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(57) Die Erfindung betrifft einen Zusatzgreifer ohne eigenen
Antrieb fiir Greifkdpfe an Industrierobotern und ist anwendbar fir
automatisierte Fertigungskomplexe in Verbindung mit einem oder
mehreren Industrierobotern, vorzugsweise fiir Beschickung und
Entsorgung an Bearbeitungsmaschinen sowie Ablage der
Werkstiicke in Normal-Paletten. Ziel der Erfindung ist s, ohne
Verénderung und Demontage des Hauptgreifers und des
gesamten Systems Hauptgreifer/Industrieroboter eine hohe
Flexibilitat zu erreichen. Durch die Erfindung soll es moglich sein,
am Industrieroboter schnell und chne groBen Aufwand
Zusatzfunktionen zu realisieren, die einen Hauptgreiferwechsel
nicht erfordern. Aufgabe der Erfindung ist es, eine einfache und
dkonomisch ginstige Maglichkeit zur maximalen Erhdhung der
Flexibilitat eines Industrieroboters zu schaffen. Nur eir zusét-licher
Antrieb am Hauptgreifer soll dessen Bewegungsenergie im
Zusatzgreifer beliebig umwandeln. ErfindungsgemaR wird die
Aufgabe dadurch gelast, daR der mit dem Industrieroboter fest
verbundene Hauptgreifer primar entsprechend seiner eigentlichen
Aufgabe ausgefihrt bleibt und durch ein zusétzliches
Antriebselement ergénzt ist, welches eine geradlinige odur
drehende Bewegung ausfiihrt, wobei die Anordnung der
Greiferbacken der Aufgabe des Hauptgreifers entspricht. Der
Grundkérper eines Zusatzgreifers entspricht cer geometrischen
Form der Werkstiicke und die Greiferbacken des Hauotgreifers
sind entsprachend der aufzunehmenden Werkstiicke gestaltet.
Somit kdnnen sowohl die Werkstiicke als auch der Grundkorper
eines Zusatzgreifers mittels der Greiferbacken aufgenommen
werden. Der Antrieb des Zusatzgreifers ist am Hauptgreifer
angeordnet. Der Zusatzgreifer ist so gestaltet, dafd er von den
Backen des Hauptgreifers lageorientiert aufgenommen und
gehalten werden kann. Fig. 1
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Patentanspriiche:

Zusewgreifer fir Greifkdpfe an Industrierobotern, vorzugsweise zur Beschickung und Entsorgung von
Bearbeitungsmaschinen sowie Ablage von Werkstiicken, gekennzeichnet dadurch, daRl der
Grundkérper (5) eines Zusatzgreifers (4) der geometrischen Form des Werkstiicks (2) entspricht, daR
die Greiferbacken (16) entsprechend der Werkstiicke (2) gestaltet sind und somit sowohl die
Werkstlicke (2) als auch der Grundkérper (5) eines Zusatzgreifers (4) mittels der Greiferbacken (16)
aufnehmbar sind und daR ein Antrieb eines Zusatzgreifers (4), vorzugsweise ein Zylinder (14), am
Hauptgreifer (1) angeordnet ist.

Hierzu 2 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft einen Zusatzgreifer ohne eigenen Antrieb fiir Greifkdofe an Industrierobotern und ist anwendbar fiir
automatisierte Fertigungskomplexe in Verbindung mit einem oder mehreren industrierobotern, vorzugsweise flr Beschickung
und Entsorgung an Bearbeitungsmaschinen sowie Ablage der Werkstiicke in Normal-Paletten.

Charakteristik des bekannten Standes der Technlk

Bekannt sind Losungen, bei denen zur Erh6hung der Flexibilitat von Industrierobotern einen Wechsel der Greiferbacken, der
Greiferfinger, des Greifermechanismus oder des kompletten Greifkopfes erfolgen kann. Unbekannt blieben Lésungen fiir
Zusatzgreifer ohne eigenen Antrieb fiir Greiferkdpfe an Industrierobotern. .
Bekannte technische Losungen zur Erhdhung der Flexibilitat von Industrierobotern basieren auf Schnitistellen zwischen:

a) Backe/Finger

b) Finger/Getriebe

c) Getriebe/Antrieb

d) Antrieb/Industrieroboter

a) Bei einem Wechse! der am Greiferfinger befindlichen Greiferbacken ist wader eine Verdnderung der Wirkrichtung noch eine
Verdnderung des Greifbereiches méglich. Die Abrnessung des Greifers bleibt unverandert und sin automatischer Wechsel
der Greiferbacken erfordert einen hohen konstruktiven und mechanischen Aufwand.

b) Auch der Wechsel der Greiferfinger erlaubt keine Versnderung der Wirkeinrichtung und ist bei automatischem Ablauf
ebenfalls mit einem hohen technischen Aufwand verbunden.

c) Eine Erhdhung der Flexibilitat des Greifers wird auch durch eine Schnittstells zwischen Bewegungsmechanismus und
Antrieb des Cieifers maglich, Hierbei ist jedach sine méglichst genaue Justierung zwischen beiden Komponenten
erforderlich und kain nur durch einen hiohen technischen Aufwand bei der Gestaltung der Schnittstelle realisiert werden {z.B.
Kugeladapter).

d} Der groRte Zuwachs bei der Erhéhung der Flexibilitat wird durch einen Wechsel des am Industrieroboter befindlichen
Greifers erreicht. Hierdurch kann gew#hrleistet werden, daB fiir jede speziells Aufgabe ein optimal ausgelegter Greifer zur
Verfiigung steht. Diese Variante hat aber den Nachteil einer verschleibehafteten und nur mit hohem Aufwand
herzustellenden Schnittstelle fiir die Kraft- und Informationsiibertragung zwischen Greifer und Industrieroboter. Weiterhin
steigen die Kosten fiir mehrere jeweils komplette Greifer enorm an und es ist auch fir jeden Greiferwechsel eine méglichst
genaue Justierung zwischen dem Greifer und dem Industrieroboter erforderlich.

Die Verwendung eines erfindungsgemifBen Zusatzgreifers beseitigt die aufgezeigten Méangel und bietet die Mdglichkeit der

schnellen, einfachen und selbstjustierenden Aufnahme durch den vorhandenen Hauptgreifer, wobei dieser nicht umgeriistet

werden muB, Diese okonomische giinstige Lésung erfordert keine genauen und damit fertigungsintensiven Schnittstellen fir

Energie und Informationen.

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist es, ohne Veranderung und Demontage des Hauptgreifers und des gesamten Systems Hauptgreifer/
Industrieroboter eine hohe Flexibilitét zu erreichen. Durch die Erfindung soll as méglich sein, am Industrieroboter schnell und
ohne groRen Aufwand Zusauzfunktionen zu realisieren, dia einen Hauptgreiferwechsel nicht erfordern. Die Vorrichtung soll eine
einfache Konstruktion ohne eigenen Antrieb und ohne komplizierte und fertigungsintensive Schnittstelle zur Energie- und
Informationsiibertragung zwischen Haupt- und Zusatzgreifer darstellen und auf beliebige Funktionen eines zu realisierenden
Zusatzgreifers erweiterbar sein.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Aufgabe der Erfindung :tes, eine einfache und konomische giinstige Maglichkeit zur maximalen Erhdhung der Flexibilitat
eines Industrieroboters zu schaffen. Nur ein zusitzlicher Antrieb am Hauptgreifer soll dessen Bewegungsenergie im
Zusatzgreifer beliebig umwandeln.,
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Erfindungsgem4B wird die Aufgabe dadurch geldst, daB der mit dem Industrieroboter fest verbundenen Hauptgreifer primér
entsprechend seiner eigentlichen Aufgabe ausgefiihrt bleibt und durch ein zusétzliches Antriebselement ergiénzt ist, welches
eine geradlinige oder drehende Bawagung ausfiihrt, wobel die Anordnung der Greiferbacken der Aufgabe des Hauptgreifers
entspricht. Der Grundkérper eines Zusatzgreifers entspricht der geometrischen Form det Werkstiicke und die Greiferbacken des
Hauptgreifers sind entsprachend der aufzunshmenden Werkstiicke gestaltet. Somitkénnen sowohl die Werkstiicke als auch der
Grundkérper eines Zusatzgreifers, mittels der Greiferbacken aufgenommen werden. Der Antrieb des Zusatzgreifers ist am
Hauptgreifer angeordnet.

Der Zusatzgreifer ist so gestaltet, daB er von den Backen des Hauptgreifers lagecrientiert aufgenommen und gehalten werden
kann,

Der Zusatzgreifer besteht aus einem Grundkérper, sincm Wirkorgan und einem Mittelstiick mit einer Koppelstange. Der
Grundkérper ist so gestaltet, da er vom Hauptgreifer, vorzugsweise in Forny eines Doppelgreifers, aufgenommen, justiert und
gehalten werden kann. Das Wirkorgan wird entsprechend der Aufgabe des Zusatzgreifers ausgelegt, z.B. kdnnen
Permanentmagnete zum Halten des Werkstiicks verwendet werden. Zur Uberwindung der Magnetkréfte beim Ablegen des
Waerkstiickes sind zwischen den Magneten Abdriickstifte angeordnet, die lber eing Platte mit der Koppelstange verbunden sind.
Die Koppelstange ist am Zusatagreifer so angeordnet, daB ein mit dem Hauptgreifer fest verbundener Zylinder eine Bewegung
in Lingsachse der Koppelstange einleiten kann. Diese Bewegung wird zum Abdriicken des Werkstiicks von den Magneten
genutzt. Die Ausgangsstellung der Koppelstange sowie der Abdriickstifte wird durch Federn realisiert.

Der Antrieb des Zusatzgreifers geht von einem Zylinder aus, der am Hauptgreifer befestigt ist. Damit entfillt eine komplizierte
Schnittstelle zur Energieiibertragung und der Zusatzgreifer kann in seiner Konstruktion und Bauweise sinfach ausgefihrt
werden.

Der am Hauptgreifer befestigte Zylinder ermoglicht bei entsprechender Umsetzung der von ihm ausgehenden Bewegung im
Zusatzgreifer vielfiltige Moglichkeiten bei der Nutzung verschiedener Wirkprinzipien und bei der Gestaltung des Wirkorgans
selbst,

Die Uberwachung des Vorhandenseins eines Werkstickes erfolgt nicht am Zusatzgreifer, sondern durch die Koppelstange am
Hauptgreifer. Dadurch ist keine komplizierte Schnittstelie fiir elektrische Signale bzw. Informationen notwendig.

Ausfiihrungsbelspiel
Die Erfindung soll an einem Ausfiihrungsbeispiel anhand nachstehender Figuren ndher erldutert werden

Fig.1: Anordnung des Zusatzgreifers am Hauptgreifer mit Arbeitsstellung in einer Normal-Palette
Fig.2: Schnittdarstellung des Wirkorgans des Zusatzgreifers.

Mit einem Industrieroboter ist die Zweifachform siner DruckgieBmaschine zu beschicken und zu entsorgen. Der am
Industrieroboter vorhandene Hauptgreifer ist entspruchend dieser Aufgabe als Doppelgreifer 1 ausgefihrt. Die Ablage der
bearbeiteten Werkstiicke 2 hat in seitlich geschlossene Behilter 3 (Normal-Palette) positioniert und dicht zu erfolgen, Der
Doppelgreifer 1istfiir diese Aufgahe ungeeignetund ein Greiferfinger- baw. Greifkopfwechsel ist zu vermeiden. Deshalb erfolgt
die Ablage der Werkstiicke 2 mit einem Zusatzgreifer 4in den Behélter 3. Dazu werden die zwei Werkstiicke 2 vorher auf eins
Zwischenablage abgelegt. Danach wird vom Hauptgreifer 1 der Zusatzgreifer 4 aufgenommen und die Werkstiicke 2 werden
einzeln und nacheinander in den Behilter 3 abgelegt,

Der Zusatzgreifer 4 ist so gestaltet, daR der vom Hauptgreifer 1 aufzunehmende Teil des Grundkaérpers 5 der geometrischen
Form der Werkstiicke 2 entspricht und die Greiferbacken 16 des Doppelgreifers 1 entsprechend der aufzunehmenden
Werkstiicke 2 gestaltet sind. Somit kénnen sowoh! die Werkstiicke 2 als auch der Grundkérper 5 des Zusatzgreifers 4 mittels der
Greiferbacken 16 aufgenommen werden. Der Grundkorper 6 ist mit dem Wirkorgan 6 durch ein Mittelstiick 7 verbunden, indem
sich wiederum eine Koppelstange 8 befindet. Das Wirkorgan 6 besteht aus einem Gehiuse mit eingegossenen
Permanentmagneten 9 und den Abdriickstiften 10, die iiber eine Platte 11 mit der Koppelstange 8 verbunden sind und in
Gleitbuchsen 12 gefilhrt werden. Die Abdriickstifte 10 und die Koppelstange 8 sind durch Druckfedern 13 in ihrer Ausgangslage
fixiert {ausgefahren: Pos. 1) und werden beim Aufnehmen des Waerkstiicks 2 gegen den Federdruck in Pos. 2 gadriickt. Dadurch
wird erreicht, daB ein Vorhandensein des Werkstiicks 2 im Zusatzgreifer 4 tiber initiator 15 kontrolliert werden kann. Zum
Ablegen des Werkstiicks 2 miissen die Abdriickstifte 10 in Verbindung mit der Koppelstange 8 von Pos. 2 in die Ausgangslage
Pos. 1 bewegt werden. Diese Bewegung wird von einem Zylinder 14 realisiert, der fest am Hauptgreiier 1 montiert ist,
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