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Elektrischer Antrieb fiir Greifzange

Ausgangslage

Die bodus GmbH ist eine erfolgreiche und international
operierende Schweizer Firma auf dem Gebiet der Kanaltech-
nik. Die Kernkompetenzen liegen im Bereich der Kanalsa-
nierung von Hausanschlussleitungen. Bestandteil des
Produktportfolios ist eine pneumatisch angetriebene Greif-
zange. Diese kann in der Standardausfithrung bis zu 25 m
tief in ein Rohrsystem eingeschoben werden, um steckenge-
bliebene Gegenstinde zu greifen und zu entfernen. Fiir den
Betrieb der Greifzange ist das Mitfiihren eines Kompressors
mit Druckluftschlauch zur Druckluftversorgung notwendig.
Zur Beseitigung dieser Nachteile wird die Elektrifizierung
des Greifzangenantriebs angestrebt. Zusitzlich soll die neue
Greifzange beim Greifvorgang besser positionierbar sein.
Das Kernziel dieser Bachelorthesis ist es, die technische
Machbarkeit eines elektrischen Greifzangenantriebs zu prii-
fen und die erreichbaren Greitkrafte aufzuzeigen.
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Abb. 1: Schnittansicht Hubgetriebe

Vorgehen

Die Arbeit unterteilt sich in die vier Phasen Analyse, Kon-
zept, Entwurf und Realisierung. Nach ausfiihrlicher Analyse
der bestehenden Greifzange und systematischer Losungsfin-
dung erfolgte die Ausarbeitung des Losungskonzeptes.
Zentraler Bestandteil der Entwicklung stellte die Ausle-
gung des Hubgetriebes im Zangenantrieb dar, welches die
Linearbewegung des Hubelements in eine Drehbewegung
am Greiffinger tibersetzt (Abb. 1). Dazu wurde ein Berech-
nungsmodell zur optimalen Auslegung der Kurvenform am
Greiffinger entwickelt, um die Greifkrifte zu maximieren.
Der zur Verfiigung stehende Bauraum war durch die vor-
gegebene Rohr- und Bogengingigkeit stark eingeschrinkt.
Das entwickelte Dreifinger-Greifmodul (Abb. 2) wurde an-
schliessend als Funktionsmodell realisiert und getestet.
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Abb. 2: Funktionsmuster des Dreifinger-Greifmoduls

Ergebnis

Das Funktionsmuster erreicht, verglichen mit der pneuma-
tischen Greifzange, mehr als die doppelte Greifkraft und er-
fillt die Rohr- und Bogengingigkeit. Wie in Abb. 3 ersicht-
lich, betragt die Greifkraft tiber den gesamten Greifbereich
von 3 bis 84 mm mehr als 100 N pro Greiffinger.

Greifkraftverlauf: Funktionsmuster

200

175

150 /

-
I~}
@
°

=
15}
S}

Greifkraft [N]

~
@

@
=}

N~
o

o

0 10 20 30 40 50 60 70 80
Zangend&ffnung [mm]
—— Axialkraft 1000N
® Experimentell ermittelte Greifkrafte

Abb. 3: Modellierter Greifkraftverlauf des Funktionsmus-
ters inkl. zwei experimentell bestimmter Greifkraftwerte



