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(57) Die Erfindung betrifft ein Werkzeugsystem, + =
vorzugsweise als Bestandteil eines
Werkzeugwechselsystems, mit dem durch einen
Industrie-Roboter unterschiedliche Arbeitsschritte
vorgenommen werden konnen mit dem Ziel, die
Leistungsparameter des Industrie-Roboters optimaler .
auszunutzen und sie zu erweitern, sowie schadliche
Drehmomente und Arbeitsschwingungen der Werkzeuge
von ihm weitestgehend fernzuhalten. Das wird gemaR der
Erfindung erreicht, indem durch Industrie-Roboter 2 zu
handhabende Werkzeuge, zum Beispiel ein Schrauber 4
und eine notwendige Hilfseinrichtung 11, wie
Schraubenabgabeeinrichtung, an einem Werkzeugtréger 5
angeordnet ist und mit, beziehungsweise an ihm innerhaib
notwendiger Bewegungskoordinaten 8, 9 und 10, im ' A\
Bedarfsfall unterstiitzt durch einen Servoantrieb, bewegbar [ D
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Patentanspruch:

1. Werkzeugsystem, vorzugsweise als Bestandteil eines Werkzeugwechselsystems, mit dem durch industrie-Roboter mehrere,
- zum Teil unterschiedliche Arbeitsschritte unter Verwendung entsprechender Werkzeuge, einschlielich Vorrichtungen und

Greifer, sowie notwendigen Hilfseinrichtungen, an Werkstiicken vorgenommen werden kénnen, dadurch gekennzeichnet,
dafR durch den Industrie-Roboter (2) zu handhabende Werkzeuge, zum Beispiel ein Schrauber (4) und die notwendige
Hilfseinrichtung (11), zum Beispiel eine Schraubenabgabeeinrichtung, an einem Werkzeugtrager (5) angeordnet und mit,
beziehungsweise an ihm innerhalb notwendiger Bewegungskoordinaten (8, 9 und 10) bewegbar sind und bei Bedarf
zumindest eine Bewegungskoordinate (8, 9 und/oder 10) einen durch den industrie-Roboter (2) steuerbaren Servoantrieb
aufweist. :

2. Werkzeugsystem nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, ‘
daB der Werkzeugtrager (5) um eine Séule (6) schwenkbar und zugleich inr gegeniiber horizontal verschiebbar angeordnet ist
und mit einem Kopf (7), zur Aufnahme des bei Bedarf vertikal verstelibaren Werkzeuges, zum Beispiel des Schraubers (4),
versehen ist.

Hierzu 1 Seite Zeichnung

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft ein Werkzeugsystem, vorzugsweise als Bestandteil eines Werkzeugwechselsystems, mit dem an einem
Industrie-Roboter-Arbeitsplatz mehrere zum Teil unterschiedliche Arbeitsschritte, zum Beispiel Positionieren, Handhaben,
Bearbeiten, Fligen, Montieren und/oder Verschrauben an einem Werkstiick vorgenommen werden kénnen.

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Esist bekannt, Industrie-Roboter, wie zum Beispiel gemaR dem DD-WP 124902, mit einem Werkzeugwechselsystem auszur(sten
und die entsprechenden Werkzeuge, einschlielich Vorrichtungen und Greifer in seinem Handhabungsbereich in einem Magazin
abzulegen. Sie werden zur Durchfithrung der technologisch bedingten Arbeitsschritte durch den Industrie-Roboter automatisch
aus dem Magazin entnommen und von ihm frei gehandhabt. Die Art und GréBe der Werkzeuge wird dabei weitestgehend von
dem technologischen Prozel bestimmt.

ZurVermeidung von Uberbelastungen und zur Sicherung einer rationellen Einsatzfahigkeit des jeweils zum Einsatzkommenden
Industrie-Roboters ist jedoch eine Begrenzung der zur Verwendung vorgesehenen Werkzeuge, entsprechend seiner
Leistungsparameter, notwendig, wodurch sich eine Reihe von Nachteilen ergeben. So miissen zum Beispiel zur Durchfiihrung
aller technologisch bedingten Arbeitsschritte an einem Werkstiick, diese oft auf mehrere unterschiedlich gestaltete und
ausgeriistete Arbeitsplatze verteilt werden, wodurch sich eine wesentliche Erh6hung des Gesamtaufwandes ergibt und meistens
zu Lasten einer optimalen Auslastung der Industrie-Roboter an einem Arbeitsplatz geht. Des weiteren wird durch die Art eines
Arbeitsschrittes, zum Beispiel ein Verschrauben unter Verwendung eines Dreh- oder Schlagschraubers geméR dem DD-

WP 215961, der Einsatz eines sonst sehr flexibel nutzbaren Gelenk-industrie-Roboters ausgeschlossen, weil die dabei
auftretenden Drehmomente und Arbeitsschwingungen dessen Stabilitat geféhrden. Dariiber hinaus erfordert die notwendige
Begrenzung der Handhabungskraft und -last entsprechend den Leistungsparametern eines Industrie-Roboters zum Teil sogar
eine aufwendige Zerlegung eines technologischen Arbeitsschrittes in kleine Einzelschritte an einem Arbeitsplatz. So missen
zum Beispiel bei einem MontageprozeR die notwendigen Schrauben erst durch den Industrie-Roboter aus einem separaten und
stationaren Schraubenmagazin entnommen oder durch einen selbsténdig positionierenden Schraubensetzautomaten zugefihrt
und am Werkstiick gesetzt werden. Erst dann kénnen sie durch den extra vom Industrie-Roboter aufgenommenen Drehschrauber
eingeschraubt und festgedreht werden. Oder bei einem Fligeproze miissen solche Teile ausgeschlossen werden, die eine
héhere Fligekraft bendtigen, als der jeweilige Industrie-Roboter ohne Schaden aufbringen kann.

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist, einen technologischen Proze3 maximal an einem Industrie-Roboter-Arbeitsplatz zu realisieren, dabei die
Flexibilitdt, Arbeitsgeschwindigkeit und die sonstigen Leistungsparameter eines Industrie-Roboters optimaler auszunutzen und
sie zu erweitern und dadurch die Art und GroRe der einsetzbaren Werkzeuge wesentlich weniger zu begrenzen.

Wesen der Erfindung

Aufgabe der Erfindung ist es, ein Werkzeugsystem, vorzugsweise als Bestandteil eines Werkzeugwechselsystems eines

Industrie-Roboter-Arbeitsplatzes zu schaffen, das nach Art und GroRe die mggliche Handhabungskraft und -last des Industrie-

Roboters {ibersteigen kann, Drehmomente und Arbeitsschwingungen der Werkzeuge vom Industrie-Roboter weitestgehend
fern hilt und eine unmittelbare Zuordnung und Handhabung von Hilfseinrichtungen, wie zum Beispie! eine

" Schraubenabgabeeinrichtung zulaRt.
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Das wird gemaR der Erfindung erreicht, indem durch Industrie-Roboter zu handhabende Werkzeuge und notwendige
Hilfseinrichtungen an einem Werkzeugtrager angeordnet und mit, beziehungsweise an ihm innerhalb notwendiger
Bewegungskoordinaten bewegbar sind und bei Bedarf zumindest eine Bewegungskoordinate einen durch den Industrie-Roboter
steuerbaren Servoantrieb aufweist.

Ausfiihrungsbeispiel

An einem Ausflihrungsbeispie! soll die Erfindung n&her erldutert werden.
An einem Industrie-Roboter-Arbeitsplatz 1-ist gegenitber dem Industrie-Roboter 2 ein Magazin 3zur Aufnahme der erforderlichen _
auswechselbaren Werkzeuge angebracht. Zum Abfangen des Drehmomentes, der Arbeitsschwingungen und/oder auch des
Gewichtes zum Beispiel eines fiir einen Arbeitsschritt des technologischen Prozesses notwendigen Schraubers 4 ist eran einem
_speziellen Werkzeugtrager 5 angeordnet. Der Werkzeugtrager 5 ist um seine Saule 6 schwenkbar und zugleich ihr gegeniiber
heorizontal verschiebbar, so daR verbunden mit einer mdglichen Vertikalbewegung am Kopf 7 des Werkzeugtrégers 5 der
Schrauber 4 innerhalb der Bewegungskoordinaten 8, 3 und 10 ungehindert handhabbar ist. Auf Grund der Tragfahigkeit des
Werkzeugtragers 5 ist zugleich an diesem zusétzlich eine notwendige Hilfseinrichtung 11, zum Beispiel eine
Schraubenabgabeeinrichtung angebracht. . ‘

Zur Durchfiihrung von Verschraubungsarbeiten wird der béi anderen Arbeitsschritten unter das Magazin 3 geschwenkte
Schrauber 4 durch den Greifer 12 als Werkzeugadapter des Industrie-Roboters 2-erfalt und in den Arbeitsbereich Uber das
Werkstiick 13 gefiihrt. Durch die weitere genaue Positionierung durch den Industrie-Roboter 2 wird eine Schraube 14 aus der
Hilfseinrichtung 11 in eine Verschraubungsbohrung des Werkstiickes 13 abgelegt und unmittelbar anschlieBend durch die vom
Industrie-Roboter 2 bewirkte Vertikalbewegung und Inbetriebnahme des Schraubers 4 eingeschraubt.

Die besonderen Vorteile sind, da durch dieses Werkzeugsystem auch solche Werkzeuge, wie zum Beispiel ein Schrauber 4 an
einem Industrie-Roboter-Arbeitsplatz 1 gehandhabt werden kénnen, deren auftretende Drehmomente, Arbeitsschwingungen
und andere Belastungsparameter die Leistungsparameter des jeweiligen Industrie-Roboters 2 Ubersteigen, so dal dessen
flexible Handhabungsfahigkeit optimaler genutzt wird. Trotz der Anordnung des Schraubers 4 am Werkzeugtriger 5 ist dessen
Handhabung innerhalb der notwendigen Bewegungskoordinaten 8, 9 und 10 allein durch den industrie-Roboter 2 gewahrleistet.
Durch die Verwendung eines bekannten und durch den Industrie-Roboter 2 steuerbaren Servoantriebes flr eine oder mehrere
Bewegungskoordinaten 8,9 und/oder 10 kénnen die Leistungsparameter des Industrie-Roboters 2 zusétzlich unterstitzt und
damit sein Einsatzbereich mit einfachen Mitteln wesentlich erweitert werden.
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