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Fur Miniatur- und Mikroroboter gibt es eine Vielzahl von Einsatzbereichen: Von der Fertigung mikro-
technischer Strukturen bis zur roboterunterstiitzten Mikrochirurgie in der Medizintechnik. Die hohen
Kosten eines hybriden Mikrosystems, wie es ein Mikroroboter darstellt, werden haufig mafgeblich von
der aufwendigen Montage der Einzelteile bestimmt. Um die kostenintensive Montage zu vermeiden, wur-
den miniaturisierte Manipulatoren mit mehreren Freiheitsgraden entwickelt, die nur noch aus zwei Fer-
tigungsteilen bestehen.
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Die Manipulatoren besitzen eine neuartige mo-
nolithische Parallelkinematik, die von ebenfalls
neu entwickelten monolithischen Schrittantrie-
ben bewegt wird. Die monolithischen Schritt-
antriebe zeichnen sich durch einen grof3en Stell-
weg, gepaart mit einer hohen Auflésung und
hohen Stellkréften aus und besitzen eine inte-
grierte Wegsensorik.

Monolithischer Schrittantrieb

Durch den weitgehend monolithischen Aufbau
sind die Manipulatoren in weiten Grenzen ska-
lierbar.

In dem Vortrag werden, ausgehendend von dem
Grundkonzept fur einen montagearmen Manipu-
lator, zuerst die Besonderheiten einer monolithi-
schen Kinematik fir mehrere rdumliche Frei-
heitsgrade beleuchtet. Anschliefend wird die
systematische Entwicklung der monolithischen
Schrittantriebe von der Grundidee bis zum Pro-
totyp mit integrierter Wegsensorik dargestellt und
Miniaturmanipulator mit drei translatorischen  schlieBlich ein kompletter Miniaturroboter vorge-
Freiheitsgraden stellt.




