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(54)  DREIPUNKT-MEHRFACHGREIFZANGE MIT FEHLGREIFANZEIGE ZUM GREIFEN GEOMETRISCH
UNTERSCHIEDLICHER TEILE

(57) Die Erfindung betrifft eine Dreipunkt-Mehrfachgreifzange mit Fehlgreifanzeige zum Grelfen
geometrisch unterschiedlicher Teile, z. B. von Rundteilen, Flach- und Biegeteilen, insbesondere
zum Flgen von Einzelteilen fiir das Heizkreuz von Luftduschen. Es ist das Ziel der Erfindung,
Bauteile unterschiedlicher Breite und Materialdicke zu greifen, wobei bei extrem diinner
Materialdicke die Teile positioniert und sicher gegriffen werden und die Form4nderungsstabilitat
der Teile gewihrleistet bleibt. Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen Dreipunkt-
Mehrfachgreifer far Industrieroboter zu schaffen, mit dem es méglich ist, durch
Dreipunktspannung geometrisch unterschiedliche Flach- und Biegeteile an den AuBen- oder
Innenkonturen sowie rotationssymmetrische Teile durch prismatische Spannflachen
aufzunehmen. Erfindungsgemaf wird das dadurch erreicht, dal 2 Greifbacken, die beide
beweglich sind, mit 4-stufenférmig angeordneten Spannfidchen sowie einer prismatischen
Spannflache versehen sind. Durch entsprechende Schrégen an den Greifbacken ist das Greifen
dinner Teile mit Anlage nach oben gewiahrieistet. Beim Fehlgreifen wird Gber einen
Antriebsmechanismus ein Befehlsgerét betétigt und (iber einen entsprechenden Schalter ein
Signal gegeben. Fig.1
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Materialdicke die Teile positioniert und sicher gegriffen werden und die Formanderungsstabilitit
der Teile gewéhrleistet bleibt. Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen Dreipunkt-
Mehrfachgreifer fiir Industrieroboter zu schaffen, mit dem es méglich ist, durch
Dreipunktspannung geometrisch unterschiedliche Flach- und Biegeteile an den AuBen- oder
Innenkonturen sowie rotationssymmetrische Teile durch prismatische Spannflachen
aufzunehmen. ErfindungsgemaR wird das dadurch erreicht, daf 2 Greifbacken, die beide
beweglich sind, mit 4-stufenférmig angeordneten Spannflichen sowie einer prismatischen
Spannflache versehen sind. Durch entsprechende Schragen an den Greifbacken ist das Greifen
danner Teile mit Anlage nach oben gewahrleistet. Beim Fehigreifen wird (iber einen

Antriebsmechanismus ein Befehlsgerat betatigt und dber einen entsprechenden Schalter ein
Signal gegeben. Fig. 1
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Titel der Erfindung

Dreipunkt-Mehrfachgreifzange mit Fehlgreifanzeige
zum Greifen geomstrisch unterschiedlicher Teile,

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine TIreipunkt-Mehrfachgreifzange
'mit Fehlgreifanzeige zum Greifen geometrisch unterschied-~
licher Téile, z.B. von Rundteilen, Flach- und Biegeteilen,
insbssondere zum Fiigen von Einzelteilen fiir das Hsizkreuz
von Luftduschean. | 2

Charakteristik der bekannten technischen Ldsungsn

Fir die automatischse Handhabung von Werkstiicken in Verbindung
mit Industrierobotern oder Einlegegerdten an Bse-~ oder Verar-
beitungsmaschinen sind bereits viele technische Ldsungen von
Greifern bekannt., Der derzeitige Stand der Technik ist, daR
Grelifvorrichtungen nur fir dis Handhabung von Objektsn mit
dhnlicher Geometrie konzipiert sind. Eins Anpassung an geome -~
trisch anders gestaltete Warkstilicke kann nur durch den Wechsel
der Greiferbacken bzw. —~fingsr oder des ganzen Greifers er-
reicht werdsn. Die universellen Greifvorrichtungen, wie die
mechanische Yette oder Dreifingerhand, kommen wegen der unzu-
reichenden Positionisrgenauigkeit und der hohen Kosten indu-
striell nicht zum Einsatz.
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Bin das PFehlgreifen anzeigender Mechanismus bei den her- v
kbumlichen Greifvorrichtungen ist so gebaut, da8 nach dem
Greifen des Werkstiickes zwischen den Greiferbacken ein Luft-
spalt verbleibt, der sich bei einem Fehlgreifen schlieBt.
Bel einem solchen Aufbau ist jedoch unbedingt ein Begren-
zungsschalter erforderlich. AuBerdem hat der Aufbau den
Nachteil, daB er sehr kompliziert ist.

Beispielsweise ist in der IB ~ OS 28 35 447 eine kombinierte
2Punkt 3Punkt Greifvorrichtung beschrieben, mit der Handha—
bungsobjekte unterschiedlichsr Geometrie gegriffen werden
kOnnen. Dieses wird dadurch erreicht, daB entweder das Hand-
habungsobjekt nur in 2 Punkten, oder nach Schwenken der Arme
un jeweils 30° und Hinzuschalten eimes Fingers in 3 Punkten
gegriffen werden kann, wobei die Aufnahmsmittel mittels
einer Welle, dis durch einen Elektromotor angetrieben wird,
in Léngsrichtung verstellt werden. '

In der DD ~ PS 146 268 ist ein Mehrfachgreifkopf fiir einen
Manipulator beschrieben, der seitlich am letzten Gelenkarm
des Manipulators angebracht ist. Die Aufnahme- und Greifvor-
richtungen sind paar- oder kreuzweise angeordnet, wobei die
Toils des Antriebs- und Steuerungssystems so in den Aufnahm -
und Greifvorrichtungen untergebracht sind, daB sich der ge-
samte Greifkopf im nahszu austarierten Zustand befindet. Der
Mehrfachgreifkopf ermbglicht ein vorprogrammie rbares Ein-
schwenken eines Werkzauges ohne Werkze ugwechsel.

-2—

Nachteilig erweisen sich bei allen bekannten Lésungen, daB
sie relativ kompliziert und teuer sind und nur fiir die Hand-
habung von Objekten mit &hnlicher Geometrie konzipisrt sind.
AuBerdem sind diese Greifer nicht geeignet zum Greifen von
kleinen bzw. kleinsten Teilen.

Gem#B DD - PS 95 508 ist eine Greiferzange mit Fehlgreifan-
zeige gestaltet, bei der bei einem Greiferbacken ein Luft-
spalt vorhanden ist zwischen einer am Grelferbackenkorper
angeordnsten Kontaktfléche sowie einer Fliche ~des Greifer-

backens, die sich infolge der Spannkraft einen Grenzwertschalf h

ter zuneigt, welcher mit dem Greifserbacken verbunden ist.
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,‘In der DE - OS 24 43.962 ist eine Greifvorrichtung fiir einen

~HMJquptephbeschrleben. Diese:besteht aus ein Paar,Klemmarmen,

.. Qie auf einer Basisplatte der VorriChtungibefestigtrsiﬁd
-und-mit einem Stab fiir die Klemmarmbetétigung iiber ain Paar
von Zwischengliedern und einsr Kolben-Zylinder-Anordnung
}verbunden 5ind, die einen Mechanismus zum Feststellen einss

Fehlgreifens hat. o v v :

..Bei allen bekannten Losungen bel den fir das: Fahlgrelfen an-

‘u:,zelgendsn,Mthanismen-ist~es.nicht moglich, ein geeignetes

Element so auf die Spannfléche  aufzubringen, da8 es bei je-

- dem der unterschiedlichen Spannvorgénge zum Einsatz gelangt

.und storungsfrei anspricht. AuBerdem ist es schwierig, die

.. das Fehlgreifen anzeigenden Mechanismen fiir Mehrfachgreif-

zangen zum Greifen geometrisch unterschiedlicher Teile zu
:.varwenden. thlgreifanzeigen"ﬁber'Kolhen-Zylinder*Anordnungen
sind konstruktiv kompliziert und der R331151erungsaufwand
 ist. groB.vv_i 8 ' Lo '

- ziel’dér Brfindung
7iel der Erflndung ist die Vbrmeldung der beschrlebenen Nach-
**telle durch einen’ Dmelpunkt—Mehrfachgrelfer, der so gestaltet
‘1st daB ‘mit ihw Teile unterschiedlicher Geometrle gegrlffen

-« ‘warden kbnnen, z.B. Rnndtelle und Flach- und Blegetelle un-
" terschiedlichsr Breite und Materlaldlcke wobel bel extrem

diinner Materialdicke die Teile’ positionlert und sicher ge~
. griffen werden und die Forménderungsstabilitédt der Teile ge-
_i‘JWahrlelstet blelben soll.. - e

~ Die Zielstellung der Erfindung 51eht weiterhin eins Fehlgrelf-

ﬁf :Tanze1ge vor als Voraussetzung fiir den Wachselvorgang und im
“ Interesse der Folveoperatlonen und deren einwandfreier Funk-

Atlon.

“ﬁther Drelpunkt—Mehrfachgre1fer soll 1n selnem Aufbau ‘unkompli-

ﬁ‘z;ert sein und 51ch mlt gerlngem Aufwand fertlgan lassen.

\i;welterhln bestaht das Zlel dar: Elnsparung von Ausfallzelt
l%xdle duroh das. Fehlgreifen entsteht: ' : '
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Darlegung des Wssens der Erfindung

Dor Erfindung liegt dis Aufgabs zugrunde, einen Dreipunkt-
Mehrfachgreifer fir Industrieroboter zu schaffen, mit dem Tei-
le unterschiedlicher Geometris gegriffen werden kidnnen, wobei
beil extrem dinnen Materialdicken die Forminderungsstabilitat
der Teile gewdhrleistet bleibt und mit einem ein Fehlgreifen
anzelgenden Mechanismus.

ErfindungsgemiB wird das dadurch erreicht, daB 2 Greifbacken,
die beide beweglich sind, mit 4-stufenfdrmig angeordneten
Spannflachen sowie einer prismatischen Spannfldche versehen
sind. Mit dieser Konstruktion ist es mfglich, durch Drei-
punktspannung geometrisch unterschiedliche Flach- und Biege-
teile an den AuBen- oder Innenkonturen sowie rotations-
symmatrische Teile durch die prismatischen Spannflichen auf-
zunehmn. ‘ _

Durch entsprechends Schrigen an den Greifbacken, die sich
durch die Schwenkradien ergeben, ist es mdglich, sehr diinne
Bauteile an den Kanten mit einer Anlage nach oben positioniert
und sicher zu greifen bei Gewdhrleistung der Formidnderungs-
stabilitat. ,
‘Beim Fehlgreifen wird durch den Differenzwinkeld zwischen
dem Greifwinkel und dem SchlieBwinkeld der Greifzange
liber einen Antrisbsmechanismus ein Befehlsgeridt betdtigt und
Uber einen entsprechenden Schalter ein Signal gegeben.

Ausfithrungsbeispiel

Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausfiihrungsbeispiel
nsher erldutert werden. In den zugehtrigen Zeichnungen
zeigens

Fige. l¢ Dreipunkt-Mehrfachgreifzanga mit stufenfdrmig
angeordneten Spannfléchen

Fig. 2¢ Draufsicht der Dreipunkt4ﬂehrfachgreifzange
nach Fig, 1
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Figo. 33 Schematischs Darstellung des Kontrollprinzips
Fige 4: Mechanismus zum Feststellen eines Fehlgreifens

Fige 5¢ Dargtellung der wirksamen Greifprinzipien fir
diinne Bauteile. '

In den Figuren 1 und 2 ist die Dreipunkt-Mshrfachgreif-

zange 1, bestehend aus zwei Greifbacken 2 und 3, mit 4 stufen-
formig angeordnsten Spannfléchen bzw. Spannebenen 4, 5, 6, 7,
8 zum Greifen von unterschiedlich breiten Flachteilen an den.
AuBen~ bzw. Innenkonturen sowis einer prismatischen Spann-
fléche 9 zum Greifen von rotationssymmetrischen Teilen dar-
gestellt.

Die zu greifenden Bauteile sind als I - VI schematisch darge-
stellt. Zwischen den stufenfdrmig angeordnsten Spannflé-

chen &, 5, 6 der Greifbacken 2, 3 sind entsprechend der
Schwerkradien R 1 - R 3, Schréigen mit den Winkeln ¢’ 4 - of
zugeordnet, die bei der kreisférmigen SchlieBbewegung der
Greifzange 1 flache Teile an den Kanten mit eimer Anlage nach
oben positioniert und sicher greifen.

Die Greifbacken 2, 3 sind so ausgelegt, daB der Greif-

winkel f gréBer ist als der SchlieBwinkel ¢! der Greif-
zange 1. Der Differenzwinkeld4 gewdhrleistet dis Greifkontrol-
le der Greifzange 1. Durch die vorteilhafte Gestaltung der
Greifbacken 2, 3 ergibt sich ein erforderlicher Raum fiir Mon-
tagefreiheit 10, der bei der Montage eng aneinander liegender
Teile bendtigt wird.

In Figur 3 ist die schematische Darstellung des Kontrollprin-
zipes in Abhéngigkeit des Differenzwinkels der Greif-
zanga 1 vom Weg S des Amtriebsmschanismus 11 dargestellt.

Durch das Greifen eines Bauteiles wmit der Greifzange 1 er-
gibt sich der Greifwinkel # , wobei der Endpunkt e des Weges
des Antriebsmechanismus S der Greifzange 1 nicht erreicht wird.
Der Weg des Antriebsmechanismus S teilt sich dewzufolge in den
Greifweg S 1 und den Differenzweg S, . ‘

Beim Fehlgreifen eines Bauteiles I - VI durch die Greifzange 1
wird der Endpunkt e des Greifweges des Antriebsmechanismus 11
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erreicht, Damit wird wahlweise ein Grenzwertschalter, Pneu-
matikschalter, optischer Schalter, magnetlschar Schalter
oder induktiver Schalter betdtigt.

In Figur 4 wird der Mechanismus zum Feststellen eimes Fehl~
greifens dargestellt. _

Beim SchlieBen der Greifzange 1 wird iber einen Kniehebel 12
des Antriebsmechanismus 11 in Richtung C bewegt. Wird ein .
Bauteil gegriffen und damit der Punkt e 1 des Weges des An-
triebsmechanismus S erreicht, bleibt das BefehISgerat 13 un-
betatigt. '
Beim Fehlgreifen wird der Punkt e des Differenzweges S er-
reicht und demit das Befehlsgerdt 13 betdtigt.

In Figur 5 wird das sichere Greifen der Greifbacken naher er-
liautert.

Die den Schwenkradien Rﬂ - R3 des Greifbackens 2 zugeordneten
Freiwinkel ¢ | ~ o 3 bewirken, daB mit den Greifbacken 2, 3
un die EinschwenkhShe h niher an die Bauteile herangefahren
werden kann. Durch die Bchrégen 14, 15, 16, 17, 18, 19 kdnnen
sehr dlinne Bauteile bei Gewdhrleistung der Fofmﬁnderungssta-
bilitét an den Kanten mit einsr Anlage nach oben positioniert
und sicher gegriffen werden.
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Erfindungsanspruch

1, Dreipunkt-Mehrfachgreifzange mit Fehlgreifanzeige zum
Greifen geomwstrisch unterschiedlicher Teile, bestehend -
aus 2 Greifbacken, die beide beweglich sind, gekennzeich-
net dadurch, daB die beiden Greifbacken (2, 3) stufen-
foérmig angeordnete Spannfléchen (4, 5, 6, 7, 8) aufwe isen
und durch Dreipunktspannung Flach- und Biegeteile an den
AuBen~- oder Innenkonturen aufnshmen und zur Aufnahme von
rovationssymmetrischen Teilen eine prismatische Aufnah-
m (9) angeordmet ist.

2o Dreipunkt-Mehrfachgreifzange nach Anspruch 1, gekenn-
zeichnet dadurch, daB die Schridgen (14, 15,-16; 17, 18,
19) an den Graifbacken (2, 3) entsprechend den Greif-
radien (R1, R 2, R 3) gestaltet sind und somit das Grei-
fen dlinner Teile mit Anlage nach oben gewdhrleisten.

3¢ Dreipunkt-Mehrfachgreifzange nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, daB durch den Differenzwinkeld zwischen
dem Greiferwinkelf und dem SchlieBwinkel & ~der Greif-
zange (1) beim Fehlgreifen {iber den Antriebsmechanis-
mus (1l1) durch einen Grenzwertschalter, Pneumatikschalter,
optischen Schalter, magnetischen Schalter oder induktiven
Schalter ein Signal gegeben wird. D o

Hierzu 2 Seiten Zeichnungen.
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