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ParaPicker  |ndustrie Roboter

i Palettieren
T Verpacken
i Gruppieren
i Sortieren
T Leimen
i Lackieren
i Montieren
T Priifen
T Zuftihren
v Bearbeiten

*  Vierachsiger Parallelkinematikroboter

e Ho6chste Dynamik durch lineare Direktantriebe
 Drehachse integriert

e  Fur superdynamische Positionieraufgaben im Raum

* Im gesamten Arbeitsraum frei positionierbar
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‘P araPicker _ |ndustrie Roboter Ubersicht

ParaPicker® Roboter sind vierachsige Parallelkinematik _

Roboter in dreiarmiger Ausfiihrung. Als Aktuatoren wer-
den Linearmodule verwendet, in die lineare Direktantriebe

integriert sind. Durch den Einsatz von Standard Linearan- 17 Gerade
trieben und Standard Fiihrungskomponenten ergibt sich
fiir die Bewegungstechnik ein duBerst kostengtinstiges |
Gesamtpaket. Deshalb zeichnen sich ParaPicker® Robo- i Pick
ter durch héchste Dynamik und Flexibilitt bei insgesamt
niedrigen Systemkosten aus. [
Der Name ParaPicker® steht fiir parallele Anordnung der 'V Kreissegment
Aktuatoren!
i Raumkurve
T 1 -
' Durch die senkrechte parallele Anord- |
- nung der Aktuatoren werden Reakti- 17 Spirale
L onskrafte, die durch die bewegten Mas-
' sen der Antriebe hervorgerufen werden, 1
in die Aufstellfliiche abgeleitet. Deshalb i Helix
zeichnen sich ParaPicker® Roboter

durch eine gute Vibrationsarmut und
Standfestigkeit aus. Weiterhin wird
hierdurch nur eine kleine Aufstellflache
bendtigt.

ParaPicker® Aktuatoren mit
Direktantrieben

Die Arbeitsplattform besitzt durch die optimierte Kon-
struktion nur eine sehr geringe bewegte Masse und
eine hohe Steifigkeit. Eine dynamische Drehachse ist
als vierte Achse optional lieferbar. Zur Werksttick-
handhabung kénnen sowohl elektrisch, als auch
pneumatisch betatigte Greifer verwendet werden. Fir
die Energieversorgung des Greifsystems sind ent-
sprechende Zuflihrungen vorbereitet.

ParaPicker® Arbeitsplattform
mit Drehachse

PP03-23 @300 260 100 100 3,0 50 0,25
PP03-37 @600 280 200 200 3,0 50 1,0
PP03-48 Auf Anfrage!

Weitere technische Daten auf Anfrage!
Technische Anderungen vorbehalten!
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AParaPicker Steuerung

Die Steuerung des ParaPicker® Roboters ist PC basiert und im 19"- e

‘ParaPickerR

System aufgebaut. Auch hier wird auf kaufliche Standard Komponenten
zurilickgegriffen, sodass sich ein kostengiinstiges Steuerungspaket
ergibt. Gangige Feldbusschnittstellen, parallele 1/0's und Kamera-
schnittstellen ermdglichen die Anbindung an ubergeordnete Anlagen-
steuerungen. Eine Sicherheitsschaltung ist in der Steuerung ebenfalls
integriert. Hierdurch lassen sich leicht stand-alone Roboteranwendun-
gen mit Personenschutzeinrichtungen realisieren.

‘ParaPicker@
[STARTMENU | [ AUTOMATIK | [ HAND | [EINRICHTEN | [ DIAGNOSE |
| GRUNDKONFIGURATION | [ MANUELLES FAHREN | [SATZPROGRAMMIERUNG | | SONDERFUNKTIONEN |
Basiskoordinatensystem (BKS) Steuerung iiber E/A's Greifer-/Saugerauswahl| STATUS
Aktuelle Koordinate X: 0.2 [mm] ‘EINZELSATZBETRIEB AKTIVIEREN‘ \ﬂ‘ \ﬂl BEREIT
Moo Xommme 3. so061wm | AUSGANGE ZURDCKSETZEN | FEHLER
Aktueller Winkel C: 011 Aktueller Satz 0
In Bewegung:
Koordinatenursprung (0/0/0) liegt bezogen In Z:f”"“"": -
auf Weltkoordinatensystem (WKS) bei: L2158
WKS Koordinate X: 0.0 [mm] ‘SEQUENZERBEFRIEB AKTIVIEREN‘
'WKS Koordinate Y: 0.0 [mm]
WKS Koordinate Z: 0.0 [mm] In Bewegung:
WKS Koordinate C: 0.0[1
Rotationsachse aktivieren Steuerung iiber Feldbus
[ mwwcweren | | A Mit der ParaPicker® Motion Software [HIE verfiigt
der Benutzer Uber ein leistungsfahiges Werkzeug,
[Fus] T um die Steuerung an die Proze3umgebung anzu-
passen.
- Uber eine benutzerfreundliche Oberflache kénnen
‘ParaPicker® die Modi Automatik-, Hand-, Einrichten- und Dia-
[STARTMENG | [AUTOMATIK | [ HAND | [EINRICHTEN | [ DIAGNOSE | gnosebetrieb gewahlt werden. _ _ _
[ GRUNDKONFIGURATION | [ MANUELLES FAHREN | [SATZPROGRAMMIERUNG | [ SONDERFUNKTIONEN | Das Menu Grundkonflg_uratlon bietet die .MOQIIChkeIt
Koordinatensysteme, die Anbindung an tbergeord-
e et 6 5 o et s nete Steuerungen bzw. Prozesse und die Auswahl
- SO et von Greifer- bzw. Saugersystemen zu parametrie-
50{m/T | 2020.0[me] ren.
Der Automatikbetrieb ist satzorientiert. Es kdnnen
max. 256 Verfahrsatze remanent abgespeichert
werden und Uber 1/0's bzw. Feldbus-Schnittstelle
! o abgerufen werden. Die bei Robotern gangigen Be-
) ) - wegungsarten sind standardmafig implementiert.
insaiz: [ 0| ZYKLUSBETRIEB AKTIVIEREN | | START ZYiLER | Das Diagnosemen stellt fir den Benutzer ein lei-
frasmoen] | _Acepos stungsfahiges Tool dar.
‘ PROGRAMM SPEICHERN ‘ ‘ PROGRAMM LADEN ‘
[Pms] © NG ANTREBSTECHNIK . AUTOMATION GuEH
- ®
o . . . . ParaPicker®
Im Elnrlchtbgtrleb Werdgn die Funktionen Tippen [STARTMENU | [ AUTOMATIK | [ HAND | [EINRICHTEN | [ DIAGNOSE |
und Testbetrieb unterstitzt.

Fir einen Bewegungstest und die Ermittiung der [ GRUNDKONFIGURATION | [ MANUELLES FAHREN | [SATZPROGRAMMIERUNG | | SONDERFUNKTIONEN |
Verfahrzeiten kann im Testzyklusbetrieb zwischen [ TIPPBETRIEB AKTIVIEREN | STATUS
zwei Positionen in Dauerfolge verfahren werden. x v z R
Das System ermittelt hierbei die benétigte Verfahr- s

zeit und die Auslastung. So kann die Leistungsfa- EES'E'EF:,
higkeit des Roboters unter den gegebenen Be- X 00 [mm] Y. 0.0[mml Z 00[mml CLEVELT
triebsbedingungen einfach und schnell ermittelt [PRpe—
werden. \ GO TO POS AKTIVIEREN | Y e

X: [00[mm] | Y: [0.0[mm] | Z: [589.5 [mm]] Vmax: [0.10[m/s]| Amax: [5.0 [m/s7| [ START | s 00

[ TESTZYKLUSBETRIEB AKTIVIEREN |

stehi | Zeitfms] | XOrefmm) | ¥ G mm) | 2 G ]| XEP () | Y EP ] | 2P ) [ Winkel 1] Amesc ot 169 ohet ] | Vina ms) | Ama ) | Verahrzat )
T [wAT 1000 fne] 100 fre]

2 [ [0 [ 2000t | se20ine)

3 [WAT | 20[ms] 20[ms]

i [ere ] e |||
5 [P | T00ms] |

[START ZYKLER]  [STOPP ZYKLER]
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Den

ParaPicker® Roboter
erhalten Sie in
Deutschland inklusive
Prozessintegration
von unserem
Systempartner!

.inotec

Hutomotlon & Priftechnik

inotec AP GmbH
Felsweg 12

35435 Wettenberg
Germany
++49-(0)641-986130
www.inotec-ap.de

Linear motor -Systeme

N

aus einer Hand!

JUNG ANTRIEBSTECHNIK U.

AUTOMATION GMBH

Felsweg 18

35435 Wettenberg

Germany

Tel.: +49-(0)641-48017-0

Fax: +49-(0)641-48017-15

eMail:  ja2@ja2-gmbh.de

Web: www.ja2-gmbh.de
www.parapicker.de

Technische Anderungen vorbehalten!
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