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Ansteuerung und Vermessung des PocketDelta-Roboters
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Der PocketDelta-Roboter in Kombination mit der Mehrach-
sensteuerung G1400 von Precise Automation

| A

Pick-and-Place-Applikation

Ausgangslage: In einer friheren Semesterarbeit wurde die Steuerungseinheit des
PocketDelta-Roboters der Firma Asyril entfernt und stattdessen eine Mehrachsen-
steuerung der Firma Precise Automation angefligt. Der Roboter war daraufhin
noch nicht funktionsfahig. Die Probleme wurden in der Programmierung des Con-
trollers und der Encoderinterpolationsmodule vermutet.

Aufgabenstellung: Das Robotersystem sollte instand gesetzt und die Programmie-
rung soweit optimiert werden, dass der Roboter ein moglichst gutes Fahrverhal-
ten aufweist. Anschliessend sollte das Fahrverhalten verifiziert und eine Pick-and-
Place-Applikation implementiert werden.

Ergebnis: Instandsetzung: Die Encodersignale wurden angepasst und die Positi-
onierregelkreise optimiert, um eine gute Positioniergenauigkeit und eine kurze
Einstellzeit zu erreichen. Die kinematische Struktur wurde prazise montiert und
referenziert.

Verifikation: Die experimentellen Untersuchungen mit Hilfe eines externen Laser-
sensors haben gezeigt, dass die Positionierwiederholgenauigkeit bei 4 pm liegt.
Ebenso wurden die Stabilisationszeit, die Zykluszeit, die Tragfahigkeit in der verti-
kalen Richtung und der Fahrbereich ermittelt. Anschliessend wurde eine Pick-und-
Place-Applikation mithilfe eines Sauggreifers realisiert.

Empfehlung: Das Regelverhalten der Positionierregelkreise wird relativ stark durch
die Transportlast beeinflusst. Dieser Stéreinfluss kann beseitigt werden, indem
man im Befehlsprogramm die PID-Reglerparameter fortlaufend der zu transpor-
tierenden Last anpasst.






