Roboterentgraten TECHNISCHE

Offline-Programmierung, CNC-Bahnplanung, Systemsteifigkeit und -dynamik DRESDEN

Um Gelenkarmroboter fur Frasarbeiten zu verwenden existieren vielseitige
_osungsansatze. Deren praktische Relevanz ist jedoch nicht immer gegeben. In
Zusammenarbelt mit der MAN Diesel & Turbo SE, Berlin, sollte untersucht werden,
iInwiewelt sich Entgratungsarbeiten an Verzahnungen von einer Roboteranlage
wirtschattlich austuhren lassen, deren Konstruktion, Peripherie, Regelung und
Steuerung vorrangig auf Schwelildaufgaben ausgelegt wurden. Hierbel sollte besonders
aut bereits vorhandene Mittel zuruckgegritfen werden.

Bestandsanalyse / Problemstellung: L Osungskonzept:

e starke Einschrankungen durch die * automatisierte CNC-
(geschlossene) Steuerung Bahnplanung und Offline-

Programmierung auf ASCII-Ebene

* keine digitalen Messmittel zur  Roboterkinematik als
Bestimmung der Werkstlckpose Messsystem (TCP + Messuhr)

 manuelle, optische TCP- * externe Dreipunktmessung zur
Bestimmung (Lagefehler etwa """ TCP-Lagebestimmung
+ 0,8 mm) ’

* Resolver-Drehgeber, hangende * experimentelle Beurtellung der
Montage des Gelenkarmroboters Systemstelfigkelt und -dynamik

an einem Auslegerportal — a
geringe Absolutgenauigkeit, -
geringe Systemsteifigkeit

* Offline-Programmierung
mit betrieblich vorhandenen Mitteln ist kein
qualitatsgerechtes Roboterentgraten moglich

 Bahnwiederholgenauigkeit

* Bahngenauigkeit

J
sehr komplexes Systemverhalten; Modellierung
> mit betrieblichen Mitteln nicht — > unwirtschaftlich

ausreichend quantifizierbar : E

Realisierung denkbar bel... ¢ adaptiver Fertigung
(bspw. durch Auswertung der Motordaten

e Systemstelfigkeit

e Systemdynamik

* speziell konstruiertem Messmittel
(bspw. Taster am Endeffektor)
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