5. Handhabung:

Manipulationstechnik:

Ist die Lehre von der Bewegung von Werkstücken im Zuge des innerbetrieblichen Transportes und zur Montage.

Man unterscheidet zwischen drei Arten:

1) Telemanipulatoren

2) Handhabungsgeräten

3) Roboter

Zu 1:

Sind manuell gesteuerte Handhabungsgeräte bzw. ferngesteuerte Manipulatoren die keine Programmsteuerung besitzen. Sie sind daher Kraft, Leistung und Reichweitenverstärker der menschlichen Handhabungseigenschaften. Steht ein Kummunikationssystem zur verfügung so kann der Telemanipulator in beliebiger Entfernung zum Menschen aufgebau werden und dort arbeiten. Z.B.: einfacher Kran

Zu 2:

Sind Bestandteile von Arbeitssystemen meist mit einem Werkstückaufnehmer ausgerüstet, die vorgegebene Bewegungsabläufe abfahren. Sie sind überall dort wo über lange Zeit immer die gleichen Handgriffe ausgeführt werden. Z.B. Handling Geräte, Pick an place Geräte.

Zu3:

Sind universell einsetzbare mehrachsige Bewegungsautomaten mit mindestens drei frei programmierbaren Achsen. Sie können als eigene Klasse von numerisch gesteuerten Maschinen gesehen werden. Ihre Kinematik ist wesentlich aufwendiger als die der meisten linearen fahrenden Handhabungsgeräte.

Einteilung der Roboter:
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Bild vom Skriptum(Kapitel 2.2)

Konfiguration:

Um Handhabungsaufgaben durchführen zu können, muß ein Handlinggerät eine bestimmte Anzahl von Bewegungsmöglichkeiten haben. Diese werden mit der Anzahl der ausgeführten und angetriebenen Glieder (Achsen) ausgedrückt. Je nach Bewegung gibt es translatorische und rotatorische Achsen. Jede Achse hat einen Freiheitsgrad d.h. sie ist nach einer Richtung beweglich. Weil der Körper im Raum 6 Freiheitsgrade hat, muss ein voll bewegliches Handlinggerät 6 Achsen aufweisen.

Mann unterscheidet zwischen Hauptachsen (zur groben Positionierung) und Nebenachsen (zur genauen Positionierung) 

Hauptgruppen der Konfigurationen:

a) Kartesische Konfiguration (Achsen T-T-T)

Vorteil: sehr stabil, geeignet für hohe Lasten sehr genau, hohe Fahrgeschw. Einfache Steuerung

Nachteil: eingeschränkte Beweglichkeit, großes Bauvolumen

Anwendungsgebiet: Be und Entladeeinrichtungen, Palletierung
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b) Zylindrische Konfiguration  (Achsen T-T-R)

Vorteil: robust, einfach zu programmieren

Nachteil: beschränkter Arbeitsbereich
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c) Kugelförmige Konfiguration (Achsen R-R-T)

Vorteil: hohe Beweglichkeit

Nachteil: eher kleiner Arbeitsraum, aufwändige Steuerung

Anwendung: Beschicken von Maschinen
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d) Gelenkarmkonfiguration 

Vorteil: Sehr beweglich, universell einsetzbar, geringer Platzbedarf

Nachteil: aufwendige Programmierung, ungenauer als kartesische Konfiguration

Anwendung: Lackier und Schweißroboter, Maschinenbeschickung
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e) SCARA Konfiguration

Vorteil: hohe Geschw. Hohe Wiederholgenauigkeit, hohe axiale Kräfte in Hubrichtung günstig für Montagekräfte, relativ billig

Nachteil: nicht universell einsetzbar

Anwendung: Montage von Kleinteilen.
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Bauformen von Manipulatoren:

1. Ständerbauform

2. C Gestell Ständerbauform

3. und 4. Ständerbauformen mit Drehbewegung

5. Ständerbauform mit Verfahrachse

6. Kragausführung als Wandbefestigung

7. Kragausführung als Ständerbefestigung

8. Portalausführung

9. Sonderbauform mit Doppelarm

10. Sonderbauform

Arbeitsraum:











