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Patentanspruch:

1 Werkzeugadapter mit Kollisionsschutz und Null-Lage-Reproduktion fur Arbeitsautomaten mit zwet radial verzahnten
Zahnscheiben, dadurch gekennzeichnet, da® die Zahnscheiben zur Lagebestimmung nur bis zu einem Betrag < Zahnhohe
uber die Zahnprofile der Zahnscheiben (1, 2) verschiebbar und fur die Ruckfuhrung in die Null-Lage an sich bekannte
Federelemente angeordnet sind

Hierzu 1 Seite Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft einen Werkzeugadapter mit Kollisionsschutz und Null-Lage-Reproduktion fur Arbeitsautomaten,
insbesondere fur einen Industrieroboter, wobel die Masse des Werkzeuges sowie dessen Beschleunigung beim Verfahren
beliebig sein kann

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Bei allen bekannten technischen Losungen handelt es sich um zwei relativ zueinander beweglicher Schetben, die bei Kollision
auslenken und uberverschiedene Arten von Schaltungen bei Kolliston mit der Penipherie oder einem andereren Hindernis einen
sofortigen Stillstand des Automaten bewirken

Nach DE-OS 3003990 ist ein losbare Haltevorrichtung zwischen einem Haltearm und etnem Trager eines Handhabungsgerates
bekannt, ber der zwel Scheiben am Umfang verzahnt sind Beide Scheiben sind durch Magnete miteinander verbunden Bel
Abri der magnetischen Feldlinie infolge Kollision wird eine Not-Aus-Situation geschaltet

Diese Art der Werkzeughalterung ist infolge der Unterbringung und Verschaltung der Elektromagnete innerhalb des Adapters
sehr aufwendig Beim Einsatz von PunktschweiBzangen als Werkzeuge kann ein sicherer Halt der Adapterscheiben zueinander
nicht gewahrleistet werden, da eine gegenseitige Beeinflussung der magnetischen Feldlinien des Adapters und der beim
WiderstandspunktschweiBen auftretenden magnetischen Induktion nicht auszuschhieBen ist

Es st weiterhin mit DE-OS 2150543 eine Uberlastkupplung bekannt, die aus zwe! federnd gegeneinandergedruckten
Kupplungsscheiben gebildet wird Diese Kupplungsscheiben heben sich in Abhangigkert vom aufgebrachten Moment
voneinander aus, versetzen gegeneinander und konnen sich uber den gesamten Umfang zuruckzentrieren Die
Uberbelastkupplung tragt den Nachteil, dal? sie funktionell die Anforderungen zum Abheben in einem bestimmten
Definittonsbereich nicht erfullen kann

Ziel der Erfindung

Durch die Erfindung ist eine Werkzeugadapter mit Kollisionsschutz und Null-Lage-Reproduktion zu schaffen, der eine
Selbstbeschadigung bzw Selbstzerstorung des Arbeitsautomaten, seines Werkzeuges und der Peripherie infolge nicht vorher
abzusehenden Kollisionen des Werkzeuges mit seiner Peripherie oder anderen Stellen verhindert sowie eine nachfolgende
Programmbkorrektur nicht erforderlich macht

Wesen der Erfindung

Der Erfindung hegt die Aufgabe zugrunde, einen Kollisionsschutz fur einen Arbeitsautomaten durch eine definierte Auslenkung
des Adapters zu gewahrleisten

Erfindungsgemal wird das durch eine partielle Verschiebung uber die Zahnflanken zweler von auf3en nach innen sich
verjungenden Keilprofile lagebestimmend gelost, wobei sich die Zahnscheiben zur Lagebestimmung nur bis zu einem

Betrag < Zahnhohe uber die Zahnprofile der Zahnscheiben verschieben und fur die Ruckfuhrung in die Null-Lage an sich
bekannte Federelemente angeordnet werden

Die Form der Verzahnung sollte vorzugsweise prismatisch sein, da diese selbstzentrierend wirkt und berm gesteuerten Verlassen
des Kollisionsortes durch den Arbeitsautomaten in Verbindung und infolge der Federkraft der Federelemente die vorher
eingestellte Null-Lage zum Hauptachsensystem wieder selbstandig justiert wird Beiunvorhergesehenen Beanspruchungenam
Werkzeug bzw Beruhrung des Werkzeuges mit seiner Peripherie werden die Zahnscheiben aus 1threr Null-Lage ausgelenkt, so
daf} eine Abschaltsicherung betatigt wird, und be: auBerhalb des Programms erfolgter Entlastung sich die Zahnscheiben wie
vorangestellt selbst zueinander ohne Ubersetzen in die benachbarte Zahnlucke, wieder zentrieren und sich die Koordinaten
deshalb dem Werkstuck gegenuber nicht verandern Somit wird eine Programmkorrektur des Arbeitsautomater richt
erforderlich Die Grof3e der Auslenkung st in vorerwahnten definierten Grenzen zu halten, und proportional der Kraft der
angeordneten Federlemente mittels Verschraubung einstellbar, uber einen eingstellbaren Zapfen einer Zahnschetbe wird bet
erfolgter Auslenkung durch das robotereigene Stellelement ein Abschaltsignal ausgelost
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Ausfiihrungsbeispiel

Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausfihrungsbeispiel naher erlautert werden:
In den dazugehodrigen Zeichnungen zeigen

Fig.1: einen Werkzeugdapter mit radial verzahnten Zahnscheiben im Schnitt und in Null-Lage
Fig.2: einen Werkzeugadapter gemaf Fig. 1 mit einem zentralen Ringfederelement

Fig.1

Die radial verzahnte Zahnscheibe 2 ist formschllssig mit der letzten Achse des Handgelenkes des Arbeitsautomaten, die
Zahnscheibe 1 mit dem Werkzeug formschliissig befestigt. Beide Zahnscheiben 1 und 2 sind iiber die am Umfang konzentrisch
angeordneten elastischen Federelement 3 und die Verschraubung 4 miteinander verbunden. Die Federelement 3 sind
entsprechend der zu erwartenden Beanspruchung durch die Verschraubung 4 einstellbar.

Die radial verzahnten Zahnscheiben 1 und 2 tragen ein von auf8en nach innen sich verjlingendes keilférmiges Zahnprofil.

Die Zahnscheibe 1 des Werkzeugs nimmt einen gegenliber dem robotereigenen Stellelement einstellbaren Zapfen 5 auf.

Im Falle einer Kollision des Werkzeuges mit Teilen der peripheren Anlage wird bewirkt, daR sich die am Werkzeug befestigte
Zahnscheibe 1 gegeniber der am Roboterhandgelenk befestigten Zahnscheibe 2 verschiebt. Diese Verschiebung erfolgt Gber die
Zahnflanken, wobei sich die Zahnscheibe 1 des Werkzeugs von der Zahnscheibe 2 des Arbeitsautomaten bzw.
Roboterhandgelenkes abhebt. Diese Auslenkung ist kleiner als die Zahnhohe. Dabei wird iber Zapfen 5 zum Stellelement 6 ein
Abschaltsignal ausgeldst.

Beim folgenden gesteuerten Freifahren des Arbeitsautomaten vom Kollisionsort zentrieren sich die vom Kollisionsdruck
entlasteten Zahnscheiben 1 und 2 durch die Federwirkung der elastischen Federelemente 3 innerhalb der ausgelenkten
Verzahnung und entlang der Zahnflanken selbstéandig wieder in ihre Nuli-Lage.

Fig.2 zeigt in vorteilhafter Anordnung eine weitere Ausfihrungsform. Hierbei sind die radial verzahnten Zahnscheiben 7 und 8
zueinander mittels eines zentral angeordneten Ringfederelementes 9 relativ beweglich zueinander verbunden. Fiir zu
erwartenden Beanspruchung dient zur Einstellung der Federkraft der Schraubring 10. Bei der Austenkung der Zahnscheibe 7
gegenuber der Zahnscheibe 8 betéatigt der einstellbare Zapfen 11 das Stellelement 12, das den Abschaltvorgang auslést.
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