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Erfindungsanspruch:

1. Greifer fur Manipulatoren und Industrieroboter mit paraileler Greiferfingerbewegung und Zahnstangengetriebe zur
Gleichlaufbewegung der Greiferbacken, gekennzeichnet dadurch, dal® zwei1 Paar paralleler Arbeitszylinder (2a, b, 2¢, dj um
etwa die Hublange (3) der Kolben (43, b, ¢, d) axial versetzt angeordnet sind, die durch eine zentrisch um Gehause (1)
angeordnete Zuleitungsbohrung (8) tangierend miteinander verbunden sind, und dal’ die max. Auflagerlange von Kolben
(43, b, c,d)und Kolbenstange (104, b, c, d) uber den gesamten Hub gleichbleibend und Kolben (4 a, b, ¢, d) und Arbeitszylinder
{(2a, b, ¢, d) als Fuhrung ausgebildet ist

2. Greifer nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daf3 das Gehause (1) vorzugsweise aus etnem Block besteht und sich an die
Arbeitszylinder (2) Kolbenstangenfuhrungen (5) in Hublange (3} anschlieBen

3 Greifer nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daRR in der zentrisch angeordneten Zuleitungsbohrung (8) eine Ringdichtung
(19) als Drehgelenkdichtung angeordnet 1st

4 Gretfer nach Punkten 1 bis 3, gekennzeichnet dadurch, dall die Baulange des Greifers gleich dem Offnungsweg der
Gretferfinger (12) ist und Druckfedern (15) in Sackbohrungen (16) der Kolben (4) mit Kolbenstangen (10) angeordnet sind

Hierzu 2 Serten Zeichnungen

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Esist bekannt, Greifer fur Manipulatoren bzw Industrieroboter mit fluidem Arbeitszylinder als Antrieb mit paralleler
Greiferfingerfuhrung e'nzusetzen Die DD-PS 150570 beschreibt einen Greifer mit pneumatischem Antrieb bei dem dievon dem
Arbeitszylinder ausgehende Antriebsbewegung uber einen Zahntrieb auf die Gretferfinger ubertragen wird Der Arbeitszylinder
besteht aus zwei Zylinderteilen, die von einem Gleitrohr umfaf3t werden Zwischen den Zylinderteilen befindet die sich mittig in
dem Gleitrohr angebrachte Trennwand als Kolben, womit zwei in Rethe liegende Arbertszylinder entstehen An dem
Fuhrungsrohr ist eine Zahnstange befestigt, die die Antriebsbewegung uber Zahnrader auf die mit Zahnstangen versehenen in
Fuhrungsbahnen laufenden Gretferfinger ubertragt Zur Erreichung der gegenlaufigen Greiferfingerbewegung ist ein
Greiferfingerantrieb mit emnem Zwischenrad versehen Die Ubertragung der Antriebskraft uber Zahntriebe hat eine grofRe
Bauhohe zur Folge Die prinzipielle Anordnung von zwei Arbeitszylindern in einer Achse bringt die Einschrankung mit sich, daf3
1im Verhaltnis zur Baulange etn geringerer Antriebsweg fur die Greiferfinger und damit ein geringer Greifbereich fur den Greifer
zur Verfugung steht Die Beaufschlagung der Arbeitszylinder mit Druckluft erfordert zwei separate Zuleitungen In der DT-

0OS 2904377 wurde ein Greifer mit parallel laufenden Greiferbacken, die uber Druckmittel angetriebene Kolben bewegt werden
zum Greifen von, von der Drehmaschine abzustechenden Teilen, vorgeschiagen Die Ansteuerung der zwer mitdem Greiferfinger
verbundenen Kolben erfolgt getrennt und in zeithcher Rethenfolge Die Endlagenbegrenzung eines Kolbens wird durch Anschlag
bestimmt, wahrend der zeitlich nachiaufende Kolben die Spannung des Teiles im Greifer bewirkt Auf Grund der Begrenzung des
Greifweges durch Anschlag steht immer nur ein geringer Greifweg zur Verfugung, die den Einsatz als Greifer fur Manipulator
oder Industnieroboter fur Arbeitsaufgaben mit unterschiedlichen GreifmalRen nicht anwendbar macht.

Die Druckmittelzufuhr zu den Arbeitszylindern erfolgt auch bei diesem Greifer durch separate Leitungsfuhrungen an die Zylinder,
womit emne rotatorische freie vielfache Drehbewegung, die eine Zerstorung der Leitung zur Folge hatte, nicht gegeben ist.

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist es, im Verhaltnis zur Masse und Abmal des Greifers, einen langen Greifweg mit maximaler Greifkraft ohne
Einschrankung seiner Drehbewegung zu erreichen.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Aufgabe der Erfindung st es, einen Greifer fur Industrieroboter zu schaffen, ber dem die gesamte Baulange als Greifweg zur
Verfugung steht, die Greiferfinger parallel zueinander bewegt werden und der Greifer um seine Drehachse rotatorisch frei
bewegbar ist, wobei die Spannbewegung von einem fluidischen Antrieb aus erfolgt

Gelost wird diese Aufgabe dadurch, daB zwer Paar parallel liegender Arbeitszylinder etwa um die Hublange der Kolben versetzt
und ebenfalls parallel zueinander angeordnet sind und der sich an die Arbertszylinder anschlieBende Tell neben den versetzt
angeordneten Arbeitszylindern ais Kolbenstangenfuhrung ausgebildetist Die zwei Paare der Arbeitszylinder sind im Zentrum
miteinander durch eine Zuleitungsbohrung, in der eine Drehgelenkverbindung enthalten i1st, verbunden, die tangterend die
Arbeitszylinder verbindet und die so entstandene Offnung als Zu- und Ablauf fur das Fluid dient An den Kolbenstangenenden
der paarweisen Arbeitszylinder sind die Greiferfinger befestigt, die eine Kropfung um die Halfte des paratlelen Versatzes derum
die Hublange versetzten Arbeitszylinderpaare aufweisen Uber ein zentrisch zwischen den Greiferfingern angeordnetes Zahnrad
und an den Greiferfinger angebrachte Zahnstangen sind die Greiferfinger gleichlaufmaf3ig miteinander verbunden Die in den
Arbeitszylindern laufenden Kolben weisen Bohrungen auf, die die Druckfedern fur die Kolbenruckstellung aufnehmen Mit dem
AnschluB des Greifers an den Manipulator wird die Zulertung in die Drehgelenkdichtung eingeschoben, wobei der rotatorische
Freiheitsgrad zwischen Zulauf und Greifer bestehen bleibt Mit der Beaufschlagung der Arbeitszylinder mit dem Druckmittel,
welches durch die Offnungen der tangterenden Zuleitungsbohrung in die Arbeitszylinder eintritt, werden die Kolben vom
Zentrum nach auf3en bewegt Dabel bewegen sich die Kolbenstangen, an deren Enden die Greiferfinger befestigt sind, von
auflen nach der Greifermitte und schlieBen diesen Die Greiferfinger stehen uber Zahnstangen und einen gemeinsamen Zahnrad
in Verbindung, so dal uber diesen Zahnantrieb ein Gleichlauf der parallelen Greiferbacken gegeben ist Die Ruckstellung der
Greiferfinger in die Ausgangssteliung erfoigt durch im Arbeitszylinder eingebaute Druckfedern, die bei Nachlassen des
Arbettsdruckes die Kolben in die im Zentrum des Greifers fiegende Ausgangsstellung zuruckdrucken
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Die Vorteile der erfindungsgemaRen Lésung sind, daf die Bauldnge des Greifers fast vollstédndig fiir den Greifbereich genutzt
werden kann und daR keine Fiihrungselemente beim Offnen oder SchlieRen des Greifers iber die BaugréRe hinausragen. Damit
wird eine gute Zuganglichkeit und Anpassung an die Arbeitsaufgabe erreicht. Durch die paarweise Anordnung von
Arbeitszylindern werden Antrieb und Fihrung der Greiferfinger Ubernommen, so daf3 externe Fihrungen fiir die Greiferfinger
nicht erforderlich sind. Die Ausgestaltung der Kolbenstangenausfiihrung, die (ber die gesamte Verfahrldnge der Kolben, die
maximale Auflageldange von Kolben plus Kolbenstange sichert, hat die glinstigste Aufnahme der von den Greiferfingern
ausgehenden Kippmomente zur Folge. Die paarweise Anordnung der Arbeitszylinder unterstutzt durch ihre Parallelfiihrung
dariiber hinaus nochmals die gunstigste Kraftnahme. Der Greifer hat, bezogen auf seine Abmessungen, lange Greifwege mit
paralleler zentrisch zulaufender Greifbewegung, mit iiber den gesamten Greifbereich gleichbleibender Greifkraft, die bedingt
durch den pneumatischen Antrieb, einstelibar ist. Die zentrische steckbare Anordnung der Koppelstelle fir den
Druckluftanschiuf’ gestattet eine problemlose Kopplung des Greifers mit dem Manipulator und bietet sich fir den automatischen
Greiferwechsel an. Der Greifer weist, bezogen auf den Greifweg und die Greifkraft, eine geringe Masse und Abmessungen auf.

Ausfiithrungsbeispiel
Die Erfindung wird nachstehend an einem Ausfiihrungsbeispiel ndher erlautert:

— Fig.1: zeigt einen Schnitt A-A durch den Greifer,
— Fig.2: zeigt einen Schnitt B-B durch den Greifer,
— Fig.3: zeigt einen Schnitt C-C durch den Greifer,
— Fig.4: zeigt einen Schnitt D-D durch den Greifer.

Der Greifer besteht aus einem Gehause 1, in dem zwei Paar pneumatische Arbeitszylinder 2a, bund 2¢, d umdie Hubldnge 3der
Kolben 43, b; ¢, d versetzt parallel angeordnet sind. Der sich an die Arbeitszylinder 2a, b; ¢, d anschlieBende Gehauseteil ist als
Kolbenstangenfiihrung 5 ausgebildet. Die Arbeitszylinder 2a, b; ¢, d sind durch AbschluBplatten 6a, b verschlossen, die eine
Entliftungsbohrung 7 a, b, ¢, d aufweisen. Die je paarweise angeordneten Arbeitszylinder 2a, b; 2¢, d sind mitder im Zentrum
des Gehéauses befindlichen Zuleitungsbohrung 8 verbunden, in dem tangential die Arbeitszylinder 2a, b; ¢, d von der
Zuleitungsbohrung 8 angeschnitten sind und die so entstandene Offnung 9a, b; ¢, d als Druckluftzuleitung und
Druckluftableitungen dient. Durch die Beaufschlagung der Arbeitszylinder 23, b; ¢, d mit Druckluft werden die Kolben 4a, b; ¢, d
vom Zentrum weg nach auBen bewegt. Dabei folgen die Kolbenstangen 104, b; ¢, d dem Kolben, 43, b, ¢, d in die Arbeitszylinder
2a, b, c,dunddie Kolbenstangenenden 11a, b, ¢, d bewegen sich zum Zentrum des Gehauses 1. Die an den Kolbenstangenenden
11a, bund 11¢, d angebrachten und um die Hélfte des parallelen Versatzes der Arbeitszylinder 2a, 2¢ gekropften Greiferfinger
12a, bflihren damit eine geradlinige GreiferschlieBbewegung aus. An den Greiferfingern 123, b befinden sich Zahnstangen 13a
b, die iiber ein gemeinsames Zahnrad 14 in Verbindung stehen. Die Riickstellung der Kolben 4a, b;, ¢, d und damit das Offnen der
Greiferfinger erfolgt (iber Druckfedern 15a, b; c, d, die in den Arbeitszylindern 43, b, ¢, d angeordnet sind. Im
zusammengedriickten Zustand werden die Druckfedern 15a, b, ¢, d von den in Kolben 4a, b, ¢, d und Kolbenstange 10a, b, ¢, d
befindlichen Sackbohrungen 164, b; ¢, d augenommen. Die Abdichtung der Kolben 4a, b; c, d und Kolbenstangen 11a, b; ¢, d
erfolgt durch Dichtringe 17a, b; ¢, d, wobei im Ubergang zwischen Kolben 4a, b; ¢, d und Kolbenstange 11 eine Nut 18a, b, ¢, d
zur VergréRerung der Kolbenfidche eingearbeitet ist. In der Zuleitungsbohrung 8 befindet sich eine Ringdichtung 19, in die die
Druckmittelleitung 20 beim Aufschrauben des Greifers auf dem Manipulator eingeschoben wird und radiale Umlaufbewegungen
des Greifers zuldRt. An dem Greiferfinger 12a, b befinden sich Aufnahmebohrungen 21, die zum Anschluf3 der nicht dargestellten
Greiferbacken vorgesehen sind.
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