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Die Anwendungshedingungen sind entscheiend

SCARA- oder Linearroboter fur Montage- und Handhabungsaufgaben

Oft stellt sich bei SCARA- und Linearach-
senrobotern die Frage, welche der bei-
den Kinematiken besser fiir den Einsatz
bei Montage- und Handhabungsaufga-
ben geeignet ist. Das lasst sich nicht ge-
nerell beantworten. Im folgenden Anwen-
dungsfall ist die Entscheidung zu Guns-

ten eines vierachsigen Linearachsenro-

boters gefallen.

In einer Montagelinie fiir Geblaseregler, die
insgesamt aus sechs automatisierten Statio-
nen besteht, mussten mehrere Prozesse in
einer Arbeitsstation integriert werden. Es fal-
len folgende Prozessschritte an: Messung
der Hohe des jewelligen Kiihlkdrpers zur op-
timalen Zustellung der Dosiernadel; Auftra-
gen von Warmeleitpaste an zwel verschiede-
nen Stellen eines Kithlkorpers und Einlegen
einer Leiterplatte in den Kiihlkorper, die in e
ner Kunststoffpalette bereitgestellt wird.

Der Roboter musste also nicht nur mit ek-
nem Greifer, sondern dariiber hinaus mit er
nem Dosierkopf fir die Warmeleitpaste und
deren Vorratskartusche sowie einem Laser-
abstandssensor ausgeriistet werden. Hier
zeigt sich ein Vorteil des Linearachsenrobo-
ters. Er ist zwar nicht ganz so schnell wie
der SCARA-Roboter kann aber eine haheres
Handhabungsgewicht transportieren und die
Anbringung von zusatzlichen Aggregaten,
die in der Néhe des Greifers angebracht
werden miissen, ist einfacher,

Zuerst wird gemessen

MNachdem der Werksticktrager, auf dem ins-
gesamt acht Geblaseregler-Kihlkorper plat
ziert sind in die Station eingelaufen und in-
dexiert ist, beginnt der Roboter die tatsach-
liche Hohe jeder einzelnen Kilhlkdrperflache
mit dem Laser zu messen. Anhand der La-
sermessung werden die ZWerte fir die Zu-
stellung des Dosierkopfes korrigiert. Dann
erfolgt die Zustellung des Dosierkopfes und
der Roboter tragt, die Warmeleitpaste Ufor-
mig auf die Kiihikérper auf. Im letzten Pro-
zessschritt wird in jeden Kihlkorper eine
Leiterplatte eingesetzt, die der Roboter aus
einer Palette entnimmt.

Zur Anwendung kam ein vierachsig frei-
programmierbarer Linearachsenroboter mit
Zelensteverung. Diese Art der Linearach-
senroboter kinnen aus einem Baukasten-
system zusammengestellt werden. Je nach
bendtigtem  Arbeitsraum lassen sich die
Hubléngen in X, Y- und Z-Achse zusam-
menstellen.  AuBerdem konnen je nach
Handhabungsgewicht und bendfigter Ge-
schwindigkeit auch unterschiedliche Ach-

Bild: Linearroboter:
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senmodelle ausgewahlt werden. So gibt es
zwei verschiedene Ausflhrungen in der
Schlittenbreite, die tiber die Steifigkeit und
damit Giber das Handhabungsgewicht ent
scheiden, In dieser Applikation wurde die
starkere Ausflihrung eingesetzt. Bel den
Geschwindigkeitsvarianten gibt es Achsen
mit 600 mm/s, 1200 mm/s und
2000 mmy/s. Da es in dieser Anwendung
sowohl schnelle Pick-und Place-Zyklen gibt,
als auch langsame Bahnbewegung mit
Linearinterpolation, entschied man sich fir
die mittlere  Achsgeschwindigkeit von
1200 mm/s. Der Roboter erreicht eine
Genauigkett von 0,02 mm.

Anordnung der Aggregate

Der Roboter hat aufgrund der Grofe der
Palette (600 mm x 400 mm), auf der die
Leiterplatte bereitgestellt wird, und der
GroBe des Werkstiicktragers (300 mm x
300 mm) einen Arbeitshereich von
700 mm »x 700 mm und einen Z-Hub von
200 mm. An der Z/W-Achseneinheit des
Roboters ist zentrisch der Greifer fir die
Leiterplatte montiert. Dies ist wichtig da-
mit ein Winkelversatz zwischen Aufnahme-
position der Leiterplatte in der Palette und
der Ablageposition im Kihlkorper ausgegl-
chen werden kann. Weiterhin ist exzent
risch an die Z-Achse ein pneumatisch ar-
betender Kurzhubzylinder angebracht, auf
dessen Schlitten der Dosierkopf befestigt
ist. Auch der Laserabstandssensor ist an
der Z-Achse hefestigt, Der Vorratsbehélter
der Warmeleitpaste ist an den Schiitten
der Y-Achse montiert.

Dieser Anwendungsfall ist ideal fur einen
Linearachsenroboter geeignet, da dieser
hier seine Vortelle ausspielen kann, relativ
hohes Handhabungsgewicht durch Greifer,
Werkzeuge und andere Aggregate, Bahn-
steuerungsaufgaben und hohe Prézision
bel der Positionierung.

Zu den Themen SCARA- und Linear-
roboter erhalten Sie Informationen
iiber:
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