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Mit Galvanikautomaten der Firma GALVABAU AG werden
Leiterplatten hergestellt. Bei modernen Anlagen lduft der
grosste Teil des Prozesses vollautomatisiert. Einzig die Be-
stiickung der Anlage mit den Leiterplatten erfolgt noch von
Hand. Fiir die Neukonzipierung der Be- und Entladestati-
on soll ein Greifer fiir einen Knickarmroboter entwickelt
werden, der es ermdglicht, die Anlage vollautomatisch mit
Leiterplatten zu bestiicken. Dabei werden die Leiterplatten
mithilfe von sogenannten Kopfklammern auf einem Wa-
rentrager befestigt. Parallel zur Entwicklung des Greifers
arbeitete noch eine dreikopfige Studentengruppe der ABB-
Technikerschule an einem Konzept fiir die dazugehorige Ro-
boterzelle inklusive Anlieferung der Leiterplatten.

Abb. 1: Bestehende Ladestation mit automatischem
Entladen

Anhand bestehender Anlagen wurde eine Anforderungsliste
fir den Greifer erstellt. Der Greifer wurde in einzelne Teil-
funktionen zerlegt und fiir diese Losungen entwickelt. Mit-
hilfe einer Morphologie wurden die Losungsansitze zu vier
Grobkonzepten zusammengefiihrt und durch eine Analyse
der Vor- und Nachteile das beste Konzept ausgewéhlt. Durch
Berechnungen und Simulationen wurden die einzelnen Bau-
teile dimensioniert und die Herstellunterlagen erstellt.
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Abb. 2: Kompletter Greifer: (1) Vakuumsauger,
(2) Klemmbhebel, (3) Schwenkeinheit, (4) Linearaktuator,
(5) Fithrung, (6) Flanschanschluss, (7) Leiterplatte

Das erstellte Modell des Greifers kann Leiterplatten von 18
- 24 Zoll handhaben (Abb. 2). Zuerst wird die Leiterplat-
te (7) mithilfe von Vakuumsaugern (1) gegriffen und an-
gehoben. Als néchstes wird durch Klemmbhebel die Platte
festgeklemmt. Um Kollisionen mit den Kopfklammern zu
verhindern, konnen die Sauger auf der Oberseite mit der
Schwenkeinheit (3) weggeschwenkt werden. Die Anpassung
des Greifers an die unterschiedlichen Leiterplattenformate
erfolgt mit einem Linearaktuator (4). Um ein Verdrehen zu
verhindern sind zusétzlich zwei Fithrungen (5) eingebaut.
Der Greifer wird mit einem Flansch (6) an den Knickarm-
roboter angeschraubt.





