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Einfiihrung: Delta-Roboter

Ein Delta-Roboter ist ein spezieller Industrieroboter mit parallelkinematik, d.h. mehrere Roboterarme bewegen den Greifer
durch eine parallele Struktur. Der klassische Delta-Roboter verfiigt iiber drei Arme, deren jeweils einziger Antrieb/Motor
sich an der Montageplatte befindet. Alle {ibrigen Gelenke sind passiv, z.B. Kugelgelenke. Durch die spezielle Anordnung der
einzelnen Armteile und Gelenke bleibt die Arbeitsplatte stets parallel zur Montageplatte. Da die Arme des Delta-Roboters
sehr leicht sind und keine hohen Tragheitsmomente haben, lassen sich so sehr schnelle Bewegungen realisieren. Zu den
typischen Anwendungen zidhlen Pick-and-Place-Aufgaben.

Das Projekt

In einer ersten Studienarbeit am Labor ATR wurde ein funktionsfahiger
Roboter mit Parallelkinematik entwickelt. Die Steuerung basiert auf einem
Arduino-Mikrocontroller, die Bedienung erfolgt zur Zeit nur iiber textuel-
le Befehle, die iiber die serielle Konsole der Arduino-Entwicklungsumgebung
eingegeben werden. Als Antriebe werden drei Servomotoren eingesetzt.

Nun muss als nichstes ein benutzerfreundliches HMI oder ein ROS-Interface
programmiert werden. AuBerdem miissen an der Geometrie hardwaremaBige
Verbesserungen vorgenommen werden. Auch die Entwicklung eines sensitiven
Greifers und einer Bremse waren eine interessante mechatronischen Aufga-
ben.

Modalitiaten

Studiengange: Elektrotechnik, Informationstechnik, Mechatronik, Systemtechnik, Wirtschaftsingenieurwesen
Art der Arbeit: Studienarbeit (E449, E050, E282), Masterprojekt (Projektarbeit E260, ATR E231), Masterthesis (E205)
Teamarbeit: Moglich.

Mbégliche Aufgaben und Ziele

In Abhangigkeit vom Umfang des jeweiligen Moduls werden konkrete Ziele individuell mit dem Studierenden festgelegt:
» Implementierung eines HMI zur Steuerung des Roboters als Smartphone-App inklusive WLAN-Dateniibertragung
» Implementierung eines HMI zur Steuerung des Roboters als PC-Programm mit USB-Verbindung

» Implementierung eines Teach-In Verfahrens, d.h. der Roboter wird manuell gefiihrt und lernt so die
Bewegungsablaufe, die er dann spéater selbstandig ausfiihren kann.

» Verbesserung der Mechanik, Erhéhung der Steifigkeit, Entwicklung einer neuen Adapterplatter
» Entwicklung eines sensitiven, elektrischen Greifers

» Bei Ausfall der Energie konnen die Servomotoren die Last nicht halten. Hier ware die Entwicklung einer Bremse, die
im stromlosen Zustand die Last hélt, eine sehr sinnvolle Erweiterung, wie Sie auch bei groBen Robotern aus
Sicherheitsgriinden zwingend vorgeschrieben ist.

» Ausarbeitung, Vortrag, Poster
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