschinen zu konstruieren, die jeglichen
Ansprichen in Punkto Lastigkeit und Bewe-
gungsdynamik gerecht werden kénnen —
individuell im Kundenauftrag.
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Die Highlights

n 6 Freiheit sgrade

n Arbeitet unter beliebiger

Orientierung im Raum

n Spitzenlast von 3000 kg oder mehr
n Extrem komp akt

n Echte W egsteuerung

(True path control) von
Geraden und 3D-S plines

n Beliebige Definition des

Drehpunktes innerhalb
des Arbeit sbereiches

n DIN 66025 Programmierung
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Fle xib le Steuer

Die Steuerung erfolgt durch einen PC unter
Windows XP embedded mit Echtzeiterwei-
terung. Dies ergibt eine auRRerst kosten-
glnstige Lésung fur die vergleichsweise
sehr hohe Leistung. Die Bedienoberflache
ist von der Basis-Steuerung vollstandig
getrennt und ermdéglicht so die kunden- und
applikationsspezifische Anpassung unter
Verwendung von Programmiertools wie
Visual Basic und C++.

Her ausr agende Mer

Parallele Roboter haben eine Vielzahl von

Vorteilen gegeniiber seriellen Robotern:

« Sie arbeiten genauer, da sie steifer gebaut
werden kénnen und sich die Fehler der ein-
zelnen Armsegmente nicht aufsummieren.

« Sie kdnnen groRere Krafte Gbertragen als
serielle Roboter bei gleichem Antrieb.

« Sie besitzen, aufgrund geringerer Massen-
tragheitsmomente, eine hohe Dynamik und
kdénnen so schneller beschleunigt werden.

» Der Materialeinsatz ist relativ gering.

* Modularitat der Konstruktion, da mehrere

Tec hnisc he Da ten

« Bauart: Hexapod-Mechanismus
* MafZe: 1500 x 1300 x 2200 mm
« Spitzenlast: 3000 kg (oder héher auf Anfrage)
« Steuerung: Industrial PC

mit Windows XP embedded, ect.
 Echtzeiterweiterung
Anderungen vorbehalten.
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ung far alle

Aufg aben

« Offene PC-Technologie
« Kommunikationsmodul Giber Ethernet mit

TCP/IP Protokoll

« Programmierung der Robotersteuerung im

look ahead Verfahren (Geraden, 3D-Splines)

» Kompakte Steuerung

 Ferndiagnose uber Internet (VPN) oder ISDN
« Integration zusatzlicher Sensorik

« Schnittstelle fur SPS

« DIN 66025 Programmierung

kmale

gleiche Komponenten im Roboter eingebaut
sind — Vorteil fir Serienproduktionen.

« Vergleichsweise geringe Auswirkung von
Fertigungstoleranzen auf die Genauigkeit
des Gesamtsystems.

« Antriebe kénnen in der N&he der fixen Basis
an die bewegten Teile angeflanscht werden.
Daraus resultieren folgende Eigenschaften
* Grof3e Auswahl an Antrieben/Getrieben, da

ihr Gewicht keine so grof3e Rolle spielt.
« Einfachere Verkabelung und somit héhere
Zuverlassigkeit.

Einsa tzbeispiele

 Flugsimulatoren

» Medizinische Roboter

* Werkzeugmaschinen

« Handhabungstechnik
 Fertigungsautomatisierung



