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[Name: Lukas Beyer

Titel: Genauigkeitssteigerung von Industrierobotern,
insbesondere mit Parallelkinematik

[Inhalt:

Die absolute Positioniergenauigkeit von Industrierobotern ist fir bestimmte Aufgaben oft
unzureichend. Insbesondere bei hochprézisen Anwendungen konnen bezuglich Off-line-
Programmierung und Austauschbarkeit Genauigkeitssprobleme auftreten, deren Beseitigung
sehr zeit- und kostenintensiv sein kann.

Roboter mit Parallelkinematik kdnnen durch lhre hohere Steifigkeit eine bessere
Wiederholgenauigkeit erreichen und groRRere Krafte aufbringen als konventionelle
Knickarmroboter.

In der vorliegenden Arbeit wird gezeigt, dal es durch den Einsatz effizienter Kalibriermethoden
moglich ist, mit heute am Markt verfligbaren Industrierobotern, insbesondere
parallelkinematischen, eine Absolutgenauigkeit von 0,1 mm dauerhaft zu gewahrleisten, um so
ProzeR3sicherheit fur Prazisionsanwendungen zu gewahrleisten.

Zu diesem Zweck wurde ein Roboterkalibriersystem entwickelt, welches aus einer
Kamerasensorik sowie einer Auswertungssoftware besteht und die kinematische Kalibrierung
von Werkzeug, Werkstiick und Roboter ermdglicht.

Die Praxistauglichkeit des Systems wurde im Rahmen mehrerer konkreter industrieller
Anwendungen nachgewiesen. Dabei wurden z.T. Genauigkeitssteigerungen von Uber 90%
erreicht.

Daruber hinaus wurde eine Methodik zur Kompensation thermisch und dynamisch bedingter
Abweichungen entworfen, um so auch zeitvariante Einflisse zu minimieren und neben der
Positioniergenauigkeit auch die Bahngenauigkeit zu erhéhen.

Dadurch kénnen neue Anwendungsgebiete von Industrierobotern in der Fertigungstechnik
erschlossen werden, beispielsweise bei der spanenden Bearbeitung oder in der
Blechumformung.

Veroffentlichung: Genauigkeitssteigerung von Industrierobotern, insbesondere mit
Parallelkinematik, Shaker Verlag, Aachen 2005




