Inhaltsverzeichnis

1 Bedeutung und ERtwWickIUng ... 1
1L BINFURIUNE ...ceoeeiinectciecce et ettt sa st 1

1.2 Geschichtlicher RUCKDHCK ..ot 4

1.3 Handhabungstechnik im Produktionssystem .........cccommeiiniiniciennineieneienicenes 8

2 Handhabungsobjekte................ccoovereninioiiiiiiii ettt 14
2.1 Gliederung und Merkmale .........c..coccreveiiiiiinininiiin s 14
2.2 WerkstiicKOTAMUNEZEN .......c.cociviiiieniiiiiiiieiritcicieeie sttt 18
2.3 Werkstiickverhalten ..........ccoovvieeiiiciietccececi e 25
2.3.1 FallDEWEZUNE .....ceemeeeirrirrecnteteveesiesetnsnes e st e e e n e sbans 25

2.3.2 ROIDEWEZUNG.......coeieiiecnerrcecrtne s e sstetesn s sasenne st r e re s sennane 29

2.3.3 GleltbEWEBUNG..........ceireietereert ettt srecseresenes s sassassassansenes 33

2.3 4 KippbheWeGUNG... ..ottt ettt s scese s sns s s s s asens 40

2.3.5 WendebewWegung ..........ccccoveeiireenrereneinnt et enteses et se s sassene 42

2.4 Handhabungsgerechte Werkstiickgestaltung ............ccccovvcecnvnnnicvnncniinnnnnne, 43

3 Handhabungsvorgange ..............ccccoeiruriiiniincininceenn st snsssssesasesessessesasns 52
3.1 Funktionen und Sinnbilder...........cccoveeirecenecmncrieieiii st 52
3.2 Aufstellen von Funktionsplanen ........cc.cocoeeeceveiiiinicenieencnnnersicnicniscsenecnees 56

4 Funktionstriger und Zufithreinrichtungen ................c.ccccoocniinininne 59
4.1 Gliederung und LOSUNZSWEEE. .......coeevemtrrermerenrcrenmrreiirsicsssessssessseese s sesesseses 59
4.2 Speichereinrichtungen. ... .....ocvvveecrieienrieieeeneere et 60
4.2.1 BUDKET ..ottt et st e s e e s e e s 62

4.2.2 Stapeleinrichtungen ......c..coveieiereieriircee ettt e seneenes 78

4.2.3 MAZAZINE ..ottt seescses et sensesenseseassassesenesasassesseneseansnanans 85

4.3 Einrichtungen zum Mengen verindern...........cocoecceeeeeveereeeneeereeerereneecserseneaes 104
43,1 ZULEIIEN. ...ttt ettt e e 104

4.3.2 Abzweigen und Zusammenfuihren.............ccoccoeeveeermieicieceeeeececeeennene. 120

4.3.3 SOTLIETIL ... rcreeeree e eee e e et ea sttt ese s s e te s e e s 122

4.4 Einrichtungen zum BEeWEZEN .........ccoveereeeieiencreeereeeneteeneee e nensssaeans 123
4.4.1 Linear- und Dreheinheiten...........cccovoveervnrrerreinnieeeeneee e seeecesenns 123

4.4.2 EinlegeeinriChtUngen..........oveeeerereemememceeeeeeeeeevesescereesasesesessesessnsnens 133

443 OFANEN ...ttt ees et se et 149

4.4.4 POSHIOMIETEM ......c..oeovemnccncrccnccnnserresssssssesssestesesesseessessesesessassnsssnnnce 165

4.4.5 WEHETEEDEI.......ucoeeeeeteeeteereeeeer e verce et sess e eneeese s eeeoeeseensmeeesoeneene 169

4.4.6 Schwingfordertechnik ............ccooveueiemeeeceeeeeeeeeececece e 186

4.5 Einrichtungen zum SiCherN.........coecevirniriiinrneeseieese e ssasaens 203
4.5.1 Werkstiickaufnahmen...........cccccooiriceiceeeee e, 204

4.5.2 Greifer...........ccoecrunen retescsaeenes et e e et nnrasene 206

4.5.3 Greiferwechseleinrichtungen..........c.ooveceerveeervereecreseess e, 222

4.5.4 Greifen von KIeinsStteilen.........cccwrvrereerreenerrsvireecenens ceeeevenscnceceeenenna 224

Bibliografische Informationen digitalisiert durch EI H
http://d-nb.info/998863815 BLI T


http://d-nb.info/998863815

4.7 BandzufUhrung........cccocoiiiireini ettt st et 231
4.8 SchraubenZufihIung ..........ccoooreiiicnninrr e reete sttt erens 237
4.9 Kontinuierliche Werkstickzufihrung...........ccoveeeeeiviivnncincenncceneceeeceeeenens 244
4.10 Auswahl von FUunktionstrigern.........ccoeeevererentireninernnreeeieeneecreeseneeseseeesesenes 246

5 Flexible Handhabungstechmik ................ccoooniiiiiii e 255
5.1 Handgefiihrte Manipulatoren...........ccocceeeereeerenceinunrnensreeneeses cevereesnsaesesssscennas 255
5.1.1 Aufgaben und Verordnung.............cccoeeeevrueervveercers oo seeivecnnn 256

5.1.2 Funktionen und Baugruppen ...........cccceveeeeeencerrcrenenneneneesesnesscsesenes 256

5. 1.3 ADITED ...ttt st sa s sae s b es st easesann e sansanas 263

5.1.3.1 Fluidantrieb.......ccoverrurevrereeeieieevreuereeteieesieseecesceasaisncancnesseanane 263

5.1.3.2 EleKtroantrieDd ...........cccoveecrrrinrenrninenieesesiereeee e e e seee e snens 265

5.1.4 GelenkDIemSUNE.......cccvicrreereeiiriesseeeteraneeentesestesaesesssassesananesessesssannns 266

5.1.5 Standsicherheit von Sdulengeraten.........cooovovvvvecieevriveevieeeseciecennnne 267

5.1.6 Greifer und Lastaufnahmemittel .........cocoovvivnieeiiniiecnceeeennee. 268

5.2 KODOL. .. ittt ettt s et ettt b s et et e e en et e e bensesseseaneas 269
5.2.1 Definition und Einordnung.............cceceienenereccnresienenneessnsessesenetnnnas 269

5.2.2 FUNKHIONSPTINZIP......eererimiieeeetririnieneeeneeeeseecereeesesmseseeesasssseennenesensens 270

5.2.3 ANWENAUNE ...cvcviiiniiiccietii ettt et sae e e e e saemaen 273

5.3 INAUSLIEIODOLET ......c..citeirierinteee ettt ettt ettt et s s s sveemeanen 273
5.3.1 KOOTdiNatenSYSLEIME ....cvevvrreercerrerrarneeeerertenresnrasnesasassesssessesansesesssesseesnes 276

5.3.2 Bewegungssteuerung und -beschreibung............cccovevvivrnerereceeveneennne. 278

5.3.2.1 Vektordarstellung .......c.ccccuvvmrorereecrnienrrreceeteresensesreeseeeseessnesens 279

5.3.2.2 Frame-KOnZeEPt .....coeeorviiiiinreciiiiiitee et iieeenees e eeeeene s 281

5.3.2.3 Beschreiben von Drehungen.........ccovvveeeecceviniinneecieeeereeereeenns 283

5.3.2.4 Koordinatentransformation..............ceveeererereniencecerennenenerasesesnanes 284

5.3.2.5 Denavit-Hartenberg-Konvention ............ccoceoveeviiniennnnnncniinnienens 287

5.3.3 Roboterkinematik ............cccveeiceunesereenereeninienererr s eee s senessesoseesesens 288

5.3.4 ProgrammierteChniken ...........cocooeevveeeerentncscnenmernnenseene s eceresesessennens 293

5.4 Flexible Werkstiickbereitstellung .............cocorvceeeiiniminrnineccnnnrr e 295

6 Zufiihren von Schiittgut und Fluiden ...............ccccoooviiininecreceeenns 302
6.1 Stellen von STOFISITOMEN. ........coceireeeieiireee ettt 302
6.2 Zufiihren von SChULLEUL .......cocooveiieieieireeeeee ettt en st eaens 308

T TranSTerSYSteIIC. .........cc.couomiereecrinererreteieearse e s tesaesssesaessreseesssassessesanssarsnssseasenns 313
7.1 Verkettung von Arbeitsmitteln .........ccccviverieeiniineeeeec e 314
7.2 Weitergabe- und WerkstilcktrigersySteme ......ccco.eererencereerrreereeerereeessrareneerenneas 319
7.3 WerkStICKIIAET .....cuvemeeiiitricicitees ettt st sne e sene 328
7.4 WerkstiicktragerschnelleinZug ..o 336
7.5 Werksticktragerfihrung ..o 338

8 Sicherheitstechnische Anforderungen ...............cccccooveiiiiercnernnccerenerereesseeeesenns 344
8.1 Gefdhrdungspotenzial ...ttt s ce s sieene 344

8.2 Schutzeinrichtungen und MaBnahmen ...........cccovvvvieececnecnrnenecnenereeeerees 346



VIl

8.3 Robotereinsatz ohne trennende Schutzeinrichtungen (OTS) ..., 352
9 Storungen im Werkstiickfluss 355
10 Losungen zu den Ubungsaufgaben 358
Anhang I: Sinnbilder zur Darstellung von Handhabungsablaufen nach der VDI-
Richtlinie 2860 373
Anhang II: Normen zur Maschinensicherheit (Auswahl) 374
Literatur und Quellen 375

Sachwortverzeichnis 378




	IDN:998863815 ONIX:04 [TOC]
	Inhalt
	Seite 1
	Seite 2
	Seite 3

	Bibliografische Informationen
	http://d-nb.info/998863815



