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{67) Die Erfindung betrifft einen Werkstiickwechselgreifer
mit Andriickeinrichtungen zur Handhabung von
Waerkstiicken, Werkzeugen und Spannmitteln in
selbstriistenden Fertigungszellen, insbesondere in flexiblen

Fertigungssystemen. Durch die Erfindung soll eine 18 ? ?
elektrische Schnittstelle beim Greiffingerwechsel Tl
vermieden werden, weiterhin sollen Schrég itellungen von 1

Werkstiicken erkannt werden und die W3rkstiicke planin
das Futter eingesetzt werden. Das v+ erfindungsgemaR
dadurch gelést, daR auf jedem Greit.inyer ein
Andruckbacken gegen die Wirkung einer Druckfeder

verschiebbar drehgesichert gelagert ist und daR sich die =y A
Druckfeder gegen einen auf dem Greiffinger verstellbaren .

Ring abstitzt, i dem ein mit dem Andriickbacken
verbundener Stokel gefiihrt ist, dessen freies Ende bis zum
Grundbacken verlangert und dort mit einer Wirkfliche
versehen ist, die einen am Grundbacken befestigten
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berihrungslosen Schalter betatigt. Fig. 1

® 6
NN
N
Y
I"*h

I

—_— e e — L
-

ﬁg. 1

ISSN 0433-6461

)

7 Seiten



-1- 287902
Patentanspriiche:

1. Werkstiickwechselgreifer mit an Greiffingern angeordneten Andriickeinrichtungen, wubei die
Greiffinger an einem Grundbacken verschiebbar gelagert und am freien Ende der Greiffinger
waechselbare Greiferbacken befestigt sind, dadurch gekennzelchnet, daR auf jedem Greiffinger (4)
ein Andriickbacken (7) gegen die Wirkung einer Druckfeder (9) verschiebbar verdrehgesichert
gelagert ist und daf3 sich die Druckfeder (9) gegen einen auf dem Greiffinger (4) verstellbaren Ring
(8) abstiitzt, in dem ein mit dem Andriickbacken (7) verbundener StéRel (16) gefiihrtist, dessen
freies Ende bis zum Grundbacken (3) verléngert und dort mit einer Wirkfliche (17) versehen ist, die
einen am Grundbacken (3) befestigten beriihrungslosen Schalter (19) betatigt.

2. Werkstlickwechselgreifer nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daR der Andriickbacken (7
sich in seiner untersten Stellung gegen den Greifbacken (10) abstiitzt,

3. Werkstiickwechselgreifer nach Anspruch 1 und 2, dadurch gekennzeichnet, daB3 die Lagerung des
Andriickbackens (7) auf dem Greiffinger (4) ein Linearkugellager ist.

4. Werkstiickwechselgreifer nach den Anspriichen 1 bis 3, dadurch gekennzelchnet, daR die das
Werkstiick (12) beriihrende Fliche des Andriickbackens (7) mit Walzelement (13) versehen ist.

5. Werkstiickwechselgreifer nach den Anspriichen 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB der auf dem
Greiffinger (4) verstellbare Ring (8) eine die Druckfeder (9) einhausende Hiilse (14) trdgt.

Hierzu 3 Seiten Zeichnunyen

Anwendungsgeblet der Erfindung

Die Erfindung betrifft einen Werkstiickwechselgreifer mit Andriickeinrichtungen zur Handhabung von Werkstiicken, Werkzeugen
und Spannmitteln in selbstrilstenden Fertigungszellen, insbesondere in flexiblen Fertigungssystemen.

Charaktaristik des bekannten Standes der Technik

Es Ist ein Greifwerkzeug fiir einilen Montageroboter bekannt, dassen Greiferbacken im Greiferfinger gegen die Wirkung einer
Feder in Achsrichtung des Greiferfingers beweglich gelagert sind. An den Greiferbacken liegt der St6Rel eines Signalgebers an.
Seine Signale zeigen zu hohe Fiigekréfte an und beeinflussen iiber die Steuerung des Montageroboters dessen Arbeitsablauf.
Eine {ibertragene Anwendung dieser Lésung auf einen Werkstiickwechselgreifer wiirde durch die notwendige Verwendung von
Greiferbacken mit Stufe den Nutzungsbereich erlieblich einschrénken. Beim Greiferfingerwechsel muB die elektrische
Schnittstelle fiir den Signalgeber mit bedient werden, Diese Lésung ist kostenaufwendig, umstéindlich im automatischen
Greiferfingerwechsel und nicht universell einsetzbar, (DD 235219~ B 25J 19/00)

B2i einem anderen Greifwarkzeug istan jeder Greiferbacke ein gegen die Wirkung einer Feder verschiebbarer oder schwenkbarer
Andriickhebel gelagert, Die Anordnung an der Greiferbacke bringt mit sich, daB bei jedem Wechsel der Greiferbacke und auch
bei jedem Wechsel des Greiferfingers der Andriickhebel mit gewechseit wird. Dadurch mu fir jede Greiferbacke ein
Andriickhebel mit Lagerung und Feder vorgesehen werden. Signaigeber lassen sich kaum an dieser Stelle anordnen, da es die
Fiatzverhiltnisse nicht zulassen. Weiterhin wéiren dort angeordnete Signalgeber einer starken Verschmutzung und einer
Beschddigungsgefahr ausgesetzt. Auch wiirde eine solche Anordnung eine elektrische Schnittstelle beim Greiferfingerwechsel
mit den schon beschriebenen Nachteilen erfordern. (DE 2930006 - B 23 Q 7/04)

Ziel der Erfindung

Durch die Erfindung soll ein Werkstiickwechselgreifer mit an den Grelffingern angeordneten Andriickeinrichtungen geschaffen
werden, der unter Beibehaltung der Andriickfunktion automatisch unterschiedlichen Werkstiicken angepaRt werden kann,
wobei eine elektrische Schnittstelle vermieden werden soll. Der Greifer soli einfache, kostenarme Greiferbackon verwenden und
mit mehrfach nutzbaren Andriickbacken versehen sein.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen Waerkstiickwechselgreifer mit Andrilckfunktion zur Handhabung von
Werkstiicken, Werkzeugen und Spannmitteln zu schaffen, der einen Greiffingerwechsel zuléBt, keine elektrische Schnitistelle
aufweist und eine sichere Dreipunktanlage der We:kstiicke im Spannfutter der Bearbeitungsmaschine gewihrleistet.

Des weiteren ist die Aufgabe gestellt, Schrigstellingen von Werkstiicken auf der Transportpalette mittels einer Antastung
festzustellen und ordnungsgemaR abgelegte Werkstiicke mit einem konstanten AbgriffmaB zu erfassen.

Diese Aufgabe wird erfindungsgem4B dadurch geldst, daR auf jedem Greiffinger ein Andriickbacken gegen die Wirkung einer
Druckfeder verschiebbar verdrehgesichert gelagert ist und daB sich die Druckfeder gegen einen auf dem Greiffinger
verstsllbaren Ring abstiitzt, in dem ein mit dem Andriickbacken verbundener StéBel gefihrt ist, dessen freies Ende bis zum
Grundbacken verléngert und dort mit einer Wirkfliche versehen ist, die einen am Grundbacken befestigten berlihrungslosen
Schalter betétigt.
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In Ausgestaltung der Erfindung ist der Andriickbacken zur Verbesserung der Reibungsverhiltnisse zum Handhabungsobjekt an
der Andriickflache mit Wélzkdrpern versehen,

Zur Durchfiihrung von Erkennungsroutinen sind an mdglichst zwel Giber Filhrungen mit dem Greifergrundkérper verbundenen
Greifergrundbacken mittels Klemmungen Initiatoren parallel zur Bewegungsrichtung der Greiffinger und senkrecht zur
Bewegungsrichtung des Andriickbackens angeordnet und steuerungstechnisch mit der Robotersteuerung verkniipft.

An jedem Andriickbacken ist ein StdRel derart befestigt, daB seine Verschieberichtung senkrecht zu der der Grundbacken und
parallelzu dem Greiffinger verl4uft, wobei sich die Wirkfliche des im verdrehsicher am Greiffinger angeordneten Ring gefiihrten
StoBels stets parallel zur Schaltfliche des Schalters befindet.

Der Ring trégt eine die Druckfeder umgebende Hiilse.

Ausfiihrungsbeisplel
Die Erfindung wird an einem bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel n&her erléutert. In den zugehdrigen Darstellungen zeigen

Fig.1: einen Greiffinger mit Andriickeinrichtung

Fig.2: elnen Werkstlickwechselgreifer, bestiickt mit zwei Greiffingern einschlieBlich greiffingerintegrierter
Andriickeinrichtungen, beim Antasten eines schiefstehenden Werkstiickes

Fig.3: einen Werkstiickwechselgreifer mit Werkstiick in der Sicht von unten

Fig.4: ein mit Wélzkérpern versehenes Andriickelement

Der Werkstiickwechselgreifer 1 besteht aus einem Greifergrundkorper 2 mit zwei oder mehr darin lings verschieblich und

angetrieben fest angeordneten Grundbacken 3, die {iber eine mechanische Schnittstelle 5 mit jeweils einem Greiffinger 4

verbunden sind, wobei dieser, versehen miteiner Léngsfiihrung 6, die der Verdrehsicherung des beweglich auf dem Greiffinger

4 gelagerten Andriickbackens 7 dient, mit einem verschieblichen Einstellring 8 ausgestattet ist, gegen den sich eine Druckfeder 9

abstitzt, die, vorgespannt mit ihrer anderen Seite, am Andriickbacken 7 anliegt.

Die Greiffinger 4 sind zylindrisch ausgebildet, Anihrem unteren, dem Handhabungsobjekt zugewandten Ende sind wechselbare

Greifbacken 10 mittels Befestigungselemente 11 angebracht, gegen welche sich in seiner Ausgangsstellung der vorgespannte

Andriickbacken 7 abstiitzt. Zur Verbesserung der Reibungsverhéitnisse zwischen dem Andriicktacken 7 und dem Werkstiick 12

wihrend des GreiferschlieBens sind im Andriickbacken 7 Wilzelements 13 integriert.

Der dem Andriickbacken 7 gegeniiberliegende Einstellring 8 tréigt eine Hillse 14, die die Druckfeder 9 vor Verschmutzung

schiitzt,

Im Andriickbacken 7 ist ein StoRel 15 einstelibar befestigt, dar parallel zum Greiffinger 4 verliuft, in einer Bohrung 16 des

Einstellringes § gefilhrt wird und (iber eine Wirkfliche 17 verfilgt, die parallel zur Schaltfliche 18 des Schalters 19 verlauft,

Der Werkstiickwechselgreifer 1 ist an den Grundbacken 3 in entsprechenden Klemmungen 20 mit Schaltern 19 oder andere

schaltende oder messende insbesondare beriihrungslose Aufnehmer bestiickt. Damit wird erreicht, da die Relativbewegung

2wischen dem StéBel 15 und dem Schalter 19 bei einer Betiitigung der Greiforgane in Richtung der Greiffingarbewegung gleich

Null ist,

Die Querfihrung 21 dient der Aufnahme der Greiffinger 4 In sinem nicht dargesteliten Greiffingermagazin.

Somiterlaubtdie beschriebene Anordnung einen Greiffingerwechsel an einem sensorbestiickten Greifer unter Umgehung einer

elektrischen Schnittstelle.

Das Ausriisten jedes Greiffingers 4 mit einem separaten Andriickbacken 7 bewirkt dariiber hinaus im Ergebnis der mechanischen

Entkopplung der Andriickbacken 7 im Vergleich zu einer iiblichen Andriickbriicke eine relativ stabile Dreipunktanlage flichiger

Werkstiicke 12 an den Andriickbacken 7 im Greifar 1, dargestellt durch die Anlagepunkte 22.

Der Bewegungsablauf bis zum Ergreifen eines Werkstiickes 12 stellt sich folgendermaRen dar:

Der Werkstiickwechselgreifer 1 ist tiber dem zu handhabenden Werkstiick 12 positioniert. Er wird im Eilgang bis an den

Erwartungsbereich herangefiihrt, an dessen Grenze wird in den Schleichgang umgaschaltet. Die Greiffinger 4 sind entsprechend

dem Werkstiickdurchmesser gedffnet. Der StéBel 15 istentsprechend einem zu realisierenden AbgriffsmaR im Andriickbacken 7

voreingestelit. Beim Absenkvorgang beriihrt zum Beispiel zuarst der linke Andriickbacken 7 im Antastpunkt 23 das Werkstiick 12,

worauf nach dem Durchfaufen eines konstanten (eingesteliten) Weges der linke Schalter 19 ein Schaltsignal auslést. Der gleiche

Vorgang vollzieht sich am rechten Andriickbacken, dar in den Antastpunkten 24 kontaktiert.

Die Zeitdifferenz zwischen den beiden Schaltersignalen entspricht bezogen auf die Absenkgeschwindigkeit einer Wegdiffarenz

X, die wiederum das Maf der Werkstiickschréglage in siner Koordinate verkdrpert.

Ist dur Betrag X im zuléissigen Bereich, wird der Greifvorgang fortgefilhrt, Ubersteigt der Betrag X das zuléssige Maximum, wird

Bedienerruf ausgelést.

Eine durch eine deformierte Transportpalette oder durch Fremdkérper hervorgerufene Werkstiickschraglage fithrt dazu, daB cie

Greifersymmetrieachse 25 und die Werkstiicksymmetrieachse 26, insbesondere bei rotationssymmaetrischen Werkstiicken, sich

kreuzen. Je gr6Ber der Winkel zwischen den beiden Symmetrieachsen 25 und 26 ist, desto ungenauer reproduziert der Betrag X

die tatsichliche Schrigstellung, da der zuerst antiegende Andriickbacken 7 (rechts) auf seiner Fliche kontaktiert, der an zweiter

Stelle kontaktierends Andriickbacken 7 {links) demgegeniiber mit seiner Spitze das Werkstick 12 beriihrt.

Der sigentliche Spannvorgang des Werkstiickes 12 im Greifer ist folgender:

— dasWoerkstiick 12 beriihrt den rechten Andriickbacken 7, der mittels der Verdrehsicherung 27 entlang des Greiffingers 4 gerade
geftihrt wird,

~ die Druckfeder 9, bereits vorgespannt, wird bis zum Beenden der Absenkbewegung des Greifers gespannt,

~ dabeibewegt sich der itn Andriickbacken 7voreingestellt befestigte StoBel 15, der in der Fihrung 16 gefithrt wird, nach oben,
wobeiin definierter Relativlage der Wirkfliche 17 des StéRels 15 zur Schaltfliche 18 des Schalters 20 in diesem ein Schaltsignal
ausgelost wird,

- das Schaltsignal bawirkt in Stoppen der Greiferabsenkbewegung bzw. ein Weiterabsenken um einen programmierten Betrag
und nachfolgend ein Stoppen,
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~ istan allen Andriickbacken 7 dieser Vorgang erfolgt, und liegt X im auléssigen Bereich, erfolgt die Spannbewegung der
Greiffinger 4in Richtung der Greifersymmetrieachse 2C,

~ dabel rollen die Wilzelemente 13 des Andriickbackens 7 auf der Oberfléiche des Werkstiickes 12 ab.
Damit ist das Werksttick 12 im Greifer 1 sicher gespannt.

Danach wird der Greifer 1 durch einen Industrieroboter zum Spannfutter der Werkzeugmaschine bewegt. Dort wird das
Werkstlck 12 in bekannter Welse plan In das Spannfutter eingesetzt,
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