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SR60 Turbo-SCARA

Der SCARA-Roboter ist eine vierachsgesteuerte Maschine, die mit B&R
Servomotoren angetrieben wird. Der stabile
FuR ist an einer Tragerplatte und auf diesen ist
der Hauptarm (4M2) montiert, dies stellt eine
hohe Steifigkeit des Armes sicher. Das Gelenk
(4M1) ist wiederum an dem Ausleger der
Hauptarm-Achse (4M2) befestigt und hat zur
Eigenschaft das diese Achse fiir eine hohe
Beweglichkeit in horizontaler Richtung. Daraus
ergibt sich eine grof3e Arbeitsflache im
Verhaltnis zur BaugréRe. Die (5M1) Achse ist ﬁ
an dem Ausleger der (4M1) Gelenkachse

angebracht und wird als eine Linearachse 1
ausgefihrt, welche sich in einem erhéhten
Gehause befindet. Diese Achse ermdglicht der
darauf montierten (5M2) Werkzeughalterachse die vertikale Expansion des
Arbeitsbereiches. Hierbei handelt es sich um eine Rotationsachse, somit kann
eine préazise Aufnahme des Golfballes durch den Pneumatik-Vakuumsauger
erfolgen.

Servoregler

Der Servoregler die Aufgabe, die Verbindung zwischen
Steuerung und Antrieb herzustellen. Hierbei ist der Servoregler
daflr zusténdig den Antrieb mitzuteilen, welche Position
angefahren werden soll.

Damit die Sicherheitsfunktionen gewahrleistet sind, sind in den
ACOPOSmulti sogenannte SafeMC Module fest verbaut. Diese
kénnen uber das openSAFETY Kommunikationsprotokoll
sicherheitsrelevante Daten wie zum Beispiel Achsenfreigaben
empfangen. Um openSAFETY nutzen zu kénnen, wird eine
Safe-Logic Steuerung benétigt. Diese tibernimmt die Aufgabe
der sicherheitsrelevanten Signale im Programm zu verarbeiten.
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Referenzieren

Die Refernzfahrt des SCARA-Roboters erfolgt mit dem Funktionsbaustein
"ncBLOCK_TORQUE?®, Vier der funf Achsen haben einen mechanischen Anschlag und somit
einen klar definierten sicheren Arbeitsbereich. Der Referenzier-Modus "ncBLOCK_TORQUE*
verféhrt die Achse dabei in die eingestellte Suchrichtung, bis das aufgebrachte Drehmoment
des Motors die Parametrierte Drehmomenten grenze "torque_lim* erreicht hat.
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Machanischer Anschiag

Kurvenscheibe

Die Anforderung an die Projektarbeit ist, dass der Roboter-Arm sich parallel und synchron mit
der Festo-Linearachse zur Ausgabeposition begibt. Dazu wurden Kurvenscheiben genutzt, bei
denen die Festo-Linearachse die Bezugsachse darstellt, die Haupt- und Gelenkachse sind die
untergeordneten Achsen.
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