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Greifersysteme sind Teil eines hochdyna-
mischen Robetersystems. Gleichzeitig sind
Greifer steif und gewichtsoptimiert zu kon-
struieren. Zwef Faktoren sind im Wesentli-
chen flir das Vermeiden van Schwingun-
gen und damit fir den zuverlassigen Be-
trieb eines Greifersystems verantwortlich:
Die Krafteinwirkung und die Roboterbahn-
planung. Curch die Roboterbeschleuni-
gung und -verzdgerung unterliegen die
Greiferkomponenten sich standig andern-
den Krafteinwirkungen in alle Richtungen.
Die Roboterbahnplanung hat dabei einen
entscheidenden Einfluss auf das Schwin-

gungsverhalten des Greifers. Durch einen
schlecht programmierten Robaoterpfad
oder eine unzureichend steife Grundrah-
menauslegung kénnen Schwingungen am
Greifer auftreten, die sich negativ auf die
Greiferkomponenten auswirken und zu ei-
nem frihzeitigen Ausfall fihren kdnnen.
Flr eine Bewertung des Roboterpfads und
des Greifers wihrend des laufenden Pro-
zesses (Run at Rate), sind autarke Beschleu-
nigungssensoren anwendbar. Per VViFi
kann man sich mit einem im Messsystam
sTrec integrierten Webserver verbinden,
nimmt die Beschleunigungen am Greifer-
system auf und speichert dies ab. Per
Smartphone, Tablet ader Notebook kann
dann eine Auswertung der Beschleuni-
qungswerte erfolgen. Neben dem autar-
ken Messsystem bietet Tinkers auch noch
einen »Egbe«-Sensor an, der stationdr am
Greifersystern installiert wird. Die Auswer-
tung der Beschleunigungskurven erlaubt
wichtige Rickschlisse auf die tatsichlichen
Belastungen und Belastungsspitzen, das
Schwingungsverhalten, die Qualitit und
das Optimierungspotenzial der Roboter-
programmierung der Greiferstruktur sowie
die Friherkennung von maglichem Mate-
rialversagen und die Erkennung von nicht
sichtbaren Strukturdefekten z. B, nach ei-

Anlagen mit dem »Egbe«-Sensor von Tinkers
tiberwachen und Diagnosen durchfiihren.



