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Übliche  Roboterkinematiken 

Gemeinsamkeiten :

Mehrere freiprogrammierbare Bewegungsachsen

Eine Steuerung koordiniert die Bewegung der Achsen

Die Maschinen enden mit einem Flansch  (DIN)

Unterschiede :

Greifraum   (kugelig bis kubisch)

Steuerung und Programmiermöglichkeit  (CNC ïPC)

Knickarm Portal Scara Lineararm
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Die Roboterkinematik ist nicht mehr relevant:

Der Projektingenieur sieht nur den Flansch als Aktionspunkt
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Die Aufgabenstellung:

Es ist ein Greifer oder 

Werkzeug zu finden, um 

die Handhabungsaufgabe 

zu lösen

Es ist ein Programm zu 

schreiben, um die Aktionen

intelligent ablaufen zu 

lassen

? ?

Es ist ein Programm zu 

entwickeln, um die 

Handhabungsaufgabe zu 

lösen
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Aufgabe der Palettierrobotersysteme:

Bilden von Lade- und Versandeinheiten

Wiegen
Etikettieren

Verschließen . . . 

Weitere Zusatzaufgaben

Prüfen

Multifunktionalität

+ Zwischenlagen

Kanister 

+ Kartonverpackungen

Wichtig:  

Greifer

und 

Steuerung

müssen der 

Aufgabe 

gewachsen sein
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Greifer

Balgen-

Greifer

(Überdruck)

Vakuum-

Greifer

(Unterdruck)

Klemm-

Greifer

(Mechanisch)

Magnet-

Greifer

Kugelbalge

Fingerbalge

Freiformbalge

Flachsauger

Faltenbalgsauger

Formsauger

Innengreifer

Außengreifer

Untergreifer

Permanentmagneten

Elektromagneten

Übersicht der wichtigsten Greiftechniken für Palettierroboter
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Greifer und Steuerung

bestimmen die  Automation

Die Kinematik des Roboters

ist  Nebensache 
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Typisch für Kartonagenpalettierungen am Linienende

Der einfache Vakuumgreifer 

Bildmaterial:  Fa. Tesa, Büroartikel

Merkmale:
- Einfacher Vakkumgreifer für ein Format

- Einfaches Programm mit einem Palettiermuster
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Vakuumgriff mit Gewichtskontrolle

Kontrollsensorik

im Greifer

Pneumatisch einstellbar

zur einfachen Überwachung

des Packstückgewichtes

Zusatzaufgabe:

Roboter überwacht den 

Verpackungsprozess
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Sensoren helfen der Steuerung: 

- Greiffunktion wird sensorisch aktiviert             Objekterkennung:   (Kanister/Karton)

- Überwachung des Handlingsablaufs

Kombigreifer Vakuum und Zange

Greifzange für Kanister Sensorik durch

Lichttaster 

Sauger für Kartonage

Und Zwischenlage 


