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DEUTSCHE NORM

Fernbedienungsgerate zum Arbeiten

hinter Schutzwanden
Parallelmanipulatoren mit 3 Gelenken, MaBe

DIN
25409

Teil 2

Remote handling devices for use behind shielding walls;
master-slave manipulators with three pivots, dimensions

Ersatz fur Ausgabe 11.74

MaBe in mm

Allgemeintoleranzen: ISO 2768 — m
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1 Anwendungsbereich

Die Norm ist anzuwenden auf Parallelmanipulatoren (en:
master-slave manipulators) mit drei Gelenken, die vorwie-
gend zum Arbeiten mit radioaktiven Stoffen hinter Schutz-
wanden dienen, meist HeiBen Zellen aus Blei oder Stahl,
gegebenenfalls unter Verwendung eines Kontaminations-
schutzkastens (en: box). Anforderungen an Paralielmani-
putatoren mit drei Gelenken nach DIN 25 409 Teil 5.

2 Zweck

Durch die in dieser Norm festgelegten MaBe werden die
Planung und der Bau von HeiBen Zellen, in denen mit
Parallelmanipulatoren nach dieser Norm gearbeitet wer-
den soll, und die Austauschbarkeit der Gerate untereinan-
der erleichtert. AuBerdem sollen bei der Erstausstattung
von HeiBen Zellen mit Parallelmanipulatoren und der Er-
satzteilbeschaffung die Lieferzeiten verkirzt werden.

3 Alilgemeines

Parallelmanipulatoren mit drei Gelenken sind als univer-
selle Fernbedienungsgerate fir kompliziertere Arbeiten
geeignet, fir die wegen ihrer Vielfalt oder geringen Hau-
figkeit spezielle Fernbedienungsgeréate nicht in Betracht
kommen, bzw. sich nicht lohnen.

Die ubertragbaren Kréfte liegen im Bereich der Ublicher-
weise von Hand ohne (iberméaBige Anstrengung ausgeuib-
ten Kréfte. Die bei der Ausflihrung von Bewegungen mit
unbelastetem Arbeitsarm zu Uberwindenden Reibungs-
krafte sind gering, so daB auch ein feinfiihliges Arbeiten
mdglich ist.

Nach DIN 25 409 Teil 5 werden bei Parallelmanipulatoren
mit 3 Gelenken bezlglich der Belastbarkeit die beiden
Gerateklassen leicht und schwer unterschieden.

Einzelheiten, die in den Bildern nicht vermaBt sind, mus-
sen im Prinzip in der dargesteliten Weise ausgefiihrt
werden.

Die Bewegungen des Bedienungsarmes (en: master arm)
und des Arbeitsarmes (en: slave arm) sind hinsichtlich
ihrer Art und Richtung Ubereinstimmend und zeitlich
gleichlaufend. Zur Erreichung eines groBen Arbeitsberei-
ches ohne zusatzliche Verstellantriebe ist der Arbeitsarm
teilweise erheblich l&anger ausgefiihrt als der Bedienungs-
arm. Dies hat eine Ubersetzung zur Folge, so daB bei den
Bewegungen Oberarmneigen und Unterarmneigen zwar
die zuriickgelegten Winkel ubereinstimmen, jedoch beim
Arbeitsarm die zurtickgelegten Wege sowie die Umfangs-
geschwindigkeiten an den Enden der Armglieder gréfer
und die ausgeubten Kréfte bzw. Drehmomente kleiner als
beim Bedienungsarm sind.

Der Ein- und Ausbau des kompletien Manipulators muB
von der Bedienungsseite her méglich sein.

4 MaBe, Bezeichnung
4.1 Aligemeines

Die MaBe sind so festgelegt, daB Zusatzeinrichtungen an
den Paralleimanipulatoren unter Einhaltung der angege-
benen MaBe angebracht werden kénnen wie z. B.

— Einrichtung zum Verstellen des Arbeitsunterarmes
gegeniber dem Bedienungsunterarm

— Schutzbezug (en: booting oder gaiter) zum Ab-
dichten in der Schutzwand

— eine abgedichtete Wanddurchfiihrung.
4.2 Arbeitsarm

Die Bauweise des Arbeitsarmes hat Bild 1 und die MaBe
haben Tabelle 1 zu entsprechen.
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Bild 1: Arbeitsarm von Paralleimanipulatoren mit drei Gelenken und Wanddurchfiihrung

ANMERKUNG: Bezuglich der Zangenbacken gilt DIN 25 409 Teil 3.

Tabelle 1: MaBe

Manipulator- | A, hy I I )
gréBe = min.
I (groB) 2200 | 570 600 | 900 nach
Verein-
II (mittel) 2100 | 570 600 | 750 | barung
jedoch
III (klein) 2050 | 430 450 | 750 | min.30
1) t, ist der Uberstand des Schultergelenkes des Arbeits-
armes von der Schutzwand oder vom Durchfiihrungs-
flansch in einem Schutzkasten.

4.3 Bedienungsarm

Bauweise des Bedienungsarmes (siehe nachfolgende
Beispiele), die Langen seines Unterarmes und Ober-
armes (I, und I3), gegebenenfalls der Abstand seines
Schultergelenkes von der Achse der Wanddurchfih-
rung (b), sowie die Uberstinde t, (siehe Bilder 2 bis 4)
sind zu vereinbaren.

Der Bedienungsarm darf die gleiche Lange wie der
Arbeitsarm besitzen oder kurzer als der Arbeitsarm aus-
gefihrt werden. Bei einer gegeniiber dem Arbeitsarm
erheblich verkirzten Lange des Bedienungsarmes sollten
I3 = 280 mm und I, = 405 mm verwendet werden (siehe
Bild 4).

Full document details: DIN 25409-2:1993-08

Beispiele flir die Bauweise des Bedienungsarmes:

t

Handgriff

Bild 2: Bedienungsarm parallel zum Arbeitsarm

1y Bei Verwendung von Durchfilhrungen fiir Parallelmani-
pulatoren nach DIN 25 407 Teil 2
+0,03

2) Bei gasdichter Ausflihrung GrenzmaBe g
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