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1 Anwendungsbereich

Diese Norm ist anzuwenden bei Paralleimanipulatoren in
Teleskopbauart, die in hohen Strahlungsfeldern, und zwar
hauptsachlich in HeiBen Zellen mit Abschirmung aus
Beton verwendet werden.

2 Zweck

Diese Norm legt Mindestanforderungen fest, die an Paral-
leimanipulatoren in Teleskopbauart gestellt werden und
Kriterien, die fir den Einsatz zu beachten sind. Diese
Norm gibt auBerdem Hinweise fur Abnahmeprifungen
der Gerate.

Die MaBe und die Bezeichnung der Parallelmanipulatoren
in Teleskopbauart sind in DIN 25409 Teil 3 festgelegt.
Hinweise fir die Verwendung siehe Beiblatt zu
DIN 25409.

3 Grundausstattung
Ein Manipulator besteht aus den Hauptbaugruppen
Bedienungsarm, Wanddurchfihrung und Arbeitsarm.

Er muB3 als Grundausstattung folgende Bauteile auf-
weisen:

a) Elektromotorische Vorrichtungen zur Verstellung des
Arbeitsarmes gegentliber dem Bedienungsarm fir die
X-und Y-Bewegung

b) Auswechselbare Parallelbacken

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

d) Vorrichtung zum gleichzeitigen Feststellen aller Bewe-
gungen mit Ausnahme der Zange. Gesonderte Vor-
richtung zur Feststellung der X-Bewegung, falls diese
nicht schon gleichzeitig mit den anderen gebremst
wird. Die Feststellvorrichtungen sind von der Bedie-
nungsseite her zu betéatigen.

e) Strahlenabschirmung aus Blei in der Wanddurchfih-
rung (siehe Beiblatt 2 zu DIN 25420 Teil 1).
Beim Einbau in Strahlenschutzwande aus Blei muB
die Strahlenabschirmung die gleiche Dicke wie die
Wand besitzen.

4 Bewegungsmaoglichkeiten

Parallelmanipulatoren mussen 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 ManipulatorgroBen 1. II
und III nach DIN 25409 Teil 3 sind unterschiedlich. Sie
sind einerseits durch die HauptmaBe der Manipulatoren
(vor allem Lange der Teleskoparme und Abstand des
Schultergelenkes des Arbeitsarmes von der Schutzwand),
begrenzt, andererseits durch die Bereiche, in denen die
einzelnen Bewegungen ausgefihrt werden kdnnen
(Bewegungsbereiche).

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 der Arbeits- und der
Bedienungsarm vertikal, die Teleskope halb ausgefahren,
die Zange horizontal und nach vorn gerichtet und die
Richtung der Greifbewegung seitwarts.

Greifen (G): Offnungsweite zwischen den Parallel-
backen ohne Bereichsverstellung
0 bis 75 mm, nach maximaler
Bereichsverstellung 35 bis 90 mm
Anmerkung: Eine Bereichsverstellung ist nétig, da bei
einem Wegverhaltnis von 1:1 einer Zangenbacke
und des Handgriffs ein Bereich von 90 mm nicht
Uberschritten werden darf.

Handdrehen (Hd): + 200° bei Hn + 30°

Hd

Hn

Ad

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 inneren Teleskoparmes um die Mittelachse
X-Bewegung

Neigen des Teleskoparmes um die Mittelachse der Wand-
durchfdhrung

Y-Bewegung

Neigen des Teleskoparmes um die senkrecht zu seiner
Mittelachse liegende Schultergelenkachse an der Wand-
durchflhrung

Z-Bewegung

Hubbewegung des inneren Teleskoparmes.

Bewegungsmdglichkeiten eines Parallelmanipulators in Teleskopbauart

Arbeitsarm praktisch nutzbar insge-
samt (d.h. manuell und elektromoto-
risch verstelit): = (45° + 30°);

Arbeits- und Bedienungsarm gemein-
sam + 25°und - 22°;
elektromotorische  Verstellung des
Arbeitsarmes gegenuber dem Bedie-
nungsarm + 70° und - 20°; bei einer
Verstellung des Arbeitsarmes von
mindestens + 8° Arbeits- und Bedie-
nungsarm gemeinsam maximal - 30°.
AuBerdem muf3 zum Ein- und Ausbau
des Manipulators zur Bedienungsseite
hin nach einer elektromotorischen
Verstellung von + 70° der Arbeitsarm
noch weitere + 20° bis in horizontale
Stellung geneigt werden kdnnen.

Y-Bewegung (Y):

Anmerkung 1: Da die X- und Y-Bewegung konstruktiv als
Rotationsbewegungen ausgebildet sind, werden
ihre Bewegungsbereiche in Winkelgrad ange-
geben.

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

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

+ 360° bei Hn 0°
+200° bei Hin - 110° Z-Bewegung (Z): Zu unterscheiden sind bezuglich des
Armdrehen (Ad): +178° Teleskops zwei Bauarten:

X-Bewegung (X): Arbeits- und Bedienungsarm theore-
tisch gemeinsam + 90°;

praktisch nutzbar infolge der Reich-
weite des menschlichen Armes etwa
+ 45°;

elektromotorische Verstellung des
Arbeitsarmes gegeniber dem Bedie-
nungsarm * 45°;

a) mit einfachem Teleskop (T)

b) mit verlangerbarer Reichweite (en:
extended reach), mit Doppeltele-
skop (E) im Arbeitsarm und mit
zusatzlicher elektromotorischer
Verstellung des Hubes

Die Bereiche der Z-Bewegung der beiden Bauarten sind
in Tabelle 1 angegeben.
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Tabelle 1. Hubbereiche in mm a) Maximalbelastung, die nur in begrenzter Haufigkeit
einwirken darf
} Bauarten b) Dauerbelastung.
GroBe nach T E Ferner ist zu unterscheiden, in welcher Weise der Gegen-
DIN 2.5 409 zusatzlich stand vom Manipulator gehandhabt wird:
Teil 3 2 L Verstellung ¢) Manipulieren eines Gegenstandes mit den Parallel-
backen der Zange
I 990 990 985 d) Tragen eines Gegenstandes mit dem Lasthaken
Mit den einzelnen Bewegungen mussen mindestens die
11 850 850 845 in Tabelle 2 angegebenen Krafte bzw. Drehmomente aus-
111 650 650 645 geubt werden kénnen.
Mit dem Manipulator missen Gegenstande mit minde-

stens den in Tabelle 3 genannten Gewichten gehandhabt
werden kénnen.
Die eingebauten Drahtseile missen 10% Lastspiele bei
6 Belastbarkeit Dauerbelastlung ohne ?chgden und ohne eine gle' Funk-
_ ) tion wesentlich beeintrachtigende Dehnung ermaglichen.
Es gibt folgende Gerateklassen: Alle (ibrigen Krafte (bertragenden Teile miissen eine
Leicht (L), mittel (M) und schwer (S) Lebensdauer von 10° Lastspielen bei Dauerbelastung
Es werden zwei Belastungsarten unterschieden: aufweisen.

Tabelle 2. Mit den einzelnen Bewegungen ausiibbare Mindestkrafte bzw. Drehmomente

. ) |
Geriteklasse leicht (L) mittel (M) ¢ schwer (S)
max. dauernd max. dauernd dauernd

Bewegungsart ausubbar ausubbar ausubbar austbbar austbbar
Greifen daN 9 6 18 12 30
Handdrehen daNm 05 0,35 1 0,7 35
Handneigen daNm 1 0,7 2 1,4 35
Armdrehen daNm 1 0,7 2 1,4 45
X-Bewegung | daNm 15 10 30 20 50
Y-Bewegung | daNm 15 10 30 20 50
Z-Bewegung | daN 25 15 50 30 50

Tabelle 3. Gewichte der mit dem Manipulator zu handhabenden Gegenstande

Gerateklasse leicht (L) mittel (M) schwer (S)
max. dauernd max. dauernd max. dauernd

Handhabungsart handhabbar | handhabbar | handhabbar | handhabbar | handhabbar | handhabbar
Mit Einfach-Teleskop:

Zange kg 6 4 12 8 20 20

Lasthaken kg 25" 6 2) 501 12 2) 50 ") 353
Mit Doppel-Teleskop:

Zange kg 45 %) 39 9 9 6 %) 14 3) 14 3)

Lasthaken kg 18 )3 45 2% 36 )% 9 29 50 ) 20 ?)%)
Die angegebenen Gewichte gelten flr alle Stellungen, die der Arbeitsarm einnehmen kann, wenn keine
Einschrankungen gemacht werden.
) Teleskop halb ausgefahren, X-und Y-Bewegung + 20°
2) X-und Y-Bewegung * 45°
%) Bei eingefahrenem Doppel-Teleskop Werte wie mit Einfach-Teleskop
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