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(54) Greifer fiir Manipulator

(57) Die _Erﬁnduhg betrifft einen Greifer fir Manipulatoren.

Er soll eine linear zentrische GreiferschlieRbewegung : F’ 9 1
_ aufweisen, vom Antrieb trennbar und rotatorisch frei ' '

bewegbar sein. Erreicht wird das, indem in einer 1 A' A

zylindrischen Fithrung zwei gegenldufige Zugstangen ‘ E,‘]

angeordnet sind, die aneinander vorbeifiihren. An den sich

parallel iberdeckenden Enden der Zugstangen greifen zwei \ '

Drehschieber an, die von einem gemeinsamen DruckstéBel ¥ / : /
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bewegt werden und die die sich an den nach aulden

" weisenden Enden der Zugstangen befindenden
Greiferfinger bei paralleler Backenhaltung schiielen.
Gedffnet werden die Greiferfinger durch sich gegenseitig.
abstoRende Druckfedgern, welche in zylindrische Flihrungen
eingelassen sind. Der Greifer findet Anwendung als
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Erfindungsanspruch:

1. Greifer fiir Manipulatoren mit linearer Greuferschhe!’&bewegung und externem Greiferantrieb, bei denen dle
Bewegungsiibertragung mittels Drehschieber erfolgt, gekennzelchnet dadurch, daf eine Fithrung {3) fir zwei in einer Lmle
liegende Zugstangen {4a, b) vorhanden ist und fiir beide Zugstangen (4a, b) die gleichen Fiihrungsfléchen Verwendung finden,
wobei die Zugstangen (4a, b) im Bereich der zueinanderstehenden parallel iberdeckenden Enden mit Nasen (5a, b) versehen sind
und daR die beiden Drehschieber (8a, b) an der gemeinsamen Anlagefliche (8a) des DruckstoRels (8) anliegend angeordnet sind.

2. Greifer nach: Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, da das Gehéuse (2) Parallelfiihrungen {123, b) aufweist, in denen die
Greiferfinger (9a, b} gehalten sind.

3. Greifer nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daR der Abstand der Anschlagflachen (7a, b, ¢, d) der Drehschieber zum
Drehpunkt der Drehschieber (6a, b) variabel ist. .

Hierzu 1 Seite Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die E‘rﬁndung findet AnWen’dung als Greifer fir Manipulatoren mit linearer GreiferschlieRbewegung und externem Greiferantrieb.

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Es ist bekannt, Greifer fiir Manipulatoren mit linearer GreiferschlieBbewegung, welche mit im Greifer integrierten Antrieben
ausgeriistat sind, sinzusetzen. Die DD-PS 150 570 beschreibt einen Greifer mit fluidischem Antrieb, in dem von einem
Arbeitszylinder.die lineare Arbeitsbewegung {iber Zahnstange und Zahnrad auf die Greiferfinger Gbertragen wird. Zur Erreichung der
gegenlaufigen Greiferfingerbewegung ist fir einen Greiferfinger ein Zwischenrad zur Drehrichtungsénderung eingebaut. Die
Anordnung der Antriebselemente von Arbeitszylinder und zugehérigem Zahnradgetriebe erfordert eine grofe Bauhohe, so-daf der .-
Einsatz eines derartigen Greifers auf Roboter groRer Tragféhigkeit beschrénkt bleibt; Eine Einschrinkung der Drehbewegung ist
durch die direkt an die Greiferhand heranzufihrenden Versorgungsleitungen gegeben. Die DE-OS 2 904 377 zeigt einen
druckmittelbetriebenen Greifer, dessen Backen eine Lineare Greiferbewegung ausfiihren. Die die Greiferfinger tragenden Kolben
werden durch Beaufschiagung der Arbeitszylinder gegeneinander bewegt. Dabei werden die Arbeitszylinder separat angesteuert, o
daR eine symmetrische, zentrisch zulaufende GreiferschiieBbewegung nicht erreicht wird. Das Offnen der Greiferbacken erfolgt
durch eine Druckfeder, welche zwischen den tragenden Kolben der Greiferfinger angeordnet ist. Aufgrund der zeitlich gleichen und
zentrisch nicht zwangslaufig gesteuerten GreiferschlieRbewegung ist der Greifer in seiner Anwendung nur begrenzt einsetzbar.
Ferner wurde im DD-WP 211 510 ein Greifkopf fiir eine Manipuliereinrichtung vorgeschiagen, bei-dem Uber Keilflachen
federvorgespannte Spannstiicke in Schiebern gefiihrt werden. Diese Losung hat die Nachteile, daR die durch die hohe Gleitreibung
der Keilfldchen entstehenden 1?e1bungsver!uste groRe Antriebskréfte erforderfich machen. Zur Erreichung eines grofen Greifweges
ist ein entsprechend groRer Keilwinkel erforderlich, der den Wirkungsgrad negativ beeinflult. Hinzu kommt, daR der mit paraliel zu
den Schiebern angeordneten Keilflaichen versehene Keil zu einer entsprechenden BaugrdBe zwingt.

Aus der DE-OS 3 127 082'ist bekannt, daB Drehschieber zur Kraftumienkung Verwendung finden.”

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist es, einen Greifer hoher Zentriergenauigkeit mit vorteilhafter linearer GreiferschlieRbewegung zu schaffen,
welcher fiir Manjpulatoren und Industrieroboter universell einsetzbar ist, besoriders fiir Montageroboter mit geringer Tragféhigkeit.
Einschrankungen der Grelferdrehnewegung z. B. durch Versorgungsleitungen, zu sperriger oder massiger Aufbau soll vermieden

- oder gemindert werden.

Darlégung des Wesens der Erfindung

Aufgabe der Erfindung ist es, einen Greifer fir Manipulatoren und Industrieroboter geringer BaugroRe zu schaffen, der eine
zentrisch gleichlaufende GréiferschlieRbewegung aufweist, betatigt von einem linearen Antrieb, trennbar und rotatorisch frei
- bewegbar ist. . )
Gelést wird diese Aufgabe dadurch, daB in einer in einem Geh3use eingelassenen Fiihrung Zugstangen gegenlaufig angeordnet
'sind, die sich mit ihren zueinanderstehenden Enden aneinander parallel iberdecken, indem der iberdeckende Bereich der
Zugstangen je zur Hilfte abgearbeitet ist. An diesen iibergreifenden Enden der Zugstangen sind Nasen angeordnet, in die zwei-
symmetrisch angeordnete an sich bekannte Drehschieber mit ihren stirnseitigen Anschiagflachen eingreifen. Die Anschlagfldcheén
der beiden Drehschieber stehen mit einer gemeinsamen Anschlagfldche des DruckstdBels in Verbindung. Von dem DruckstdBel
wird die Bewegung iiber die stirnseitigen Anschlagflédchen der Drehschieber auf die an den Zugstangen angebrachten Nasen
bertragen und durch die damit entstehende gegenldufige Bewegung der Drehschieber eine linear zentrische
Grexferschhe@bewegung erreicht. Die zwischen den Zugstangen angeordneten Druckfedern erreichen eine standig divergierende
Spannung zwischen den Greiferfingern, welche bei Abschaltung ger Antriebsbewegung zum Offnen des Greifers fiihrt. Gegen
seitlich auftretende Krafte werden die Greiferfinger in vorhandenen Parallelfihrungen gehalten.



sfiihrungsbeispiel
s Erfindung wird nachstehend an einem Ausfﬁhrungsbeispiel erljutert:

Yigur 1 zeigt einen Schnitt A-A durch den Greifer
“igur 2 zeigt einen Schnitt B-B durch den Greifer
%igur 3 zeigt einen Schnitt C-C durch den Greifer.

= ]
dem aus Aufnahmefiansch 1 und Gehause 2 bestehendem Greifer ist in dem Gehause 2, rechtwinklig zur Mittelachse des
eifers, eine durch das gesamte Gehause gehende zylindrische Bohrung angeordnet, die als Fiihrung-3 fiir die Aufnahme der
gstangen 4a, b dient. Die Langen der Zugstangen sind so bemessen, daR sie Gber die Mittelachse des Greifers hinausgehen und
h in der Gber die Mittelachse hinausgehenden Lénge liberdecken. In diesem Bereich sind die Zugstangen 4a, b auf die Hélfte des
rchmessers abgearbeitet, so dak beide Zugstangen in der gemeinsamen Fiihrung gleiten. An den sich iberdeckenden Enden der
gstangen sind Nasen 5a, b angeordnet, in die stirnseitige Anschlagflachen 7a, b von Drehschiebern 83, b eingreifen. Die um 80°
rsetzten stirnseitigen Anschlagflachen 7¢, d der Drehschieber 6a, b liegen an siner gemeinsamen Anlagefléche 8a des
uckstéRels 8 an, wobei sich vorteilhafterweise die Anschlagflachen 7¢, d der Drehschieber parallel iberdecken. An den nach
Ren weisenden Enden der Zugstangen-4a, b'sind die Greiferﬁnggi’ 9a, b angeordnet; wobei die Zugstangen 4a, b Bohrungen 103,
wur Aufnahme von Druckfedern 11a, b aufweisen, welche der Halfte der gegenldufigen Zugstange entgegenstehen. Die
eiferfinger 9a, b sind in den Parallelfihrungen 123, b des Gehduses gehalten.
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