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- Fiihrungsgetriebe zur Umwandlung einer Schubbewegung in eine Geradenparallelfithrung des Greiforgans

- Ebenes sechsgliedriges Kurbelgetriebe, ebenes Watt-1-Getriebe (zweifach)

1y

DS

a) b)
Bild 1. Geradenparallelgreifer
a) Kinematisches Schema
b) Getriebemodell
¢) Strukturbild fiir das obere Teilgetriebe
¢)

Symbole im Strukturbild:
D fiir Drehung S fiir Schiebung

W fiir Schraubung (Windung)

¥\  Antriebsgelenk; <—> Abtriebsglied

Beispiel D,S: Gelenk mit dem Freiheitsgrad 3; 2 Drehungen, 1 Schiebung

Zugriffsmerkmale (je Teilgetriebe):

Anzahl der Antriebsgelenke : 1, davon 1 am Gestell

Anzahl der Abtriebsglieder : 1, davon 0 am Gestell

Anzahl der Glieder : 4, davon 4 bindr, 2 ternir

Anzahl der Gelenke : 7, davon 6 Drehgelenke (D),
1 Schubgelenk (S)

Abmessungen (in Léngeneinheiten):
AB=1,=2 B,B=1,=2 BC=2
AE=2e=1 CD=1 ED =4

Die Gelenkpunkte A, B und C des Gliedes 2 liegen auf einer
Geraden.

Erliuterung:

Der in Bild 1 dargestellte Geradenparallelgreifer besteht aus
zwei gleichen symmetrisch zur Greifermittelachse (x-Achse
des tragerfesten Greiferkoordinatensystems) angeordneten
ebenen Teilgetrieben. Jedes Teilgetriebe ist ein sechsgliedri-
ges Watt-1-Getriebe, bestehend aus einer gleichschenkligen,
nichtversetzten Schubkurbel (Ag..)ABBy mit dem Koppel-
punkt C und aus einer Parallelkurbel ACDE, die durch die
Drehgelenke A, C und E mit der Schubkurbel verbunden ist.
Das Antriebsglied ist der im Tréger (Gestell) 6;0 gefiihrte
Schieber 1, dessen Gelenkpunkt A einen bestimmen Bereich

seiner geradlinigen Bahn
Verldngerung durch den
hindurchgeht. Wegen der

ka durchlauft, die in ihrer
Drehpunkt By der Kurbel 3
speziellen Abmessungen der
Schubkurbel ﬁ:E:B_C bewegt sich der PunktC der
Koppel 2 auf einer Geraden k¢, die in By senkrecht auf der
Schubgeraden k4 steht. Das Gelenkparallelogramm ACDE ist
so zur Koppel angeordnet (AE Lk, ), dass auch der Gelenk-
punkt D auf der Geraden k¢ gefiihrt wird, so dass das mit
Glied 4 verbundene Greiforgan parallel bewegt wird, d.h.
jede Senkrechte auf CD parallel zur Geraden ks und damit
zur x-Achse des mit seinem Ursprung in O liegenden
x-y-Tragerkoordinatensystems bleibt.
Dadurch ist der Geradenparallelgreifer ein selbstzentrierender
Greifer, d.h. beim Greifen rotationssymmetrischer Objekte
(k1, kp) unterschiedlichen Durchmessers bleibt die Lage der
Mittelpunkte M;=M,=M auf der x-Achse erhalten (Bild la,b
und Bild 2). Durch diese Punktzentrierung kann vermieden
werden, dass der Greifer je nach GroBe des rotationssym-
metrischen Objektes unterschiedliche Positionen zum Greifen
einnchmen muss, was zu einem erhohten Aufwand fiir die
Programmierung des Handhabungsgerites fithren wiirde.
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? Ax=0,Ay =0

Bild 2. Gleiche Lage der Mittelpunkte M, M, der kreis-
formigen Objekte k;, ky mit unterschiedlichen

Durchmessern
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Bild 3. Kennlinien
a) Greifweg-Kennlinie
b) Bezogene Greifgeschwindigkeit
¢) Greifkraft-Kennlinie
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Greifweg-Kennlinie

Die Greifweg-Kennlinie gibt den Zusammenhang zwischen
dem Greifweg sg und dem Antriebsweg s an (Bild 3a).
Der Antriebsweg sp des Gelenkpunktes A des Schiebers 1
liegt zwischen spmin > 0 und spmax < 2 13, um die Decklage
und Strecklage der Koppel2 und der Kurbel 3 zu
vermeiden. Fiir spm, hat der Gelenkpunkt C des Greif-
organs den Abstand scpax und flir spmax den Abstand
Scmin von der x-Achse des Greiferkoordinatensystems. Fiir
den Greifweg gilt

SG = SCmax — SC

mit
sc= 442 -s2 —¢
und 13 = 12 .

Daraus ergibt sich die Ubertragungsfunktion 1. Ordnung

ds. =S, TSy

S = = =
C
ds, \/41§ —-s%  scte

In Bild 3a und 3b sind der Greifweg sg und die bezogene
Greifgeschwindigkeit

v
v _ G __
SG——V = SC
A

iiber dem Antriebsweg s aufgetragen.

Greifkraft-Kennlinie

Die Greifkraft-Kennlinie stellt den Verlauf des Greif-
kraftverhéltnisses FG/Fa (Greifkraft Fg, Antriebskraft Fa)
in Abhéngigkeit vom Antriebsweg sa dar (Bild 3c). Die
Greifkraft ist die senkrecht zur Greifermittelachse ge-
richtete Kraft Fg, die ldngs des Greifweges sg wirkt
(Bild 1a). Nach dem Prinzip der virtuellen Verschiebungen
Fp-dsy, =2Fg- dsg gilt:

1ds, 1 43-s3

Fg
F, 2dsg 2d4 25,
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