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1 Anwendungsbereich

Diese Norm ist anzuwenden bei Parallelmanipulatoren
mit 3 Gelenken, die in hohen Strahlungsfeldern, und zwar
hauptséachlich in HeiBen Zellen mit Abschirmung aus Blei,
verwendet werden.

2 Zweck

Diese Norm legt Mindestanforderungen fest, die an Paral-
lelmanipulatoren mit 3 Gelenken gestellt werden und Kri-
terien, die fir den Einsatz zu beachten sind. Diese Norm
gibt auBerdem Hinweise flir Abnahmeprifungen der
Geréte.

MaBe und die Bezeichnung der Parallelmanipulatoren mit
3 Gelenken sind in DIN 25409 Teil 2 festgelegt. Hinweise
fur die Verwendung siehe Beiblatt zu DIN 25 409.

3 Grundausstattung

Der Manipulator besteht aus den Haupt-Baugruppen
Bedienungsarm, Wanddurchfihrung und Arbeitsarm.
AuBBerdem muB er folgende Bauteile als Grundausstat-
tung aufweisen:

a) auswechselbare Parallelbacken.

b) Sperrkiinke fur die Zange, die diese geschlossen halt.
Der Hebel zum Einschalten und Ldsen der Sperr-
klinke muB sich am Handgriff befinden.

¢) Vorrichtung zum gleichzeitigen Feststellen aller Bewe-
gungen auBer der Zange und der X-Bewegung. Die
Feststellvorrichtung ist von der Bedienungsseite her
zu betéatigen.

d) Feststellvorrichtung flr die X-Bewegung. Die Fest-
stellvorrichtung ist von der Bedienungsseite her zu
betatigen.

e) Strahlenabschirmung aus Blei in der Wanddurchfih-
rung. Dicke bei Strahlenschutzwénden aus Blei: glei-
che Dicke wie die Wand. Ermittiung der erforderlichen
Dicke fur Strahlenschutzwande aus Blei nach Beiblatt
zu DIN 25407 Teil 1.

4 Bewegungsmoglichkeiten

Parallelmanipulatoren nach dieser Norm missen die in
Bild 1 am Beispiel des Arbeitsarmes dargestellten sieben
unabhangigen Bewegungsmdglichkeiten haben.
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5 Arbeits- und Bewegungsbereiche

Die Arbeitsbereiche der drei Manipulator-GréBen I, II und
I nach DIN 25409 Teil 2 sind unterschiedlich. Sie sind
einerseits durch die HauptmaBe der Manipulatoren (vor
allem Lange des Arbeitsarmes und Abstand des Schul-
tergelenkes des Arbeitsarmes von der Schutzwand),
andererseits durch die Bereiche, in denen die einzelnen
Bewegungen ausgeflihrt werden kénnen (Bewegungsbe-
reiche) begrenzt.

Falls nicht anders angegeben, gelten die nachfolgenden
Festlegungen fir die Ausflihrung der Bewegungen mit
dem Bedienungsarm von Hand aus der Grundstellung
heraus. In der Grundstellung sind die Oberarme horizon-
tal und die Unterarme senkrecht, die Zange horizontal
und nach vorn gerichtet und die Richtung der Greifbewe-
gung seitwarts.
Greifen (G): Offnungsweite zwischen den Par-
allelbacken 0 bis 70 mm

Handdrehen (Hd): +200° bei Hn+ 70°

+ 360° bei Hn 0°
+ 200° bei Hn - 130°
Handneigen (Hn): + 70° -130°
Armdrehen (Ad): 1 180°
Unterarmneigen (Un): Arbeits- und  Bedienungsarm

gemeinsam + 90°, - 60°; gegebe-
nenfalls als Zusatzeinrichtung Ver-
stellung des Arbeitsarmes von
Hand gegenliber dem Bedie-
nungsarm * 30°.

Hd

Hn

Ad

Un

Greifen

Offnen und SchlieBen der Zange

Handdrehen

Drehen der Zange um ihre Mittelachse

Handneigen

Neigen der Zange um eine senkrecht zu ihrer Mittelachse
liegende Achse

Armdrehen

Drehen des Unterarmes um seine Mittelachse

Unterarmneigen
Neigen des Unterarmes um die senkrecht zu seiner Mittel-
achse liegende Ellbogengelenkachse

Oberarmneigen

Neigen des Oberarmes um die senkrecht zu seiner Mittel-
achse liegende Schultergelenkachse an der Wanddurch-
fuhrung

X-Bewegung

Drehung des Armes um die Mittelachse der
Wanddurchfuhrung

Bewegungsmdoglichkeiten eines Parallelmanipulators mit 3 Gelenken

Oberarmneigen (On): Arbeits- und  Bedienungsarm
gemeinsam + 45° -70° gegebe-
nenfalls als Zusatzeinrichtung
elektromotorische Verstellung des
Arbeitsarmes  gegenuber dem
Bedienungsarm = 30°.

Arbeits- und  Bedienungsarm
gemeinsam * 90°, praktisch nutz-
bar infolge der Reichweite des
menschlichen Armes etwa + 45°.

Anmerkung 1: Da die X-Bewegung konstruktiv als
Drehung des kompletten Manipulators um die Mit-
telachse der Wanddurchflihrung ausgebildet ist,
wird der Bewegungsbereich in Winkelgrad und die
Belastbarkeit als Drehmoment angegeben.

Anmerkung 2: + bedeutet nach vorn (vom Operateur
weg), oben bzw. rechts (je nach Art der Bewegung)

X-Bewegung (X):

— bedeutet nach hinten (auf den Operateur zu),
unten bzw. links.

6 Belastbarkeit

Es gibt folgende Gerateklassen: leicht (L) und schwer (S)
Es werden zwei Belastungsarten unterschieden:

a) Maximaibelastung, die nur in begrenzter Haufigkeit
einwirken darf.

b) Dauerbelastung.



Tabelle 1. Mit den einzelnen Bewegungen austibbare
Mindestkrafte bzw. Drehmomente
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Tabelle 3. Leerlaufkriafte am Handgriff

Geréate- leicht (L) schwer (S)
Gerate- leicht (L) schwer (S) klasse
klasse nicht nicht
max. |dauernd | max. |dauernd Bewe- gasdicht gasdicht]

Bewe- gungsart gasdicht gasdicht
gungsart ausiibbar|austbbar jausibbar|ausibbar

Greifen eN | 300 | 400 | 300 | 400
Greifen daN 10,0 6,0 18,0 12,0 (SchlieBen)
Handdrehen | daNm 0,5 0,2 1,0 0,7 Handdrehen | ¢cN 50 100 50 100
Handneigen | daNm 14 0,9 28 1,8 Handneigen | cN 100 200 150 250
Armdrehen | daNm 1,8 11 3,6 2,2 Armdrehen cN 50 100 50 100
Unterarm daNm 6,0 38 12,0 7.5 rL]Jgitgeerzra1rm- N 150 250 200 300
Oberarm daNm 50 3,0 10,0 6,0

Oberarm
X-Bewegung|daNm | 120 7,0 24,0 14,0 neigen cN 150 250 200 300

Tabelle 2. Gewichte der mit dem Manipulator zu
handhabenden Gegenstiande

Gerate-
klasse

leicht (L) schwer (S)
max. |dauernd| max. |dauernd
Handha- hand- | hand- | hand- | hand-
bungsart habbar | habbar { habbar | habbar

Zange kg 8 5 16 10

Lasthaken kg | 20 73 407 132

Die angegebenen Gewichte gelten fur alle Stellungen,
die der Arbeitsarm einnehmen kann, wenn keine Ein-
schrankungen gemacht werden.

Y Un £ 25°, On + 35°, X-Bewegung + 30°
2) Un-und X-Bewegung + 45°

Ferner ist zu unterscheiden, in welcher Weise der Gegen-
stand vom Manipulator gehandhabt wird:

¢) Manipulieren eines Gegenstandes mit den Paratlel-
backen der Zange.

d) Tragen eines Gegenstandes mit dem Lasthaken.

Mit den einzelnen Bewegungen mussen mindestens die

in Tabelle 1 angegebenen Krafte bzw. Drehmomente aus-

getibt werden kénnen.

Mit dem Manipulator mussen Gegenstdnde mit minde-

stens den in Tabelle 2 genannten Gewichten gehandhabt

werden konnen.

Die eingebauten Drahtseile miissen 10* Lastspiele bei

Dauerbelastung ohne Schaden und ohne eine die Funk-

tion wesentlich beeintrachtigende Dehnung ermdglichen.

Alle Gbrigen Krafte Ubertragenden Teile missen eine

Lebensdauer von 10° Lastspielen bei Dauerbelastung

aufweisen.

7 Leerlaufkrafte

Anmerkung: Wenn ein Manipulator von Hand aus der
Grundstellung heraus bewegt wird, sind die zu
Uberwindenden Leerlaufkrafte in erster Linie
Reibungskrafte. Bei den Bewegungen Un, On
und X kénnen durch die Gegengewichte nicht

X-Bewegung| ¢cN 100 200 100 200

Da nur die Krafte interessieren, die der Bedienende
am Handgriff aufbringen muB, nicht jedoch in Verbin-
dung mit Hebelarmen an bestimmten Stellen des
Manipulators auftretende oder mit dem Manipulator
ausubbare Drehmomente, sind im Gegensatz zu
Abschnitt 6 bei allen Bewegungsarten Krafte angege-
ben. Der Angriffspunkt der Krafte ist in der Mitte des
Handgriffs.

ausgeglichene Reste des Eigengewichtes zu den
Reibungskraften hinzukommen und je nach Bewe-
gungsrichtung die Leerlaufkrafte erhéhen oder
verringern.
Beim SchlieBen der Zange ist zusatzlich die Kraft der
Zugfeder zu (iberwinden, die die Zange selbsttatig bei
Entlastung 6ffnet.
Die in Tabelle 3 genannten Leerlaufkrafte durfen nicht
liberschritten werden.

8 Elastische Verformungen

Anmerkung: Die elastischen Verformungen unter Bela-
stung haben ihre Ursache in Langungen der
Drahtseile, Verdrehung von Wellen sowie der
Durchbiegung der Arme. Die Folge sind Stellungs-
abweichungen von Gliedern des Arbeitsarmes
gegentiber den entsprechenden des Bedienungs-
armes.

Die in der Tabelle 4 angegebenen Werte fir die Verfor-

mung dlrfen nicht Uberschritten werden.

Diese Werte gelten flir die GroBe I, nach DIN 25409

Teil 2; die entsprechenden Werte flr die GroBen II

und III sind wegen der geringeren Armlangen bei sonst

gleicher Ausfuhrung etwas niedriger.

9 Eigengewichtsausgleich

Fur die Bewegungen Un, On und X sind die Eigenge-
wichte der Arme durch Gegengewichte auszugleichen.
Der Ausgleich hat soweit zu erfolgen, daB in allen Stellun-
gen, die die Arme einnehmen kénnen, die Restkrafte, mit
denen der Operateur das unbelastete Gerat stiitzen muB,
weniger als 5% derjenigen Krafte betragen, die ohne
Gegengewichte auftreten wurden.



