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1. Einleitung )

In den letzten Jahren wurden verstiarkt An-
strengungen unternommen, um Rationalisie-
rungsmittel zu schaffen, mit deren Hilfe die
Handhabung speziell kleiner und schwerer
Teile weitestgehend erschwernisfrei ausgefiihrt
werden kann. Im Ergebnis dieseér intensiven
Entwicklungsarbeit entstand eine Vielzahl von
verschiedenen Hebeeinrichtungen fiir die
Kleinmechanisierung. Zum Heben, Senken,
Halten und Transportieren von Gegenstinden
iiber Entfernungen sind verschiedene einfache
Elektrobebezeuge bekannt, die sowohl an
drehbaren Auslegern als auch an fest installier-
ten Laufschienen mit Hilfe einer Laufkatze
angebracht sind. Elektrohebezeuge haben je-
doch allgemein den Nachteil, da elektrische
Schalter bedient werden miissen und die
schwebenden Teile an Ketten oder Seilen
pendeln.

-~ Um Lasten im Gleichgewicht zu halten und

damit einen leichteren Transport zu ermogli-

chen, sind weiterhin Hebevorrichtungen be-

kannt, die mit Parallelogrammgestingen und

pneumatischen oder hydraulischen Lastenaus-

gleichssteuerungen ausgeriistet sind.

Bei der Entwicklung des handgefithrten Ma-

nipulators HGM 100-A standen deshalb fol-

gende Ziele im Vordergrund: -

— Verbesserung der Handhabung von Klein-
teilen

— innerhalb eines bestimmten Arbeitsbereichs
beliebig angeordnete Teile mit unterschied-
licher Masse mit nur einem Bediengriff
ohne zusitzliche Schaltelemente transpor-
tieren zu konnen, wobei der Arbeitskraft
die freie Hand fiir andere erforderliche
Verrichtungen zur Verfiigung steht

— Maoglichkeit, den Auslegerarm an der Saule
iiber 360° zu drehen .

Bild 2. Arbeilsbereich des handgefiihrten Mani-
pulators HGM 100-A | 4

Bild 1. Handgefithrter Manipulator HGM 100-A mit
Lastaufnahmenmittel fiir Anlasser

— Handhabung von Massen, deren Schwer-
punkt auch auBerhalb der Hubvorrichtungs-
achse liegen kann.

2. Beschreibung des HGM 100-A

2.1. Aufbau und Wirkungsweise

Der handgefiihrte Manipulator HGM 100-A
(Bild 1) ist zur erschwernisfreien Handhabung
von Teilen mit einer Masse bis zu 100kg ge-
eignet. Er verfiigt iiber 4 Freiheitsgrade.

An einer Sdule ist ein Ausleger drehbar gelagert
(Bewegungsrichtung C), dessen Drehwinkel in
beiden Richtungen unbegrenzt ist (Bild.2). Die
Verdnderung der wirksamen Linge des Aus-
legers wird mit einem ‘Knickgelenk realisiert
(Bewegungsrichtung G).

Die Hubbewegung (Bewegingsachse W) wird
von einer vertikal gefiihrten Saule bewirkt. Der
Hubantrieb erfolgt hydraulisch. Am unteren
Ende der Sdule befinden sich der Bediengriff
und der Gewindezapfen zur Aufnahme des
Lastaufnahmemittels. Diese sind drehbar ge-
lagert, so daB die Last um ihre vertikale Achse
gedreht werden kann (Bewegungsrichtung F).
Der Einsatz des handgefithrten Manipulators
ist nur in geschlossenen Raumen zuléssig.

2.2. Technische Daten
Tragfahigkeit bet zentri-
scher Belastung der
Hubeinrichtung
Ausladung max./min.
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2500 mm/535 mm
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. 1540 mm/540 mm
0 bis 450 mm/s, in
Abhidngigkeit von
der Masse und
der Viskositit

Hubhohe max./min.
Hubgeschwindigkeit

. des Fluids
Drehwinkél bzw. C>360° .
Arbeitsweg F > 360°
der Bewegungsachsen G 135°
hydraulische Anlage W 1000mm
Nenndruck :
der Bauelemente 16 MPa
max. Betriebsdruck 11 MPa
Nennforderstrom
der Zahnradpumpe 4 dm*/min
Hub des Arbeits- :
zylinders 500 mm -
- Durchmesser

des Tauchkolbens 20mm
Arbeitsmittel/ H 36 TGL 17542/01/
Fiillmenge 6dm?
elektrische Anlage .
Stromart 3~
Frequenz 50Hz
Betriebsspannung 380V
AnschluBwert 750 W
Nennstrom 2A
Fundamentgrofe 1000 mm X 1000 mm

z X 800 mm.

2.3, Vorteile

Mit dem handgefuhrten Mampulator HGM

100-A wurde eine Vorrichtung zum hydran-
lischen Heben geschaffen, wobei die He-
bevorrichtung bei beliebiger Lastaufnahme
oder bei unbelastetem Zustand im Gleich-
gewicht bleibt und feinfiihlig von Hand direkt
gesteuert werden kann. Der gesamte Hand-
habungsvorgang ist schnell und sicher nur mit
einer Hand durchfiihrbar. Die von der Hand
auf den Bediengriff eingeleitete Bewegungs-
richtung ist immer gleich der Bewegungsrich-
tung der aufgenommenen Last; Fiir den Trans-

port unterschiedlicher Lasten ist keine Ver-.

stellung des Arbeitsdrucks erforderlich. Durch
eine spezielle Gestaltung des Steuerventils
wird eine stufenlose Geschwindigkeitssteue-
rung mit dem Bediengriff beim Heben und
Senken ermoglicht. Der handgefiihrte Manipu-
lator HGM 100-A ist infolge der 4 Freiheits-
grade in der Lage, innerhalb eines vorgegebe-
nen kreisformigen Transportbereichs alle Be-
wegungen zum Transportieren von unter-
schiedlichen LLasten auszufiihren.

Das Gerit ist einfach und unkompliziert, leicht
montierbar, wartungsarm und robust in seinem
Aufbau. Durch den einfachen, schrnellen und
sicheren Transport wird Arbeitszeit eingespart

Zum Problem der Sensorentwicklung
fiir landwirtschaftliche Stoffe

und eine wesentliche Arbeitserleichterung fiir
die Arbeitskraft erreicht.

3. Anwendungsgebiete

Der handgefithrte Manipulator HGM 100-A-
kann in weiten Bereichen der Volkswirtschaft,
in denen haufig Teile transportiert oder um-
gesetzt werden miissen, eingesetzt werden. Er
stellt eine einfache und wirkungsvolie He-
bevorrichtung zur Rationalisierung von Hand-
habungsprozessen und zur Beseitigung von
Arbeitserschwernissen dar. )

4. Zusammentassung .
Im Beitrag wird der handgefiihrte Manipulator
HGM 100-A, der im VEB Rationalisierungs-
mittelbau Grimmenthal entwickelt und im Jahr
1982 nach erfolgreicher Erprobung in die Se-
rienproduktion tibergeleitet wurde, vorgestelit.
Dariiber hinaus fertigt auch der VEB Land-
technisches Instandsetzungswerk (LIW) Lie-
bertwolkwitz, Bezirk Le|pZ|g, den HGM 100-A
in Nachnutzung.
Entsprechend den staatlichen Planauflagen
sollen im Jahr 1983 in beiden Betrieben 110
handgefiihrte Manipulatoren HGM 100-A pro-
duziert werden (1982 waren es insgesamt 90
Stiick).
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1. Einleitung

Die Grundlagenforschung gewinnt fiir die Be-
schleunigung des wissenschaftlich-technischen
Fortschritts zunehmende Bedeutung. Auch
_neue -Erkenntnisse der Physik sind zur_ Ent-
wicklung effektiver Verfahrens- und Me-
chanisierungslosungen in der Praxis heranzu-
. Ziehen.

In der Elektrophysik wird das Verhalten von
Materie in elektrischen, magnetischen und
elektromagnetischen Feldern sowie bei Strom-
durchgang untersucht. Konnen diese physika-
lischen Erkenntnisse, angewendet auf biologi-
sche landwirtschaftliche Stoffe, wie Saatgut,
Futter, Milch usw., wissenschaftliche Erkennt-
nisse bringen, die fiir die Entwicklung von

Sensoren und fiir die Optimierung technologi-

scher Prozesse niitzlich sind?

2. Roboter, Sensoren und land-
wirtschaftliche Stoffe

Die z.Z. in der Industrie der kapitalistischen
Linder eingesetzten Roboter - haben noch
nicht zu der erhofften Steigerung der Ar-
beusprodukuvntat gefiihrt. Dieses Ziel wird
wahrscheinlich erst erreicht werden, wenn die
Industrieroboter sensorgesteuert funktionie-
ren. Fiir die Werkstoffe der Industrie existieren
bereits in internationalen Forschungslaborato-
rien Prototypen von Sensoren, von ,Sinnes-
organen‘ fiir Roboter, die in absehbarer Zeit
der industriellen Nutzung zugénglich gemacht
werden (Bild 1). Das ist moglich, weil die Fest-
korperphysik fiir industrielle Werkstoffe zahl-
reiche Zusammenhinge zwischen Struktur,
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Dild 1. Physikalisches Prinzip eines Sensors;

Umsetzung der Feuchte von Schiittgut im elektrischen Feld eines Kondensators in eme entsprechende

Kapazititsinderung

physikalischen Eigenschaften und Stoffkenn-
groBen ermittelt hat. Auf dieser Basis sind dann
Sensorentwicklungen relativ leicht durchfiihr-
bar.

Fiir den Einsatz von Robotern in der Land-
wirtschaft und fiir die Automatisierung tech-
nologischer landwirtschaftlicher Prozesse gel-
ten fiir das Sensorproblem hnliche Aussagen
wie fiir die Industrie. Hier bereiten jedoch die
landwirtschaftlichen Stoffe, besonders die bio-
logischen Materialien, der entsprechenden
Sensorentwicklung wesentliche Schwierigkei-
ten. Fir diese Stoffe existiert noch keine

,»Physik der landwirtschaftlichen Stoffe*, und

die Erforschung der Korrelationen zwischen
Struktur, Eigenschaften und StoffkenngréBen
fir die landwirtschaftliche Technologie steht
noch ganz am Anfang. Es ist z. B. noch nicht
moglich, in der Milchproduktion-beriihrungslos
und gleichzeitig den MassenfluB, den Fett-

gehalt und moglichst auch die Fremdbestand-
teile kontinuierlich zu erfassen und. als ge-
normte elektrische Signale an mikroelektroni-
sche Einrichtungen weiterzuleiten, um Pro-
zesse zu automatisieren urd zu optimieren.
Ferner gelingt es noch nicht, vom Einzelkorn
Daten zu ermitteln, die den Feldaufgang cha-

- rakterisieren und durch deren Kenntnis auto-

matisch Saatgut sortiert und in hochster Quali-
tat zur Verfiigung gestellt werden kann.

3. Vomumtzungon fir die Sensor-
entwicklung biologischer Stoffe-

Der Sensor soll eine nichtelektrische GroBe
(z.B. Fettgehalt der Milch, Vitalitidt des Saat-
guts, Gutfeuchte usw.) in eine elektrische MeB-
groBe fiir die Mikroelektronik umsetzen. Die
Vorziige der elektrischen MeBtechnik sind aus
der industriellen Anwendung bekannt. Es ist
aber zu klaren, ob von biologischen Stoffen der

-
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