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Ubliche Roboterkinematiken

Knickarm Portal Scara

Lineararm

Gemeinsamkeiten :
=) Mehrere freiprogrammierbare Bewegungsachsen
=) Eine Steuerung koordiniert die Bewegung der Achsen
=) Die Maschinen enden mit einem Flansch (DIN)

Unterschiede :
mm) Greifraum (kugelig bis kubisch)
mm) Steuerung und Programmiermaoglichkeit (CNC — PC)
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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 Es ist ein Programm zu
Werkzeug zu finden, um entwickeln, um die
die Handhabungsaufgabe | Handhabungsaufgabe zu
zU losen l0sen
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Aufgabe der Palettierrobotersysteme:

Bilden von Lade- und Versandeinheiten

Multifunktionalitat

Kanister
+ Zwischenlagen
+ Kartonverpackungen

&

l Wichtig:

Greifer
und

Steuerung

> Weitere Zusatzaufgaben

Etikettieren
Wiegen

Prifen
Verschliel3en . . .

<

ﬁ mussen der

Aufgabe
gewachsen sein
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Ubersicht der wichtigsten Greiftechniken fiir Palettierroboter

Grelfer
Balgen- Vakuum- Klemm- Magnet-
Greifer Greifer Greifer Greifer

(Uberdruck) (Unterdruck) (Mechanisch)

Kugelbalge
Fingerbalge

Innengreifer
Aul3engreifer
Untergreifer

Freiformbalge

Flachsauger Permanentmagneten
Faltenbalgsauger Elektromagneten
Formsauger
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() Greifer und Steuerung
bestimmen die Automation

O  Die Kinematik des Roboters
ISt Nebensache
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Der einfache Vakuumareifer

Typisch fur Kartonagenpalettierungen am Linienende

Merkmale:
- Einfacher Vakkumgreifer flr ein Format
- Einfaches Programm mit einem Palettiermuster
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Bildmaterial: Fa. Tesa, Buroartikel
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Vakuumaqriff mit Gewichtskontrolle

Kontrollsensorik
Im Greifer

Pneumatisch einstellbar
zur einfachen Uberwachung
des Packstlickgewichtes

Zusatzaufgabe:
Roboter Uberwacht den
Verpackungsprozess
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Kombigreifer Vakuum und Zange

Sauger flr Kartonage _ ’ _
Und Zwischenlage Greifzange fur Kanister Sensorik durch
Lichttaster

Sensoren helfen der Steuerung:
- Greiffunktion wird sensorisch aktiviert # Objekterkennung: (Kanister/Karton)
- Uberwachung des Handlingsablaufs
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Kombigreifer fur Kanister und Karton

Merkmale des Greifers: - Kanister verschiedener Grol3en (5 bis 40 Liter)
- Kartonverpackungen verschiedener Grof3en
- Zwischenlagen

(Wahlweise konnen ein oder zwei Kanister gegriffen werden)

Branche: Reinigungsmittel w
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Beispiel: Zangengreifer fir Trays mit Stapelnasen

Anlagenmerkmale: Zangenklemmagreifer fur 4 Trays
Verkaufstrays palettiert - Halblagenpalettierung

Palettierleistung: 1.500 Trays / Stunde

(Einzelne Klemmzangen greifen jeweils die 4 aul3eren Stapelnasen) m
L1 d
Branche: Molkerei-Produkte nom
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Greifer fir oben offene Trays

Sondergreifer flir oben
offene Trays

-Spreiznadelgreifer

-Doppelgriff

Sensorische
Kontrollfunktionen:

- Kollisionskontrolle Uber
Luftimpulssystem

- Einstellbare Klemmkraft
zur Kontrolle der
vorgeschalteten
Trayaufrichtervorgange
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Trayqgreifer fur Gewdlrzqglaser
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Eimerqgreifer mit Randuntergriff

Merkmale: Sensorische

e _ Kontrollfunktionen:
- Untergriff flr sicheres Handling
: ) . - Erfassung der Eimerhdhe
- Sicheres Losen ohne Kollisionsgefahr

- Uberwachung des Ablaufs

" Gebrauchsmusterschutz
Patent-und Markenamt
Nr. 20 2007 017 353.9
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Sackagreifer mit Untergriff

Merkmale:

Greifen: Seitliches Heranfahren der Arme aus sicherer Position
Ldsen: Herausdrehen der Greifarme entlang der Sackform

Sensorische Erfassung zur Nachregelung der Lagenhdhe

ERBSLOH

Branche: Getranke-Rohstoffe
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Sensorische Erfassung der Sackhthe und Lagenhdhe
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Mehrfachdosengreifer

Merkmale:
- Tauschbare Greifleisten
- Zwischenlagenhandling

- Automatische Formaterkennung
- Erfassung des Handlingsgewichtes

www.roTeg.de Seite 17

Dr.-Ing. Thomas Graefenstein



Rondengreifer mit Objektvermessung

1. Lasertaster ermittelt den Durchmesser der Ronde
Vakuumsensor erfasst die Rondendicke beim ersten Zugriff

Automatische Erzeugung des Palettiermusters

ol

Kollisionstberwachung durch sensorisch iberwachten Gelenkhebelgreifer

Sensorik zur Kollisionstiberwachung

= 4
\\

Hbhentaster im Greifer  Optische Messsensorik .MADA
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Automatische Berechnung des Packschemas

CEMESSES LleE Automatisch generiertes Lagenbild

ParoControl Tastatur

Produkt bearbeiten
Name

'Scheibe_80.pp

Durchmdgser (kurzj80

Héhe: 10
7 Packsticke zylind

Palettierhohe

Anzahl 5
Lagen:
Gesamthshe: 50

mit Palette- 200

Packstiick-Uberstand (mm)

0
0 = o
= Palettenauswahl Lage
0 Euro mit Rahmen (1155x755x15 ~| Bearbeiten ‘ X Abbrechen
PalettenmaBe (mm) Greifer ,
1155 x 755 x 150 Greifer positionieren | Paketanzahl: 1 Hhachan ‘ ¥ Speichern
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Greifsystem fur Stangenmaterial

Ausstattung:

« Aufnahme mit
Vakuumsaugprofil

» Automatische
Hohenerkennung

 Automatische Auswahl
Packschema

» Kollisionskontrolle

Hebelsystem zur HOhenmessung
und Kaollisionskontrolle
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Mensch —Maschine-Kommunikation
am Beispiel der Steuerung PARO Control

Sprache Programm
™= Deutsch = -
4 Start Palettieren
10% Geschwindigkeit: 28% ‘ Notaus
oordinaten .
mm -
Funktionen
L Referenzieren Dienste
3 0,0 mm
S praCh' Handbedienung Beenden

umSChaltung = Programm-Status:
@ Scheibe bereit

@ Scheibe am Sauger
@ Palette voll

oord.sys™\mschalten
Meldungen:

Ich wart

auf ein Packstlck

Informationen zu Programmunterbrechnungen
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PARO Control 63

Programmierung
Neuer
Packmuster

Intelligente
Vakuumuberwachung
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roleg

Wir bedanken uns fur lhre
Aufmerksamkeit!
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