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Thema:
Entwicklung, Aufbau und Inbetriebnahme einer Roboterzelle für den kooperativen
Einsatz einer Parallelkinematik mit einem Scara

Beschreibung:

Im Zentrum für industrielle Robotik soll ein neuer Versuchsaufbau realisiert werden, in dem
eine Parallelkinematik (Hornet 565) und ein Scara-Roboter (eCobra 600) kooperativ mit
einer Übergabestation im gemeinsamen Arbeitsraum arbeiten sollen.

Schwerpunkte der Arbeit liegen in der Konstruktion eines Montagerahmens zur Aufnahme
des Hornet 565 von Omron Adept und Integration des vorhanden Scara Roboters. Für den
Hornet 565 ist weiterhin ein geeigneter Greifmechanismus auszuwählen und zu beschaffen.
Für den neu beschafften Hornet 565 erfolgt eine Erstinbetriebnahme. Für beide Roboter
wird ein Sicherungskonzept erarbeitet.
Für den gemeinsamen Arbeitsraum werden beispielhaft kollaborative Aufgaben entwickelt
und getestet. Dabei ist insbesondere auf einen sicheren Ablauf und Taktzeitoptimierung zu
achten.
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1 2 Stk. Grundplatte des Pfeilers E1
S335J2

2 1 Stk. Grundplatte des UPE-Profils E2
S335J2

3 3 Stk. Anschlussplatte Pfeiler E3
S235JR

4 1 Stk. Anschlussplatte UPE-Profil E4
S235JR

5 4 Stk. Anschraubplatte 80x80 E5
S235JR

6 2 Stk. Anschraubplatte 160x80 E6
S235JR

7 6 Stk. Anschraubplatte 250x80 E7
S235JR

8 3 Stk. Zylinder E8
S235JR

9 1 Stk. Montageplatte
mit Roboterarmauschnitt

E9
S335J2 137,5kg

10 4 Stk. Hohlprofil- quadratisch 80x80x8, Länge 800
Gehrung 60°-30°, S335JR EN 10210

11 2 Stk. Hohlprofil- rechteckig 80x40x8, Länge 800
Gehrung 60°-30°, S235JR EN 10210

12 1 Stk. UPE-Profil UPE120-2081
S235JR EN 10279

13 2 Stk. Hohlprofil- quadratisch 80x80x8, Länge 2085
S335JR EN 10210

14 1 Stk. Hohlprofil- quadratisch 80x80x8, Länge 940
S335JR EN 10210

15 2 Stk. Hohlprofil- quadratisch 80x80x8, Länge 2645
S335JR EN 10210

16 4 Stk. Hohlprofil- quadratisch 80x80x8, Länge 1780
S335JR EN 10210

17 2 Stk. Hohlprofil- quadratisch 80x80x8, Länge 1350
S335JR EN 10210

18 4 Stk. Hohlprofil- quadratisch 80x80x8, Länge 566
Gehrung 45°-45°, S335JR EN 10210
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19 1 Stk. Hohlprofil- quadratisch 80x80x8, Länge 217
S335JR EN 10210

20 1 Stk. Hohlprofil- quadratisch 80x80x8, Länge 203
S335JR EN 10210

21 1 Stk. Hohlprofil- quadratisch 80x80x8, Länge 150
S335JR EN 10210

22 4 BG Strebe 80x80
mit Anschraubplatte G1 13,4kg

23 1 BG Strebe 80x40 Links
mit Anschraubplatte G2 9,9kg

24 1 BG Strebe 80x40 Rechts
mit Anschraubplatte G3 9,9kg

25 1 BG UPE-Profil Pfeiler G4 32,3kg

26 1 BG Pfeiler Links G5 67,5kg

27 1 BG Pfeiler Rechts G6 67,1kg

28 1 BG Pfeiler Kurz G7 44,8kg

29 1 BG Montageplatte
mit Zylinder G8 146,6kg

30 1 BG Profiltragwerk G9 319,3kg

31 12 Stk. Zylinderschraube M16
mit Innensechskant ISO 4762 - M16 x25 - 8.8

32 20 Stk. Sechskantschraube M12 ISO 4017 - M12 x 25 - 8.8
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2, 140 mV N−1

1, 014 mV ms−2

0, 9458 mV ms−2

1, 011 mV ms−2

1, 071 mV ms−2

0, 9866 mV ms−2

1, 072 mV ms−2

1, 066 mV ms−2



24 VDC ± 2 %

24 VDC ± 2 %



Geschwindigkeit = f [Eingangsspannung] am PotentiometerGeschwindig-
keit in mm/s

Vorgabespannung Potentiometer in V
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Wegvorgabe = f [Eingangsspannung] am PotentiometerWeg
in mm
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Greifkraftvorgabe = f [Eingangsspannung] über PotentiometerKraft
in N

Eingangsspannung in V
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y = 4,8x + 36  
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μ = 0, 5

S = 1, 5

g = 9, 81 m s−2

n = 1
a = 54 m s−2

0, 1 kg

m = 0, 0382 kg

FH = 0, 0382 kg · (9, 81 m s−2 + 54 m s−2) · 1, 5

= 3, 66 N

FH = 0, 0382 kg · (9, 81 m s−2 +
54 m s−2

0, 5
) · 1, 5

= 6, 75 N,

FA =
6, 75 N

1
= 6, 75 N

15 mm 8, 5 N −0, 7 bar



Abreißkraft FA inAbhängigkeit vonSauger- undSaugerform
Saugerrund FA

bei –0,7bar
Bestell-
angaben

Sauger- Standard extratief Faltenbalg
1,5fach

Faltenbalg
3,5fach

[mm]

ess 2 0,1N
4 0,4N
6 1,1N
8 2,3N
10 3,9N 4,7N 3,9N
15 8,5N 9,8N
20 16,3N 17N 12,9N 8,2N
30 40,8N 37,2N 26,2N 20,8N
40 69,6N 67,6N 52,3N 42,4N
50 105,8N 103,6N 72,6N 63,4N
60 166,1N 162,5N
80 309,7N 275N 213,9N
100 503,6N 440,8N
150 900N
200 1610N

akrit

akrit = (
8, 5 N

0, 0382 kg · 1, 5
− 9, 81 m s−2) · 0, 5

= 69, 3 m s−2

38, 2 g 69, 3 m s−2



m =

0, 0063 kg

FH = 0, 0063 kg · (9, 81 m s−2 + 54 m s−2) · 1, 5

= 0, 60 N

FH = 0, 0063 kg · (9, 81 m s−2 +
54 m s−2

0, 5
) · 1, 5

= 1, 11 N,

FA =
1, 11 N

1
= 1, 11 N

10 mm 3, 9 N −0, 7 bar

201, 4 m s−2

akrit = (
3, 9 N

0, 0063 kg · 1, 5
− 9, 81 m s−2) · 0, 5

= 201, 4 m s−2

1000 cm3 6 bar
−0, 7 bar

tE1 1, 5 s

tE = 23, 462 cm3 · 1, 5 s
1000 cm3

tE = 0, 035 s



cm3

6 mm

π
4 · ( 0, 4 cm3)2 · 120 cm 15, 079

8 mm

π
4 · ( 0, 6 cm3)2 · 20 cm 5, 655

0, 502
15 mm 0, 208

2, 000∗

VG 23, 462
∗

– – – – – – – – –

VN-14-H
VN-20-H
VN-30-H

tE1
pu 1 l 6 bar

tE

0, 0035 s 1000 cm3 6 bar 0, 5 s

0, 011 s

tB = 23, 462 cm3 · 0, 5 s
1000 cm3

tB = 0, 011 s



Leistungsdaten – Hohes Vakuum
Ejektor-Charakteristik Standard H
Nennweite Lavaldüse [mm] 1,4

Integrierte Funktion A M B
Max.Vakuum [%] 92
Betriebsdruck für max. Vakuum [bar] 3,5

Max. Saugvolumenstrom gegen
Atmosphäre

[l/min] 48,8

Betriebsdruck für max. Saug 
volumenstrom

[bar] 4

Belüftungszeit bei Nennbetriebs 
druck 6 bar (für 1 l Volumen)1)

[s] 0,43 0,5

Schalldruckpegel bei Nenn 
betriebsdruck6bar

[dB (A)] 69

1) Dauer für den Vakuumabbau bis zu einem Restvolumen von -0,05 bar 
nach Abschalten des Betriebsdrucks

–
–
–
–
–
–
–
–
–
–

VN-14-H
VN-20-H
VN-30-H

VN-14-H
VN-20-H
VN-30-H

p1 pu qns
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Titel, Zusätzlicher Titel Werkstoff: AlCuMgPb
Gewicht: 73,2gAdapterplatte
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ICAMM Bachelorthesis Emma Strenge

Stückliste

-

freigegeben

Drehplatte-Motor
gültig für die Zeichnungsnummern:
Z2

A de 1/1

1

2 1 Stk. Drehplatte

3 Stk. Befestigungselement
Drehplatte-Motor

4 1 Stk. Klemmblock

5 4 Stk.

6 Stk.

15.05.20

Befestigungselement
für Drehplatte

1 Stk.

1

3

7 3 Stk.

D4
AlCuMgPb

D1
AlCuMgPb

D3
AlCuMgPb

D2
HPL

Sechskantmutter M8 ISO 4033 - M8 - 8

Zylinderschraube M8 ISO 4762 -M8 x 25 - 8.8

Zylinderschraube M3 ISO 4762 -M3 x 10 - 8.8
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EMPFÄNGER (RX) :

FREIGABE
EDM

2
8

1

5

3
4

7
6

+24 Vdc

0 V

OSSD1

OSSD2

RESET / RESTART MANUELLES/AUTOM
ATISCHES RESET

+24 Vdc
N.O.

EDM +24 Vdc
N.C

1 = weiß = RESET / RESTART (*)
2 = braun = +24 VDC
3 = grün = FREIGABE EDM
4 = gelb = EDM
5 = grau = OSSD 1
6 = rosa = OSSD 2
7 = blau = 0V
8 = rot = MANUELLES/AUTOMATISCHES RESET

(*) automatischer RESTART RESET-Funktion
manueller RESTART RESET/RESTART-Funktion

SENDER (TX) :

3 4

2 1
TEST

0 V

+24 Vcc

NICHT
VERWENDET

+24 Vcc
N.O.

1 = braun = +24 VDC
2 = weiß = TEST
3 = blau = 0V
4 = schwarz = NICHT VERWENDET

Funktion Anschluss an Status

TEST
+ 24 Vdc TEST ON

Nicht angeschlossen
oder 0V TEST OFF

RESET
+ 24 Vdc RESET ON

Nicht angeschlossen
oder 0V RESET OFF

EDM

Kontakt
Normal geschlossener

Zustand eines
zwangeführten Relais

FREIGABE EDM
ON

Nicht angeschlossen
oder 0V

FREIGABE EDM
OFF

FREIGABE EDM
+ 24 Vdc EDM OFF

Nicht angeschlossen
oder 0V EDM ON

MAN/AUTO RESET
OSSD1 AUTOMATISCHES

RESET

OSSD2 MANUELLES
RESET







1 1 1065
2 1 1066
3 1 1067
4 1 1068
5 1 1069
6 1 1070
1 2 1071
2 2 1072
3 2 1073
4 2 1074
5 2 1075
6 2 1076

1 0137
2 0138
3 0139
4 0140
5 0141
6 0142

1 1113
2 1114
3 1115
4 1116
5 1117
6 1118
7 1119
8 1120

1 0105
2 0106
3 0107
4 0108
5 0109
6 0110
7 0111
8 0112



m = 0, 0382 kg

vmax = 5, 7 m s−1

Ekin =
1
2
· 0, 0382 kg · (5, 7 m s−1)2

= 0, 62 J

0, 62 J

TN

t2

0.28 s
0, 09 s

t1 = 0, 028 s
d = 30 mm
K = 400 mm s−1



TN = 0, 028 s + 0, 28 s

= 0, 308 s

Smin = (400 mm s−1 · 0, 308 s) + 8 · (30 mm− 14 mm)

= 251, 2 mm

251, 2 mm

TN = 0, 028 s + 0, 09 s

= 0, 118 s

Smin = (400 mm s−1 · 0, 118 s) + 8 · (30 mm− 14 mm)

= 175, 2 mm

175, 2 mm
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