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Anordnung zum selbstéandigen Wechsel von Sensoren an Industrierobotern

(57) Die Erfindung betrifft eine Anordnung zum

. selbstéandigen Wechsel von mehreren Sensoren, welche in
" zeitlicher Folge an Industrierobotern, insbesondere beim

Fig. 1

(Y

-7

Einsatz von Nahtverfolgungssensoren an = ' _ : 5 2
. Lichtbogenschweifrobotern, zum Einsatz kommt. Ziel :
dabei ist, den Aufwand beim Umristen zu senken und den ;
Anteil der unter Einbeziehung der Sensorfiihrung | 4
geschweifdten Nahte in einem Fertigungszyklus zu erhdhen.
ErfindungsgemaR wird das erreicht, dal} verschiedene
Sensorkopfe in einem Magazin angeordnet sind, diese
jeweils eine einheitliche Schnittstelle auf der Sensorseite
besitzen und zum Fiigen der Schnittstelle auf der
Roboterseite mit einer Schnittstelle auf der Sensorseite die
Roboterbewegung selbst vorgesehen ist. Fig. 1
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Erfindungsanspruch:

1. Anordnung zum selbstandlgen Wechsel von Sensoren an Industnerobotern welche den Austausch der Sensoren zur
Anpassung der Sensoranordnung an die verschiedenen Erfordernisse der jeweiligen Bauteilgeometrien erméglicht,
gekennzeichnet dadurch, daf? verschiedene Sensorkdpfe (3) entsprechend der verschiedenen Bezugsflichen im Magazin (7) -
angeordnet sind, die jeweils eine-einheitliche Schnittstelle auf der Sensorseite (6) besitzen und zum Fligen der Schnittstelle
auf der Roboterseite (5) mit einer Schnittstelle auf der Sensorseite (6) durch die Roboterbewegung selbst vorgesehen ist,
wobei nach erfolgtem Fertigungsablauf die Schnittstelle (5, 6) getrennt sowie der Sensorkopf (2) im Magazin (7) abgelegt
werden.

Hierzu 2 Seiten Zeichnungen '

Anwendungsgébiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Anordnung zum selbstdndigen Wechsel von mehreren Sensoren verschiedener Bauformen, welche in
zeitlicher Folge an Industrierobotern, insbesondere beim Einsatz von Nahtverfolgungssensoren an LichtbogenschweifSrobotern,
vorzugsweise bei komplizierten Bauteilgeometrien, zum Einsatz kommt.

. Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Bekannt ist, dal beim Einsatz von Nahtverfolgungssensoren mit induktiver Abstandserfassung bauteilbedingt vnelfaltlge
Bezugsflachen zur Sensorflihrung genutzt werden, woraus eine Vielfalt von rdumlichen Anordnungen der Sensoren
untereinander und zum SchweilRbrenner resultiert. Bei den bisher popularisierten Einsatzfallen von induktiven
Nahtverfolgungssensoren war die Konstruktion auf einen ganz bestimmten Zusammenhang zwischen Schweifinahtverlauf und
Bauteilgeometrie abgestimmt. Nur die dem entsprechenden Nahte konnten unter Einbeziehung der Sensorfiihrung geschweil3t
werden. Ein Teil der Nahte istsomit nicht erfaBt. Beim Umstellen des Roboters auf ein'anderes Werkstiick mit anderen
geometrischen Bedingungen wird ein Umrlsten der Sensorhalterungen erforderlich.

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist es, eine Anordnung zum selbstéandigen Wechsel von Sensoren an Industrierobotern zu schaffen, mit
welcher der Aufwand beim Umrtisten gesenkt und der Anteil der unter Einbeziehung der Sensorfilhrung geschweiSten Néhte in
einem Fertigungszyklus erhdht wird. } - >

Daﬂegung des Wesens der Erfinung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Anordnung zum selbsténdigen Wechsel von Sensoren an Industrierobotern zu
entwickeln, welche eine schnelle und genaue reproduzierbare Anpassung der rdumlichen Lage oder der Bauarten der Sensoren
an die gewahite Bezugsflache fur die Nahtverfolgung im Rahmen eines Fertigungsprogrammes ermdglicht.

ErfindungsgemaB wird die Aufgabe dadurch geldst, daf? das Sensorsystem aus der Aufnahmeeinheit mit Auswerteeinheit und
dem Sensorkopf als zwei réumlich trennbare Baugruppen besteht.

Wihrend die Aufnahmeeinheit starr am Roboter installiert ist, sind in einer Vielzahl von ankoppelbaren Sensorkdpfen
verschiedenartige Sensoren zur Nahtverfolgung oder Lageerkennung angeordnet, welche elektrische auswertbare Signale
liefern. In einem Sensorkopf, in welchem ein oder mehrere Sensoren installiert sind, befindet sich ebenfalls eine elektrische
Codietschaltung, die ein Erkennen des Sensorkopfes und damit auch des Sensortypes sowie der Anzahl ermdglicht.

Die Aufnahmeeinheit enthalit eine elektrische und mechanische Schnittstelle mit Elementen zur Befestigung und Justage des
jeweiligen Sensorkopfes sowie zum Signalaustausch.

Das Befestigen des Sensorkopfes an der Aufnahmeeinheit wird durch den Roboter selbst realisiert, indem er den Sensorkopf
zum Festhalten in eine Vorrichtung einbringt, sich dann von ihr entfernt und somit die Schnittstelle trennt. Danach wird die
Aufnahmeeinheit durch den Roboter zum Lageplatz des néchsten benétigten Sensorkopfes bewegt und verbindet die
Schnittstellen. Die Vorrichtung gibt nach erfolgter Kopplung den Sensorkopf frei, und er bewegt sich mit dem Roboter.
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Ausfiihrungsbeispiel

Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausflihrungsbeispiel néher erlautert werden.
In den dazugehdrigen Zeichnungen zeigen: -

Fig.1: Schema des Gesamtkomplexes
Fig.2 und 3: Anordnung der Sensoren bei verschiedenen Lagen der Bezugsflachen

In einem Fertigungszyklus, bei welchem an Werkstlicken Kehlnéhte unter Einbeziehung von Nahtverfolgungssensoren durch

Roboter geschweiRt werden und dessen Bezugsflachen zur Sensorflihrung verschiedene Winkel aufweisen, kommen zur

Produktionsdurchfiihrung zwei Sensorkdpfe 2 in Anwendung, an denen wiederum die Sensoren 3 entsprechend der

Aufgabenstellung nach Fig.2 und 3 angeordnet sind. Die Sensorképfe 2 befinden sich'in einem Magazin 7.

Im Arbeitsproze® bringt der Roboter die Aufnahme 1 so in die Nahe des erwéhiten Sensorkopfes 2, daf3 sich die Schnittstelle auf

der Roboterseite 5 und die Schnittstelle auf der Sensorseite 6 paRgerecht gegenliberstehen.

Durch Vorschubbewegung des Roboters-werden die mechanischen und elektrischen Verbindungselemente der Schnittstellen

gefligt.

Zur Erkennung der verschiedenen Sensorkdpfe 2 befindet sich im Sensorkopf 2 selbst eine Codlerschaltung, die Gber due
" elektrischen Verbindungselemente mit der Robotersteuerung verbunden ist. IR T
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Fig. 2
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