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(67) Die Erfindung betrifft mittels Parailelantrieb an einem Greiferkopf, insbesondere eines Roboters, bewegte
Greiforgane fiir wellenfdrmige Teile. Ziel ist, die Einsatzvariabilitat des Greifers bei haufig wechselndem
wellenformigen Teilesortiment zu erhdhen. Aufgabe ist es, wellenformige Teile in unterschiedlichen Spannebenen
der Greiforgane zueinander zu greifen bei moglicher Justierung der Achslage des Werkstiickes an den Greiforganen
und Verstellbarkeit jedes einzelnen Greiforgans in Richtung der Werkstickachse. ErfindungsgemaR wird dies
dadurch gelost, daB jedes Greiforgan aus einer Traverse mit darauf unabhingig voneinander verschieb- und
arretierbar angeordneten Greiferfingern, wobei diese mittels einer Bohrung die Traverse teilweise umschlieflen und
auf dieser in Fihrungsnuten gefiihrt sind, und einer fest mit der Traverse verbundenen Halterung besteht und an
einem am gemeinsamen Antrieb befestigten Adapter um eine Achse, die vorzugsweise durch einen den Adapter und
die Halterung durchdringenden Stift gebildet wird, rechtwinklig zur Werkstiickachse um einen bestimmten Winkel
schwenk- und arretierbar und in Richtung der ersteren Achse arretiert angeordnet ist. Die Erfindung ist am besten in
Fig. 1 dargestelit. Fig. 1
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Titel der Erfindung
Greiforgane flir wellenformige Teile
Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft Greiforgane flir wellenfdrmige Teile
unterschiedlicher Konfiguration an einem Greiferkopf, insbe-
sondere eines Roboters, wobel die Greiforgane parallel zu-.
einander bewegt werden und einen gemeinsamen Antrieb besitzen.

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Zum Ergreifen und Zufilhren wellenfGrmiger Teile, insbesondere
mit Hilfe von Robotern, sind Greifer bekannt, bei denen die
Greiforgane durch einen gemeinsamen Antrieb parallel zueinan-
der geschlossen oder geGffnet werden.

Nur ein einzelner derartiger am Ende des Greiferarmes des Ro-
boters in der Werkstiickachse angeordneter Greifer ist haupt-
sdchlich fir Futterdrehteile geeignet. Sollen lingere Drehtei-
le ergriffen und einer Bearbeitungsmaschine zugefiihrt werden,
gind diese Greiforgane mit in Achsrichtunzg des Werkstiickes an-—
gebrachten Aufnahmen versehen, wobei diese Aufnahmen in ihrer
Lénge bedingt durch technische Gegebenheiten wie -Gewicht des
Werkstlickes, Steifigkeit der Greiforgane und Platzverhidltnisse
an der Bearbeitungsmaschine und im Werkstlickspeicher begrenzt
sind. Ein weiterer Nachteil besteht darin, daB das Roh- oder
Fertigteil Uber die Ildnge der Aufnahme im Durchmesser konstant
sein mufl. Eine Umgehung dieser Nachteile ist mdglich, wenn
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zwei der zuerst beschriebenen Grelfer am Ende des Greiferar-
mes des Roboters nebeneinander auf einer gemeinsamen Achse
angeordnet werden. Dabel besitzt jeder der beiden Greifer einen
eigenen Antrieb fir das Offnen und SchlieBen der Greiforgane.
Vorteilhaft an dleser LOsung ist die MOglichkeilt, Wellen mit
unterschiedlichem Durchmesser zu greifen, da sich jeder Grei-
fer aufgrund des separaten Antriebes dem Durchmesser anpaBt.,
Nachteilig ist jedoch, daB hierbel der Abstand der Greifer zu-
einander fest und unverdnderlich bestimmt ist. Somlt ist.durch
die separaten Antriebe der minimale Abstand zwischen den Greif-
organen begrenzt, so dal das zu greifende Werkstlck in seiner
Linge mindestens so grof sein muB, wie der Abstand der Greif-
organe zueinander. Dieser Nachteil wird auch durch die Ldsung
gemdB DD-WP 155 149 nur tellweise behoben, indem ein Greifer
auf einer gemeinsamén Achse fest und ein zweiter mittels einer
Gewindespindel in einer Fihrung zum festen Greifer hin ver-
stellbar ist und beide Greifer gemeinsam gbenfalls mittels Ge-
windespindel in einer Flihrung zur Achse des Greiferarmes ver-

'stellbar sind. Auch bei dieser LUsung verblelbt durch die se-

paraten Antriebe fUr die Greiforgane jedes Greifers ein Min-
destabstand. Deswelteren werden durch die Verstellung des An-
triebes die daran befindlichen Greiforgane immer in gegenlber-
liegender Iage auf der Verstellachse verschoben, Dies kann bel
komplizierten Werkstiickkonfigurationen von Nachteil sein.
Belden vorgenannten LOsungen ist insbesondere der Nachteil ge-
meinsam, daB bei hdufigem wechsel des zu handhabenden Teile-
sortimentes von futterspannbaren Teilen auf wellenfdrmige Tei~
le oder umgekehrt der Greiferkopf durch Wechsel der Antriebe
mit den Greiforganen umgerlstet werden mu3. Dies bedingt hohe
Umristzeiten und erhdht die Verschleifanfdlligkeit, insbeson-—
dere der Dichtflichen fir Olanschlisse usw.

Ziel der Erfindung

7iel der Erfindung ist es, die Einsatzvariabilitdt des Grei-
fers am Kopf eines Roboters durch die Gestaltung der Greif-
organe bel minimalem Aufwand filir ein technologisch bedingtes
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Umriisten bei der Bearbeitung eines hdufig wechselnden wellen-
formigen Teilesortimentes zu erhChen.

Darstellung des Wesens der Erfindung

Aufgabe der Erfindung ist es, einen Greifer mit parallel zu-
einander vewegten Greiforganen derart auézustatten, daBl mit
nur einem gemeinsamen Antrieb fiur diese wellenfdrmige Teile
auch in unterschiedlichen Spannebenen der Greiforgane zuein-
ander gegriffen und zur bzw. von der Bearbeitungsmaschine
transportiert werden ktnnen, eine Justierung der Achslage des
Werkstlickes an den Greiforganen mdglich und jedes Greiforgan
in Achsrichtung des Werkstlickes verstellbar ist.
ErfindungsgemédB wird die Aufgabe dadurch geldst, daB jedes
Greiforgan aus einer Traverse mit darauf unabhidngig voneinan-
der verschieb- und arretierbar angeordneten Greiferfingern,
wobei diese mittels einer Bohrung die Fihrungsnuten aufwelsen-
de Traverse tellwelse umschlieflen, und einer fest mit der Tra-
verse verbundenen Halterung besteht und an einem am gemeinsa-
men Antrieb befestigten Adapter um eine Achse, die vorzugswei-
se durch einen den Adapter und die Halterung durchdringenden
Stift gebildet wird, rechtwinklig zur Werkstlckachse um einen
bestimmten Winkel schwenk- und arretierbar und in Richtung der
ersteren Achse arretiert angeordnet ist., Jeder Greiferfinger
weist stirnseltig einen in die Bohrung reichenden Schlitz auf,
dessen Offnung groBer als die Dicke der an der Traverse ange-
ordneten Halterung ist. Am Umfang der Bohrung sind Gewinde-
bohrungen fir Klemmschrauben sowie Nuten angeordmnet. In den
Nuten sind in die Bohrung ragende Nutensteine komplementdr zu
den Filhrungsnuten der Traverse arretiert. Der Adapter besitzt
eine vorzugsweise symmetrisch zum Stift angeordnete Aussparung,
in die ein an der Halterung befindlicher Ansatz ragt. Die Brei-
te und Hohe des Ansatzes sind kleiner als die der Aussparung.
Jede zu beiden Seiten der Aussparung verbleibende Iasche ent-
hdlt eine Gewindebohrung mit darin angeordneter Stellschraube.
Die Traverse ist mit dem Ansatz ihrer Halterung in der Aus-
sparung des Adapters aufgenommenen und mittels der in den la-
schen angeordneten, seitlich am Ansatz anliegenden Stellschrau-
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ben in der Achslage des Werkstiickes justiert. Durch den ge-
meinsamen Antrieb werden die sich gegeniiberliegenden Greif-
organe zueinander bzw. auseinander bewegt. Dabei kbnnen sich
die Greiferfinger der Greiforgane in einer Ebene gegeniiber-
stehen. Andererseits werden die Greiferfinger entsprechend

der Gestaltung des zu greifenden Werkstiickes bzw. dessen
Schwerpunktlage einzeln und unabhingig voneinander durch Lo=-
sen der Klemmschrauben auf der Traverse verschoben und kOnnen
an unterschiedlichen Stellen des Werkstiickes angreifen,; wobel
die. Finger nicht in einer Ebene gegeniiberliegend angeordnet
sein miissen. Danach wird jeder Greiferfinger in der festgeleg-
ten Stellung durch die Klemmschrauben auf der Traverse arre-
tiert. Desweiteren besteht die Moglichkeit, an einem Greif-
organ-bzw. an einem Adapter nur einen Greiferfinger anzuordnen,
so daB ein Greifen des VWerkstlickes an drei Auflagepunkten mog-
lich ist. Die Greiferfinger werden in den Fihrungsnuten der
Traverse gefiihrt, wobel die in der Aufnahmebohrung der Grelfer-
finger befindlichen Nutensteine in die Fihrungsnuten eintau-
chen und somit ein exaktes paralleles Verschieben der Greifer-
finger gewdhrleisten sowie ein Verdrehen derselben auf der
Traverse verhindern. Die 0ffnung des stirnseitig am Greifer=-
finger angeordneten Schlitzes ist groBer als die Dicke der an
der Traverse befestigten Halterung und erméglicht somit ein
Verschieben dex creiferfinger iber die gesamte ILdnge der Tra=—
verse. Die Aufnahmebohrung im Greiferfinger muf Jedoch die.
Traverse um mindestens Uber die Hilfte ihres Umfanges um—
schliellen. '

Stimmt die Achse des aufgenommenen Werkstiickes nicht mit der
Achse der -Bearbeitungsmaschine, Z. B. Drehachse, Uberein,

ist ein Justieren des Verkstilckes erforderlich. Dabel werden
die Stellschrauben in den Iaschen des Adaptiers gelOlstT und

die Greiforgane um die durch den den Adapter und das Halte-
stiick durchdringenden Stift gebildete Achse um ginen bestimm-
ten Winkel gedreht. Dabel wird der maximale Verdrehwinkel
durch das Spiel zwischen der Aussparung am Adapter und dem
Ansatz des Haltestﬁékes bestimmt. Je nach erforderlicher Kor=-
vektur der Achslage des Werkstﬁckes werden die Stellschrauben
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in die Iaschen hinein- bzw. herausgedreht und liegen beidsei=-
tig an dem Ansatz an, Mit dieser Justiermdglichkeit ist es ge-
geben, die Traversen der Greiforgane nicht nur paréllel son-
dern auch kegelig zueinander einzurichten, wodurch mit den
gleichen Greiforganen auch kegelige Teile aufgenommen werden
konnen.

Ausfilhrungsbeispiel

In'den Zeichnungen ist die erfinderische Ldsung dargestellt.
Darin zeigen:

Figur 1: Grelforvane in Parallelstellung

Figur 2: Ansicht A nach Figur 1

Figur 3: Ansicht B nach Figur 1

Figur 4: Greiforgane mit drei Greiferfingern

Am Parallelantrieb des Greiferkopfes, z. B. eines Roboters,
sind mittels Adapter 18 Greiforgane 1; 2 angeordnet, dle aus
einer Traverse 3 mit darauf angeordneten Grelferfingern 5; 6
und einer fest mit der Traverse 3 verbundenen Halterung 15 be-
stehen. Die Traverse 3 ist mit ihrer Halterung 15 mit Schrau-
ben 25; 25' am Adapter 18 befestigt und mittels des den Adap-
ter 18 und die Halterung 15 durchdringenden Stiftes 24 ju-
stiert. Die Durchgangsbohrungen 19; 19' fir die Schrauben 253
25! im Adapter 18 weisen Spiel auf, und konnen insbesondere
als Langloch ausgebildet sein, um ein Verdrehen der Traverse 3
am Adapter 18 um die durch den Stift 24 gebildete Achse xX-X
senkrecht zur Werkstlickachse y-y, zu ermdglichen. Dle Schrau-
ben 25; 25' werden in der Halterung 15 in Gewindebohrungen 17;
17t aufgenommen.

In einer anderen Ausfihrungsform kann die Arretierung in
Richtung der Achse x=x durch den Stift 24 z. B. in Form eines
Bundes und/oder von Splinten bzw. anstelle des Stiftes 24 durch
eine PaBschraube erfolgen, so daB die Schrauben 25; 25' ent-
fallen. Dabei ragt der Ansatz 16 der Halterung 15 in die Aus-
sparung 20 des Adapters 18. In jeder durch die Aussparung 20
beidseitig am Adapter 18 gebildeten lasche 21 ist eine Gewin-
debohrung 22 anégggééht in der sich eine Stellschraube 23
befindet. Die Traverse 3 besitzt iUber ihre gesamte Linge zwel
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Fihrungsnuten 4; 4', die stirnseitig durch eine Scheibe 26 be-
grenzt sind. Jeder Greiferfinger J; 6 besitzt eine Bohrung 7,
die zu seiner Stirmseite hin geschlitzt ist, wobel die Offnung
des Schlitzes 8 grioBer als die Dicke der Halterung 15 unmit-

" telbar an der Traverse 3 ist. In der Bohrung 7 sind Nuten 9; 9!

175

eingebracht, in denen Nutensteine 10; 10’ komplementédr zu den
Fiihrungsnuten 4; 4' der Traverse 3 mittels Schrauben 11; 11!
in Gewindebohrungen 12; 12' befestigt sind. Weiterhin weist
die Bohrung 7 eine Gewindebohrung 14 fiir eine Klemmschraube 13
auf. Im vorderen Bereich jedes Greiferfingers 3; 6 sind aus-
wechselbare Prismeneinsédtze 27 angeordnet.
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Erfindungsanspruch

1. Greiforgane filir wellenfSrmige Teile, die am Antrieb eines
am Kopf des Greiferarmes eines Roboters angeordneten Greifers
zur Beschickung von Bearbeitungsmaschinen mit wellenfOrmigen
Teilen befestigt sind und durch einen gemeinsamen Parallelan-
trieb zueinander— und auseinanderbewegt werden sowie in Achs-
richtung des Werkstlickes verschiebbar sind, gekennzeichnet da-
durch, daB jedes Greiforgan (1; 2) aus einer Traverse (3) mit
darauf unabhingig voneinander verschieb- und arretierbar ange-
ordneten Greiferfingern (5; 6), wobel diese mittels einer Boh~
rung (7) die Fihrungsnuten (4; 4') aufweisende Traverse (3)
teilweise umschlieBen, und einer fest mit der Traverse (3) ver-
bundenen Halterung (15) besteht und an einem am gemeinsamen
Antrieb befestigten Adapter (48) um eine Achse (x-x), die vor-
zugsweise durch einen den Adapter (418) und die Halterung (15)
durchdringenden Stift (24) gebildet wird, rechtwinklig zur
Werkstiickachse (y-y) um einen bestimmten Winkel schwenk- und
arretierbar und in Richtung der Achse (x-x) arretiert ange-
ordnet ist.

2. Greiforgane nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daB Jjeder
Greiferfinger (5; 6) stirnseitig einen in die Bohrung (7) rei-
chenden Schlitz (8), dessen Offnung griBer als die Dicke der
an der Traverse (3) angeordneten Halterung (15) ist, aufweist
und am Umfang der Bohrung (7) eine Gewindebohrung (14) fir
eine Klemmschraube (13) sowie Nuten (9; 9') angeordnet sind,
in denen in die Bohrung (7) ragende Nutensteine (10; 10') -
komplementir zu den Fihrungsnuten (4; 4') der Iraverse (3)
arretiert sind.
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5. Greiforgane nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daB der
Adapter (48) eine Aussparung (20), vorzugsweise symmetrisch
zum Stift (24), besitzt, in die eln an der Halterung (15) be-
£indlicher Ansatz (16), in Breite und HOhe kleiner als die
Ausspardng (20), ragt und jede zu belden Seiten der Aussparung
(20) verbleibende Lasche (21) eine Gewindebohrung (22) mit
darin angeordneter Stellschraube (23) enthilt.
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