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Die elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) gewinnt immer mehr an Bedeutung. Stérungen kénnen lber

verschiedene Kopplungsarten auf andere Systeme Ubertragen werden. Im Zuge der Entwicklung besitzen

elektrische Gerate immer hohere Taktraten. Diese hoheren Frequenzen begulnstigen die StoérlUbertragung

durch eine Verstarkung der Kopplungen. Dies gilt besonders flr industrielle Umgebungen, wo empfindliche

Elektronik mit grossen Leistungsverbrauchern als Einheit funktionieren muss. In dieser Bachelorthesis wer-

den verschiedene Handlingroboter der Firma Afag AG aus Huttwil hinsichtlich ihrer EMV geprUft.

Wieso EMV?

Gerate in Betrieb erzeugen elek-
trische- respektive elektromagne-
tische Felder. Diese Felder bleiben
nicht zwangslaufig im Gerat, son-
dern kénnen sich tber verschiede-
ne Kopplungsarten auf andere Ge-
rate Ubertragen und deren Funktion
beeintrachtigen. Zum Nachweis der
EMV untersucht man Gerate auf die
Anfalligkeit gegen diese Stérungen
und ihr Potential solche Stérungen
zu emittieren.

Ausgangslage

Im Falle der Firma Afag sind die
einzuhaltenden Normen klar de-
finiert. Es gilt die Gerate auf die
vorgeschriebenen Grenzwerte zu
prifen. Es wurden funf verschie-
dene Prufverfahren zur Stbraus-
sendung und Storfestigkeit aus-
gewahlt mit denen die Roboter
untersucht werden.

Vorgehen

Die Roboter SA-6-300, LE-50 und
SG-50 wurden zusammen mit
den dazugehdrigen Steuerungen
gepruft. Bei der Storanfalligkeit
wurde die Bestandigkeit gegen-
Uber kapazitiv eingekoppelten
Burstimpulsen, hochfrequenten
elektrischen Feldern, einem mag-
netischen 50Hz-Wechselfeld und
elektrostatischer Entladung (ESD)
gepruft. Bei der Stéraussendung
wurde das abgestrahlte elekt-
romagnetische Feld im Bereich
30MHz-1GHz  untersucht. Aus

zeitlichen Grinden konnten nicht
bei allen Robotern alle Tests durch-
gefuihrt werden. Die verschiedenen
Prifungen sollten so weit mdglich
den Normen IEC61000-4 und ClI-
SPR 16-2-3 entsprechen.

Ergebnis

Die Untersuchungen haben ge-
zeigt, dass bei allen durchgefthr-
ten Prifungen die Stéremissions-
werte der Roboter unterhalb der
Grenzwerte lagen. Bei der Stor-
anfalligkeit Ubertrafen die Geréate
die Grenzwerte. Fehlfunktionen
bei den Robotern konnten meist
nur mit Stérgrossen hervorge-
rufen werden, die mehr als dem
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Doppelten der Grenzwerte ent-
sprachen. Es erwies sich aber
auch als schwierig, die EMV-Tests
genau nach Norm zu erflllen, da
mit nichtkalibriertem Equipment
gearbeitet wurde. Teilweise konn-
ten auch die Versuchsaufbauten
nicht nach Norm erstellt werden.
Diese Bachelorthesis hat gezeigt,
dass man EMV-Prifungen um ei-
nen ersten Eindruck des Gerate-
verhaltens zu gewinnen auch ohne
ein akkreditiertes Labor durchfih-
ren kann. Sobald aber eine be-
stimmte Norm zwingend erfullt
werden muss, bleibt einer Firma
der Gang in ein solches Priflabor
nicht erspart.

Aufbau zur Stéremissionsmessung im Absorberraum
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