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2 Montageanleitung

In diesem Anhang wird die Montageanleitung für den neuen Low-Cost-

Deltaroboter zusammengefasst.

2.1 Untere Arme

Herstellungszeit: 6 Tage

Anzahl Bauteile: 6

Benötigte Komponenten (pro unteren Arm):

� 2x Gebohrte Kugeln

� 1x �3 mm CFK-Rohr (auf 100 mm geschnitten)

� 2x Würfelmagneten

� Epoxykleber

� Lehre

Vermisch den Epoxykleber gemäÿ den Anweisungen auf der Verpackung und füll

die Kugelbohrungen damit. Drück die Kugeln auf die Enden des CFK-Rohrs.

Platzier den unteren Arm in der Lehre bzw. die Kugeln des unteren Arms in ihre

Bohrungen (Abb. 2.1 auf Seite iii).

Der Kleber kann bei der Trocknung die Kugeln vom CFK-Rohr drücken. Platzier

jeweils einen Magneten unter eine Kugel auf der unteren Seite der Lehre, damit

sie stationär bleiben. Der Kleber braucht einen Tag um zu trocknen. Bevor der
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2 Montageanleitung

Abb. 2.1: Unterer Arm in der Lehre1

nächste Arm in der Lehre platziert wird, sollten die Kleberreste vorsichtig entfernt

werden.

2.2 Obere Arme

Herstellungszeit: 4 Tage

Anzahl Bauteile: 3

Benötigte Komponenten (pro oberen Arm):

� 1x Oberarm-Motor-Interface (links)

� 1x Oberarm-Motor-Interface (rechts)

� 4x Zylinderstifte

� 1x �11 mm CFK-Rohr (auf 31,6 mm geschnitten)

� 1x Oberes Arm-Gelenk-Interface

� 4x Würfelmagneten

� 1x Stellring

1Aufgenommen am 25.09.2018 in Buchs
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2 Montageanleitung

� 2x Stahlkugeln (nicht gebohrt)

� Epoxykleber

� Kunststo�kleber

� Lehre

Zunächst wird das Motorinterface des oberen Arms (Abb. 2.2) zusammengebaut.

Abb. 2.2: Oberer Arm: Motorinterface2

Überprüf ob die zwei Hälften der Kunststo�verkleidung zusammen gedrückt wer-

den können. Falls nicht, müssen Druckerungenauigkeiten vorsichtig mit einer Feile

entfernt werden.

Vermisch den Epoxykleber gemäÿ den Anweisungen auf der Verpackung und

füll die Stiftlöcher der zwei Kunststo�verkleidungshälften damit. Streich einen

dünnen Film Epoxykleber auf die Innenseiten der Kunststo�verkleidungen. Wo

die Bohrung für die Motorwelle in der rechte Hälfte der Kunststo�verkleidung

ist, schlägt die Welle auf der linken Hälfte an. Da die Welle schön auf dieser

Fläche anliegen muss, sollte hier kein Epoxykleber aufgetragen werden. Press

den Stellring in einer der Hälften (egal welche) und streich Epoxykleber auf den

2Aufgenommen am 25.09.2018 in Buchs
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2 Montageanleitung

inneren Flächen der vier Stiftbohrungen im Stellring. Führ die vier Zylinderstifte

in die Stiftbohrungen ein. Drück die zwei Kunststo�hälften zusammen.

Damit das Motorinterface in der richtigen Position austrocknet, wird empfoh-

len ein CFK-Rohr über den Rohrstecker zu drücken (noch nicht kleben) und die

Interfaces mit Schraubzwingen oder einem Schraubstock einzuspannen, damit der

Kleber die zwei Kunststo�hälften bei der Trocknung nicht wieder auseinander

drücken kann (Abb. 2.3).

Abb. 2.3: Eingespanntes Motorinterface3

Befestige den Motor am Motor�ansch und den Motor�ansch an der Lehre. Schieb

das Oberarm-Motor-Interface auf der Motorwelle und befestige es mit Maden-

schrauben. Platzier die zwei Stahlkugeln in den für den oberen Arm vorgegebenen

Bohrungen. Platzier jeweils einen Magneten unter eine Kugel auf der unteren Seite

der Lehre, damit sie stationär bleiben. Drück jeweils ein Magnet in die zwei für

sie vorgesehenen Aussparungen im Oberarm-Gelenk-Interface. Sie können auch

eingeklebt werden. Kleb die zwei Interfaces und das CFK-Rohr mit dem Kunst-

sto�kleber aneinander (Anweisungen für geschlossene Räume auf der Packung

beachten). Benutz die Lehre wie in Abb. 2.4 auf Seite vi dargestellt wird, um die

Genauigkeit des oberen Arms zu gewährleisten.

3Aufgenommen am 23.08.2018 in Buchs
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2 Montageanleitung

Abb. 2.4: Oberer Arm in der Lehre4

2.3 Deltaroboter

Benötigte Komponenten: Alle restlichen Komponenten

Montier die drei Drucktasten und die drei Motor�ansche (M3x10) an der Grund-

platte wie in Abb. 2.5 gezeigt.

Abb. 2.5: Grundplatte5

4Aufgenommen am 27.08.2018 in Buchs
5Aufgenommen am 28.08.2018 in Buchs
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2 Montageanleitung

Montier jeweils einen Motor an den Motor�anschen (M2x5). Führ das Motorkabel

vorsichtig in die Kabelführung ein (Abb. 2.6).

Abb. 2.6: Motorkabelführung6

Setz die BeagleBone-Blue-Platine im BeagleBone-Gehäuse ein und platzier sie

über die gegebenen Bohrungen in der Grundplatte (Abb. 2.7a). Befestige zuerst

die in Abb. 2.7b gezeigte Ecke (M2.5x25).

(a) (b)

Abb. 2.7: BeagleBone Blue mit Gehäuse7

6Aufgenommen am 28.08.2018 in Buchs
7ebd.
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2 Montageanleitung

Platzier den Deckel auf dem Gehäuse und befestige die anderen drei Ecken

(M2.5x25) wie in Abb. 2.8.

Abb. 2.8: BeagleBone Blue-Gehäuse mit Deckel8

Montier die drei oberen Arme (Abb. 2.9).

Abb. 2.9: Montierte obere Arme9

Die Grundplatte kann dem Design nach an eine Vielfalt von Flächen montiert

werden. Für diese Bachelorarbeit wird ein IKEA LACK-Tisch benutzt (Abb. 2.10

auf Seite ix).

8Aufgenommen am 28.08.2018 in Buchs
9ebd.
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2 Montageanleitung

Abb. 2.10: Deltarobotermontage�äche10

Die Verkabelung kann nach der Aufhängung der Grundplatte schwieriger werden,

deshalb wird empfohlen, sie vorher fertig zu machen.

Die Kabel, die vom Roboter zu Maus, PC, Netzstecker, usw. gehen, werden alle

in einer Kabelführung versteckt (Abb. 2.11).

Abb. 2.11: Kabelführung11

Häng die unteren Arme ein und montier die Werkzeugplattform (Abb. 2.12 auf

Seite x).

10Aufgenommen am 29.08.2018 in Buchs
11ebd.
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2 Montageanleitung

Abb. 2.12: Kompletter Deltaroboter12

Die Motoren, Drucktasten und Flachbandstecker werden in den vorläu�gen Span-

nungsverteiler eingesteckt (Abb. 2.13).

Abb. 2.13: Verdrahteter Spannungsverteiler13

12Aufgenommen am 29.08.2018 in Buchs
13Aufgenommen am 28.08.2018 in Buchs
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