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(57) Die Erfindung dient der automatischen Montage sowie
der Bedienung einer Bearbeitungs- und Hilfsstation mittels
Industrieroboter aus Speichern sowohl mit Werkstiicken
als auch Werkzeugen und Hilfsmitteln einschlieflich deren
Fiihrung im technologischen ProzeR. Hierbei weist der
Industrieroboter einen an seinem Arm verbleibenden
Basisgreifer auf, dessen elektrisches Leitungssystem als ‘ "‘71
Energietransfer zu seinem Greiferantrieb und als =
Informationstransfer zu wenigstens einem Sensor und
zusiatzlich zu einer elektrischen Koppelstelle fihrt, die mit O
Steckanschliissen versehen ist. Ist dzs Greifobjekt ein
Tochtergreifer, ein zu fiilhrendes Werkzeug oder Hilfsmittel
so ist dieses mit einer elektrischen Koppelstelle in Form !

von Gegensteckern wie auch mit mechanischen S -—H—
FormschluRelementen fir die Greiferelemente des
Basisgreifers versehen, wobei die Greifelemente in
Richtung des Basisgreifers wirkende Koppelschriagen
aufweisen. Fig. 3
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Patentanspruch:

\

1. Wechselsystem fiir variable Greifobjekte eines Industrieroboters, der einen Basisgreifer aufweist,
welcher mit dem Roboterarm mechanisch sowie durch ein Energie- und
Informationsleitungssystem verbunden ist, die als Energietransfer zu den Antriebselementen der
Greifelemente des Basisgreifers geflihrt und mit oder ohne Informationstransfer fiir wenigstens ein
Hilfselement ausgestattet sind, dadurch gekennzeichnet, daf} das Leitungssystem (5) auRer an den
Antrieb der Greif- (2) und die Hilfselemente (4) des Basisgreifers (1) auch an eine in diesem
vorgesehene Koppelstelle (6) angeschlossen ist, die Steckanschliisse {6.1) aufweist, wobei dasvom
Basisgreifer (1) erfalte Greifobjekt (8; 12; 13; 14) mit oder ohne Gegenstecker (7.1) als auch
mechanischen FormschluRelementen (11) versehen ist, die mit in Richtung des Basisgreifers (1)
wirkenden Koppelschrégen (2.1) seiner Greifelemente (2) in Wirkverbindung gelanyen.

2. Wechselsystem nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dal® das Greifobjekt (8; 12; 14) sowohl
mit Gegensteckern (7.1) als auch mit einem mechanischen FormschluBelement (11) fiir die
Greifelemente (2) des Basisgreifers (1) versehen ist, indem es als Tochtergreifer (8) oder als
Werkzeug (12) bzw. als Hilfsmittel (14) ausgebildet ist, deren Antriebselemente mit
Energieleitungen des Leitungssystems (5) verbunden sind, wobei dessen Informationsleitungen an
Sensoren =ngeschlossen sind oder brachliegen.

3. Wechselsystem nach Anspruch 1und 2, dadurch gekennzeichnet, da3 das FormschluRelement (11)
des Greifobjektes (8; 12; 14) entweder dessen fester Bestandteil oder eine mit diesem 16sbar
verbundene Montagesinheit (11.2) ist.

4. Wechselsystem nach Anspruch 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, da? das mechanische

FormschluRelement als eine das Greifobjekt (8; 12; 14) umgebende Umfangsrille (11) ausgebildet

ist, deren dem Basisgreifer (1) zugewandte Kante {11.1) schrag oder abgerundet ist, wihrend die an

dieser Kante (11.1) ansetzende Oberfldche der in die Umfangsrille (11) einfahrenden

Greifelemente (2) als eine in Richtung der Umfangsrille (11) abfallende Koppelschrige (2.1)

ausgebildet ist.

Wechselsystem nach Anspruch 1und 2, dadurch gekennzeichnet, da3 die Steckanschliisse (6.1} im

Basisgreifer (1) am Boden eines Innenkegels {1.1) enden und die Gegenstecker (7.1) des

Greifobjektes (8; 12; 14) sich an der oberen Abschlufliche eines AufSenkegeIs (8.1) befinden, der

im Innenkegel (1.1) zur Anlage gelangt.

o

Hierzu 3 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung dient der automatischen Montage sowie der Bedienung einer Bearbeitungs- und Hilfsstation mittels
Industrieroboter aus Speichern sowohl mit Werkstiicken als auch Werkzeugen uid Hilfsmitteln einschlieBlich deren Fihrungim
technologischen ProzeQ.

Churakteristik der bekannten technischen Ldsungen

Es ist bekannt, hochentwickelte Handhabungsgeréte, wie Industrieroboter, filr nicht hur einen, sondern mehrere
Handhabungsfélle zu befdhigen. Zum Handhaben ist der Roboterarm in der Regel mit einem mechanischen, in anderen Fillen
aber auch mit einem Saug- oder Magnet-Greifer ausgestattet. Ist der Greifer fost am Roboterarm installiert, ist das
Anwendungsspektrum hinsichtlich Form, Grée und Kraft begrenzt. Um dieses Anwendungsspektrum zu erweitern, wurde
zwischen Roboterarm und Greifer eine Schnittstelle geschaffen, welche eine Austauschbarkeit des Greifers erméglicht, die
zudem variabbel und vom Roboter auch selbsttétig 2u bewerkstelligen sein soll. Nach DE-OS 37 13619 kénnen (iber eine solche
Schnittstelle nicht nur unterschiedliche Greifer, sondc:". uuch sonstige Gerite auswechselbar mit dem Roboterarm verbunden
werden. Fir die Anpassung des gleichbleibenden Robuterarmes an die verschiedenen Greifer bzw. Geréte mit ihren
unterschigdlichen Funktionen und somit unterschiedlichen Energie- und Signalleitungen sind Kupplungselemente vorgesehen.,
Fur diese Anpassung gibt es die verschiedensten Lésungen, wie auch die nach DE-OS 3731884, bei der die Funktion der
Kupplung von Adaptern Glbernommen wird. Bei all diesen Lésungen ist jedoch der Nachteil zu verzeichnen, daB mit dem
Greiferwechsel eine Phase verbunden ist, da der Roboterarm ohne Funktionselemen® und somit nicht arbeitsfahig ist. Dieses
Auswechseln-Leerphase-Einwechseln bedeutet Zeitverlust. Diesen Nachteil vermeidet die Lésung nach DD-WP 231536, bei
welcher sich ein Hauptgreifer unmittelbar tiber einen sogenannten Tandemgreifer schiebt, der als ein unter Federdruck
stehender Spreizgreifer ausgebildet ist und sich in einem Siiz im Hauptgreifer selbsttétig einfligt. Hierbei verbleibt also der
Hauptgreifer stets am Handgelenk des Industrieroboters und die greiffunktionsunféhige Wechselphase wird vermieden,
Gewechselt werden jedoch lediglich Greifelemente, welche die rein mechanische Greiffunktion des Roboters hinsichtlich der
WerkstiickgroBe erwsitern. Die Ubertragung von Energie- und Informationsleitungen ist hierbei nicht vorgesehen. Das
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Einwechseln von antreibbaren Grelfern bzw. Werkzeugen in einen Hauptgrelfer ist Gegenstand des DD-WP 234826, Von diesen
einwechselbaren Gerliten ist jedoch jedes filr sich und in direkter Wa!se tiber eine flexible Leitung mit einem zentralen Netz
verbunden. Diese feste Verbindung zwingt den Roboter zum ortsgebundenen Einsatz. Da es dieser L8sung jeglicher elektrischen
Schnittstelle zwischen Roboterarm und Grelifobjekt mangelt, ist dieses von der Robotersteuerung nicht beeinfluBbar, was den
Effekt mit sich bringt, da Havariesituationen baw. andere Informationen nicht erfalibar sind.

Ziel der Erfindung

Es ist Ziel der Erfindung, die greiffunktionsunfihige Wechselphase zu vermeiden und den Roboter aus seinem ortsgebundenen
Einsatz zu ldsen.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Aufgabe der Erfindung ist, den Hauptgreifer mit sllen Kupplungsfunktionen zu versehen.

Erfindungsgem&B wird dies dadurch erreicht, daB das elektrische Leitu'igssystem auBer an die Greif- und Hilfselemente des
Basisgreifers auch an eine in diesem vorgesehene elektrische Koppelstelle angeschlossen ist, die Steckanschliisse aufwaeist,
wobei das vom Basisgreifer erfaSte Greifobjekt mit oder vhne Gegenstecker sowie machanischen FormschluBelementen
versehenist, die mitin Richtung des Basisgreifers wirkenden Koppelschrdgen seiner Greifelemente in Wirkverbindung gelangen.
Das jeweilige Greifobjekt ist sowohl mit Gegensteckern als auch mit einem mechanischen FormschluBelemert fiir die
Greifelemente des Basisgreifers versehen und entweder als Tochtergraifer oder als Werkzeug bzw. Hilfsmittel ausgebildet, deren
Antriebselemente rnit den Energieleitungen des Leitungssystems verbunden sind, wiihrend dessen Informationsleitungen an
Sensoren angeschlossen sind oder brachlisgen. Die mechanischen FormschluBelemente des Greifobjektes sind entweder
dessan unlésbarer Bestandtell oder als eine mit dissem lésbar verbundene Montageeinheit ausgebildet. Das mechanische
FormschluBelement ist als sine das Greifobjekt umgebende Umfangsrille ausgebildet, deren dem Basisgreifer zugewandte
Kante schrig oder abgerundet ist, wiihrend die an dieser Kante ansetzende Oberfliche der in die Umfangsrille einfahrenden
Greifelements als eine in Richtung der Umfangsrille abfallende Koppelschrige ausgebildet ist. Die Steckanschliisse enden im
Basisgreifer am Boden eines Innenkegels, und die Gegenstecker ragen am Greifobjekt an der oberen AbschluBfliche eines
AuRenkegels heraus, der im Innenkegel zur Anlage gelangt.

Diese Losung erméglicht es einem Industrieroboter mit einem Basisgreifer, der am Roboterarm verbleibt und geeignet ist,
jedwedes Greifobjekt zu fassen, was sin Tuchtergreifer, ein Werkzeug bzw. Hilfsmittel oder auch unmittelbar ein Werkstiick sein
kann, stets einsatzbereit zu sein, Die Vielfalt in der Art der Greifobjekte wird durch eine zusétzliche elektrische Schnittstelle
2wischen Basisgreifer und dan Greifobjekten erméglicht, fiir welche eine Energie- bzw. Informationsiibertragung erforderlich ist.
Diese Schnittstelle istinsofern zusatzlich, als im Basisgreifer die Energie- und Steuerleitungen nicht nur zum Antrieb seiner
Greifelemente und den Sensoren, sondern auch zu einer Koppelstelle gefiihrt sind, die als Steckverbindung geeignet ist, tiber die
Greifelemente des Basisgreifers als mechanische Schnittstelle mit dem jeweiligen Greifobjekt selbsttitig und unmittelbar
verbunden 2u werden, was den Industriercboter sehr flexibel, verlustzeitarm und ortsunabhiingig werden ld8t.

Ausfithrungsbeisplel e

Nachstehend soll die Erfindung im Prinzip und an verschiedenen Anwendungsbeispielen niher erldutert werden. In den
zugehdrigen Zeichnungen zeigen

Fig.1: einen Basisgreifer mit Blick auf die elektrische Schnittstells,

Fig.2: die elektrische Schnittstelle zwischen Basisgreifer und einem Greifobjekt im Schnitt,
Fig.3: die Greifelaments sines nicht weiter dargesteliten Basisgreifers mit Tochtergreifer,
Fig.4: ein Werkzeug mit demontierbarer mechanischer Schnittstelle fiir den Basisgreifer,
Fig.5: den Basisgreifer mit einem Waerkstiick,

Fig.6: den Basisgreifer mit einem Taster.

In Fig.1ist ein Basisgreifer 1 von unten her zu senhen. Es sind die beiden als Parallelgreifer wirksamen Greifelemente 2 sowie
deren Filhrungen 3 dargestelit. Eine Seitenfldche des Basisgreifers 1 trigt Sensoren 4. AuBer den Energis- und
Informationsleitungen, welche an die nicht dargestellten Antriebselemente der Greifelemente 2 sowie die Sensoren 4
angeschlossen sind, ist der Basisgreifer 1 mit einem weiteren elektrischen Leitungssystem 5 versehen, welches aus Fig. 2
ersichtlich ist und zu einer elektrischen Koppelstelle 6 des Basisgreifers 1 fiihrt, die in Form von Steckanschliissen 6.1
ausgebildet ist, deren AnschluBebene am Boden eines Innenkegels 1.1 liegt, der zwischen den Greifelomenten 2 in den
Basisgreifer 1 eingelassen ist. Die Gegenstecker 7.1 fiir die Steckanschliisse 6.1 befinden sich als Koppelstelle 7 im Greifobjekt,
2.B. einem Tochtergreifer 8 nach Fig.3, und ragen aus der oberen AbschluBfliche eines AuRenkegels 8.1 heraus, der dem
Tochtergreifer 8 am Koppelende aufsitzt. Die Koppelung wird 2. B. durch eine Positionierhilfe 9 begiinstigt. Die Gegenstecker 7.1
sind an ein Leitungssystem 10 angeschlossen, das die notwendigen Energie- und Informationsleitungen zu den jeweiligen
Antriebsciementen baw. Informationshilfen des Tochtergreifers 8 fiihrt.

In Fig.3 ist der Tochtergreifer 8 dargestellt, der von den Greifelementen 2 des Basisgreifers 1 erfafit wird. Als mechanische
Schnittstelld zwischen diesen Greifelementen und dem Tochtergreifer 8 weist dieser eine Umfangsrille 11 auf, deren dem
Basisgreifer 1zugewandte Kante 11.1 abgerundetist oder schriig verlduft, wofiir auch die Angriffsfliche des der Greifelemente 2
des Basisgreifers 1 als eine zur Umfangsrille 11.1 hin abfallende Koppelschrége 2.1 ausgebildet ist.

Ein anderes Greifobjekt, 2.B. ein Werkzeug 12, ist in Fig.4 dargestelit. Hierbei ist die Umfangsrille 11 Bestandteil einer mit dem
Werkzeug 12 losbar verbundenen mechanischen Montageeinheit 11.1.
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In Fig.5 ist der Basisgreifer 1 mit cinem Werkstick 13 dargestellt, welches das Greifobjekt keines Energie- und
Informationsflusses bedart, so daR Jn dem Fall die Koppelstelle 6 brachliegt.

Fig.82eigt den Basisgrelifer 1 mitelngespanntem Sensor 14, der als schaltender Taster zum Erfassenz. B. der Dimensionen eines
Waerkstilckes 15 der Leitungsverbindung iiber die Koppelstellen 8; 7 bedarf.

Die Wirkungsweise dieses Wechselsystems ist folgende:

Der Basisgreifer 1 ist mit Hilfe seiner Greifelamente 2 als fester Grundbestandteil eines nicht weiter dargesteliten
Industrieroboters stets einsatzbereit, um beliebige Greifobjekte zu fassen. Die Prismenbacken der Greifelemente 2 sind in der
Lage, rotationssymmetrische Werkstiicke, z. B. 13 gemaB Fig. 5, zu fassen, die der Roboter dann transportiert. Nach baw. noch vor
Ablage desselben kann der Roboter beauflagt werden, ohne weitere Zeitverluste einen Speicherplatz 2.B. fiir einen
Tochtergreifer 8 anzufahren, welchen die Greifelemente 2 positionsgerechtin der Umfangsrille 11 erfassen. Mit diesem Erfassen
wird der mechanische Spann- wie auch elektrische Kopplungsvorgang eingeleitet und vollzogen.

Indem die Greifelemente 2 in die Umfangsrille 11 einfahren, schieben sich die Eingriffsflichen 2.1 unter die Kante 11.1 und
bewirken auf Grund ihres schriigen Verlaufes ein axiales Anzugsmomentin Richtung des Basisgreifers 1, wodurch die elektrische
Schnittstelle verbunden wird, d. h., die Gegenstecker 7.1 der Koppalstelle 7 werden in die Steckanschliisse 6.1 der Koppelstelle 6
gedriickt. Der Aufbau dieser axialen Klemmkraft in Verbindung mit der radialen Spannkraft der Greifelemente legt das jeweilige
Gerit als Greifobjekt kréfte- und lageméRig fest, das mit dem Zustandekommen der Leitungsverbindungen vom Roboter her
einsatzfahig und funktionstiichtig ist.
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