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..hdngt in erster Linie von der Aufgaben-

; stellung ab - nicht von der BetriebsgroBe.”

Nils Tersteegen, Marketingleiter Fanuc

Mit seinem neuen GroBhubgreifer
Co-act EGL-C bietet Schunk das welt-
weit erste Modell fiir kollaborierende

Anwendungen, das Kréfte bis
450 Newton aufbringen kann.

Titelbild-Sponsor: Schunk
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Robotik steht auch auf
unserem Youtube-Kanal

ten Medienpreis gewon-
wwwyoutube.mmlnextrobotlc; nen! Mehr auf Seite 8.
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Weltraumroboter

Mobil, robust und lernfahig

Roboter im Weltraum sind heute meist passive Beobachter oder
werden durch den Menschen von der Erde aus gesteuert. Schon
bald aber sollen sie eigenstdandig und tber lange Zeitraume
hinweg unter den extremen Bedingungen operieren.

Um den hohen Anforderungen an die Systeme gerecht
zu werden, entwickelt das Robotics Innovation Center
des Deutschen Forschungszentrums fiir Kiinstlichen
Intelligenz (DFKI) innovative Hardware- und Soft-

Greifer
Mit einstellbaren Kraften
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schinenlaufzeiten und die

warekonzepte, die esim Rahmen sogenannter Analog-
missionen auf der Erde testet. In kiinftigen Weltraum-
missionen werden Roboter fiirimmer komplexere Auf-
gaben eingesetzt: Auf fremden Planeten sollen sie in

Sensor

Der DFKI-Rover SherpalT durchquerte dank
neuer Software autonom die marrokanische
Wiiste und legte dabei mehr als 1,4 km zuriick.

schwer zugangliche Gebiete wie Hohlen und Krater
vordringen oder Infrastruktur fiir zukiinftige Basislager
aufbauen, im Orbit Wartungs- und Reparaturarbeiten
an Satelliten vomehmen oder Weltraumschrott aus der
Erdumlaufbahn entfernen. Dabei ist die Fernsteuerung
der Systeme von der Erde aus allein aufgrund der ver-
zogerten Kommunikation zu weit entfernten Himmels-
korpern nicht praktikabel. Aus diesem Grund miissen
zukiinftige Weltraumroboter zu selbststéndig handeln-
den Akteuren werden. Das DFKI Robotics Innovation
Center unter Leitung von Prof. Dr. Dr. h.c. Frank Kirchner
entwickelt autonome Robotertechnologien fiir den
Weltraumeinsatz, die dank einerVielzahl unterschiedli-
cher Sensoren ihre Umwelt umfassend wahmehmen
konnen. Fiir die Umgebungserfassung, Lokalisierung
und Bewegungsplanung der Systeme setzen die Bre-
mer Forscherinnen und Forscher zudem auf Methoden
und Algorithmen der Kiinstlichen Intelligenz, zum Bei-
spiel maschinelle Lernverfahren. Diese ermaglichen es
den Robotern nicht nur, eigenstandig zu handeln und
Entscheidungen zu treffen, sondern auch aus dem ei-
genen Verhalten zu lemen. Nur so ist ein Einsatz im
Rahmen planetarer und orbitaler Missionen iiber lén-
gere Zeitraume und ohne Eingreifen des Menschen
maglich.

Greifer vor Schwingungen schiitzen
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Krafteinwirkungen in alle Richtungen.

auch in zusatzlichen Schich-
ten. Mit drei verschiedenen
Greifeinsatzen —  Finger,
Prisma und Universal — kon-
nen unterschiedliche Geo-
metrien sicher gegriffen
werden. Die prismenformi-
gen Greifeinsatze sind dreh-
bar fiir noch mehr Flexibili-

Einen modularen Greifer mit einstellba-
ren Greifkraften stellt AMF vor. Das neue
Greifsystem fiir die Werkzeugmaschine
hat eine Schaftschnittstelle und wird
wie ein Werkzeug aus dem Magazin ein-
gewechselt. Anwender realisieren da-
mit den vollautomatischen Werkstiick-
wechsel wahrend des Bearbeitungspro-
zesses auf einer Werkzeugmaschine.
Greiferbacken fiir unterschiedliche Geo-
metrien und verschiedene Werkstiick-
gewichte ermdglichen den breiten Ein-
satz der Neuentwicklung. Der Hersteller
verspricht mit dem Greifer ldngere Ma-
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tat. Betatigt wird der Greifer
iiber die Maschinenspindel,
entweder hydraulisch mit Kiihlschmier-
stoff oder pneumatisch durch anliegen-
de Druckluft. Dabei sind die Greifkréfte
der Backen stufenlos einstellbar, von
250 bis 1000 N in der hydraulischen Ver-
sion und zwischen 200 N und 700 N bei
pneumatischer Ansteuerung. Der Grei-
fer verfiigt iiber ein Ausgleichspiel fiir
die C-Achse von plusminus drei Grad
und fiir die Z-Achse von fiinf Millime-
tern, wodurch auch ungefahre Geomet-
rien und Positionen sicher gegriffen
werden konnen. Den Greifer gibt es mit
zwei unterschiedlichen Greifertragern.

Greifersysteme sind Teil eines hochdy-
namischen Robotersystems. Gleichzei-
tig sind Greifer steif und gewichtsopti-
miert zu konstruieren. Zwei Faktoren
sind im Wesentlichen fiir das Vermeiden
von Schwingungen und damit fiir den
zuverldssigen Betrieb eines Greifersys-
tems verantwortlich: Die Krafteinwir-
kung und die Roboterbahnplanung.
Durch die Roboterbeschleunigung und
-verzogerung unterliegen die Greifer-

Die Roboterbahnplanung hat dabei ei-
nen entscheidenden Einfluss auf das
Schwingungsverhalten des Greifers.
Durch einen schlecht programmierten
Roboterpfad oder eine unzureichend
steife Grundrahmenauslegung konnen
Schwingungen am Greifer auftreten, die
sich negativ auf die Greiferkomponen-
ten auswirken und zu einem friihzeiti-
gen Ausfall fiihren kdnnen. Fiir eine Be-
wertung des Roboterpfads und des
Greifers wahrend des laufenden Prozes-
ses (Run at Rate) sind autarke Beschleu-
nigungssensoren anwendbar. Per WIFI
kann man sich mit einem im TREC integ-
rierten Webserver verbinden, nimmt die
Beschleunigungen am  Greifersystem
auf und speichert dies ab. Per Smart-
phone, Tablet oder Notebook kann dann
eine Auswertung der Beschleunigungs-
werte erfolgen. Neben dem autarken
Messsystem TREC bietetder Hersteller
Tiinkers auch noch einen EGBE-Sensor
an, der stationar am Greifersystem ins-
talliert wird.



