Einsatz redundanter Kinematiken in der Montagetechnik

Die Bewegung eines Objektes (Werkstick oder Werkzeug)
im Raum wird entsprechend seiner sechs Freiheitsgrade
beschrieben. Hierfir konnen 6-achsige Industrieroboter

eingesetzt werden. Bei Verwendung von mehr als sechs
Achsen wird das Gesamtsystem redundant (Uberbestimmt).

Die eindeutige Berechnung aller Achsstellungen fur eine
Montagebewegung (-> Rulckwartstransformation) ist damit
nicht mehr ohne weitere Annahmen moglich. Dabei ist es
prinzipiell unerheblich, ob die Achsen in einem Gerat (->
lokale Redundanz) oder auf mehrere Bewegungseinheiten
verteilt (-> globale Redundanz) sind.

Standard-Industrieroboter
mit 2 Zusatzachsen

Globale Redundanz!

Betrachtung der Zusatzachsen Mg
als ,externe Achsen. Diese [Hus
werden von der Robotersteuer-
ung mit angesteuert, aber :
nicht zusammen mit den
Roboterachsen als eine Einheit
angesehen.

Standard-Industrieroboter

mit 6 Achsen

Keine Redundanz!

Berechnung der Gelenkwinkel
} J} des Roboters auf Basis der
& ¥ Karthesischen Lage der Werk-
" zeuge bzw. der Montage-
objekte moglich.

Yaskawa SDA10
mit 15 Achsen

Lokale Redundanz!

Mehr als 6 Achsen in einer
Roboterkinematik.  Einbezug
z= el aller Achsen in das Kinematik-
e AU Modul des Roboters méglich

(qm= q+J" - Ad;), aber noch
— nicht durchgefiihrt.

Grundlagen zur Redundanz bei Industrierobotern: Moglichkeiten und Auswirkungen
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Hochautomatisierte Montagesysteme zeichnen sich durch eine Verdichtung unterschiedlicher Handhabungs-
gerate aus. Durch die heute nicht stattfindende gesamtheitliche Betrachtung dieser Einzelsysteme entstehen
hohe Kommuikationsaufwendungen zwischen einzelnen Geratesteuerungen und verzogern damit die Inbetrieb-
nahme. Durch die Betrachtung der gesamten Montageanlage als Mehrachsensystem mit kinematisch redundan-
ten Achsen entstehen neue Sichtweisen und Moglichkeiten der Interaktion zwischen den Handhabungsgerate.

Interaktion Im redundanten Montagesystem Labor fur Handhabungstechnik und Robotik

Kooperation Beispiele Kooperation

Alle beteiligten Handhabungsgerate fuhren
iIhre Bewegungen bezogen auf einen gemein-
samen \Werkzeugbezugspunkt aus. Es muss
ZU jeder Zeit eine gesamtheitliche Betrachtung
existieren.

AAAAAA

D=

Linetrac}ing: Aufsetzen‘von Hutschienéﬁ

. o

' ,
\u‘;‘ml -
L » ‘

Jedes Handhabungsgerat hat einen eigenen Mehrrobotermontage: Montage von Elektroklemmen

Werkzeugbezugspunkt und fuhrt eigenstandig
Bewegungen aus. Diese mussen unterein-
ander ortlich und zeitlich abgestimmt sein.

BeispieleKoordination
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