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Mit parallelen Motormodulen

pickt man besser
Parallele Kinematik fir kurze Hibe

Mit dem Parapicker PP02 bietet Jung eine Systemldsung fur schnell taktende Pick-and-Place-Aufgaben in
der Montage-, Handhabungs-, Priif- und Verpackungstechnik. Dank der Parallelkinematik entfaltet die mit
zwei Linearmotor-Modulen direkt angetriebene Einheit hohe Beschleunigungs- und Geschwindigkeitswerte.
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GroBerer Parapicker: Die groBere Type PP02-37x120 zeichnet sich
ebenfalls durch hohe Taktzahlen aus, sie ist jedoch fiir groRere
Nutzlasten beziehungsweise Bearbeitungskréfte vorgesehen.

Kleinerer Parapicker: Die Type
PP02-23x160 ist fiir kleine
Nutzlasten und fiir sehr hohe
Taktzahlen ausgelegt.

er seine Prozesse in Montage-, Ver-

packungs- und Priiftechnik auto-

matisieren will, dem begegnen im

Industrieeinsatz heute Pick-and-

Place-Einheiten in verschiedenen

Ausfiihrungen. Meist handelt es sich dabei um zweiach-
sige Handhabungssysteme mit Direktantriebstechnik,
deren serielle Kinematik auf einer Kombination von
einzelachsigen Linearmotor-Modulen fiir Bewegungen
in X-Z- oder Z-X-Richtung basiert. Durch die Ausriis-
tung mit modernen Linearmotoren sind diese Einheiten
fir die Umsetzung schneller Pick-and-Place-Ablaufe
und fiigetechnischer Verfahren inzwischen viel gefragt.
Die Vertreter dieser recht einfachen Systeme haben
jedoch allesamt einen entscheidenden Nachteil: Sie be-
notigen mindestens ein bewegtes Motorkabel, das — ins-
besondere in Prozessen mit hohen Taktzahlen - frithe
Ausfille verursachen kann. Auflerdem liegen die An-
triebsmagnete der Motoren bei diesen Systemen sehr
dicht am Prozess. Das kann eine Aufmagnetisierung der
gesamten Vorrichtung oder des Werkstiicks verursachen
und erhebliche Negativeffekte fiir die Montage nach sich
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ziehen. Trotz dieser Risiken erfreuen sich solche konventionel-
len Pick-and-Place-Systeme grofler Beliebtheit, da sie ein gutes
Preis-Leistungs-Verhiltnis bieten und ihre Steuerungstechnik
leicht beherrschbar ist.

Ein neues Konzept

Automatisierer und Anlagenbauer aber, die diese Nachteile
scheuen und auf der Suche nach einer neuartigen Losung fiir
hochdynamische, schnell taktende Anwendungen sind, kénnen
bei Jung Antriebstechnik u. Automation (JA?) fiindig werden.
Der Wettenberger Kinematik-Spezialist widmet sich seit iber
zehn Jahren der Weiterentwicklung der konventionellen Pick-
and-Place-Technik. Bereits 2005 verbliiffte er die Besucher der
damaligen Fachmesse SPS IPC Drives mit der Vorstellung eines
zweiachsigen Parallelkinematik-Roboters, der von zwei Linear-
motoren angetrieben wurde und bei dem die Parallelkinematik
in CFK-Technik federleicht ausgefiihrt war. Mit dieser Prisen-
tation legte das Unternehmen den Grundstein fiir ihre heutige
Parapicker-Technologie und die darauf basierenden Pick-and-
Place-Losungen.

Der aktuell angebotene, neueste PP02-Parapicker zeigt sich
als hocheffizientes Leichtbau-System, bestehend aus zwei Line-
armotor-Modulen des Typs Highdynamic, die in einem Verbin-
dungsblock parallel angeordnet sind - was dieser Losung dann
auch ihren Namen verleiht. Eine Delta-Hebelkinematik verbin-
det die zwei Stirnplatten der Module mit dem sogenannten TCP,
dem Tool Center Point fiir die Applikationsadaption. Da sowohl
die beiden Linearmotor-Module als auch die Hebelkinematik
sehr steif und absolut spielfrei ausgefiihrt sind, lassen sich mit
dem PPO02-ParaPicker selbst anspruchsvolle Pick-and-Place-
Anwendungen mit héheren Anforderungen an die Genauigkeit
realisieren.

Verzicht auf Kabel vereinfacht Einbau

Ein Pluspunkt der parallelen Anordnung der Linearmotoren be-
steht darin, dass beide Antriebe fest montiert sind. Infolgedessen
kann diese Konstruktion véllig auf den Einsatz bewegter Kabel
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verzichten. Das vereinfacht ihren Einbau in montage-, verpa-
ckungs- oder priiftechnische Vorrichtungen erheblich und senkt
auflerdem den Wartungsaufwand. Dariiber hinaus bietet die
Delta-Hebelkinematik den Vorteil, dass sich in der horizontalen
X-Richtung die Krifte der beiden Linearmotoren addieren kon-
nen, wodurch ein grofSes Kraftpotenzial besteht. In der Z-Bewe-
gungsrichtung ldsst sich durch die besondere Geometrie der He-
belkinematik ein Ubersetzungseffekt ins Schnelle erzielen.

Aus all diesen Griinden ist der Parallelkinematik-Roboter
sehr gut fir hochprizise Anwendungen mit relativ kleinen -
sprich kurzen - Horizontal- und Vertikalhiiben geeignet. Gera-
de bei Bewegungen in der Z-Achse sind dabei auflerordentlich
hohe Verfahrgeschwindigkeiten und Beschleunigungen zu erzie-
len, da sich zusitzlich zur beschriebenen mechanischen Uber-
setzung ins Schnelle ein Effekt ergibt, der aus der gegenldufigen
gleichzeitigen Bewegung der Linearmotorachsen resultiert.

Weitere positive Eigenschaften ergeben sich direkt aus der
Verwendung tubularer Linearmotoren. Da ndmlich deren Mo-
toraufbau einen runden Querschnitt hat, ist es relativ leicht
moglich, die Motoren mit ihren magnetischen Liufern abzu-
dichten. Und zwar viel einfacher und zuverldssiger, als das bei
Linearmotoren flacher Bauart der Fall ist. Das bedeutet konkret:
Als einer von wenigen Herstellern kann JA? mit dem Parapicker
PP02-37 ein System anbieten, bei dem die Gelenke der Hebelki-
nematik und die Fiihrungswagen abgedichtet sind. Der Anwen-
der erhidlt damit eine Handhabungslésung fiir den Einsatz in
schmutzigen und staubigen Produktionsumgebungen. Man
denke hier beispielsweise an die Lebensmittelindustrie oder
auch die Keramik- und Sintertechnik.

Support fiir die Steuerungstechnik

Im Gegensatz zu serieller Kinematik stellt diese Technologie an
den Steuerungstechniker erh6hte Anspriiche. Denn anders als
bei der klassischen seriellen Kinematik erfolgt bei dem Parallel-
kinematik-Roboter die TCP-Bewegung nicht rein kartesisch,
sondern auf Kreisbahnen. Mit anderen Worten: Bewegungsau-
tomation und die Steuerungsprogrammierung erfordern einen
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,Fall 1- 3" Fiir die Bewegung des TCP
(Tool Center Point) in Z-Richtung sind
grundstzlich zwei unterschiedliche
Falle zu betrachten. Bewegt sich nur
ein Aktuator, so resultiert dies in einer
Bewegung des TCP in Z-Richtung. Der
Hub des Aktuators wird durch die
Geometrie der Hebelkinematik ins
Schnelle iibersetzt. Die Dynamik am
TCP entspricht demzufolge der
Dynamik des bewegten Aktuators
libersetzt ins Schnelle. Bewegen sich
beide Aktuatoren gleichzeitig und
gegenldufig zueinander, so ergibt sich
ebenfalls eine Bewegung in
I-Richtung. Hierbei verdoppelt sich
jedoch die Dynamik. Das Parapicker-
Prinzip kann hier seine Vorteile
gegeniiber klassischer serieller
Kinematik voll ausspielen.
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hoheren rechnerischen Aufwand. Da der Kinematikspezialist
jedoch - basierend auf seinen seit 2005 gesammelten Praxiser-
fahrungen - die nétigen Algorithmen bereitstellt, kann der
Kunde die Integration der Bewegungsautomation dieser Tech-
nologie in gingige Steuerungen selbst bewerkstelligen. Das gilt
unabhingig vom eingesetzten tibergeordneten Steuerungssystem.
Auflerdem bieten inzwischen immer mehr Steuerungshersteller
fertige NC-Pakete an, mit denen auch die Parapicker-Kinematik
mathematisch modelliert und einfach in Bahnkurvensteuerungen
integriert werden konnen.

Fir die Ansteuerung der Parallelkinematik-Roboter bietet
das Unternehmen zudem passende Positioniercontroller an, die
sich an alle industriellen Feldbussysteme anbinden lassen. Da-
mit kénnen diese vielseitig einsetzbaren Pick-and-Place-Ein-
heiten an allen gédngigen NC-Steuerungen und SPS betrieben
werden. Die Controller verfiigen zwecks Maschinensicherheit
auch iiber die erforderlichen Sicherheitsfunktionen, also etwa
STO (Save Torque Off). Weitere Sicherheitsfunktionalititen fiir
die Controller sind derzeit in Entwicklung.

HANDLINGSYSTEME
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OPTIMIERTER MATERIALFLUSS
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PICK-AND-PLACE.

Zwei BaugroéBen mit starken Linearantrieben

Den Parapicker PP02 gibt es in zwei Baugréflen mit unter-
schiedlichen Kriften und Arbeitsflichen. Fir Anwendungen
mit kleinen Nutzlasten (typ. 0,25 Kilogramm) und sehr hohen
Taktzahlen maf3geschneidert ist der PP02-23x160. Mit einer
Kraft von bis zu 274 Newton realisiert er in X-Richtung Hiibe
von bis zu 180 Millimeter (X); in der Z-Achse erreicht er mit
maximal 137 Newton Hiibe von bis zu 110 Millimetern. Sein
grofler Bruder ist der PP02-37x120, der fiir grofiere Nutzlasten
(typ. 1,0 Kilogramm) ausgelegt ist. Mit deutlich mehr Kraft (bis
510 Newton) deckt er einen grofieren Arbeitsraum von bis zu
280 Millimeter in X- und 120 Millimeter in Z-Achse ab. Beide
Modelle punkten dank ihrer Highdynamic-Linearantriebe mit
hohen Verfahrgeschwindigkeiten von drei Metern pro Sekunde
und Beschleunigungen von 100 m/s% jim
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