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(57) Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum greiferinternen Andriicken eines Waerkstiickes in einer
Spanneinrichtung bei gleichzeitiger Uberwachung der Werkstiicklange und der Einlegequalitat. Das Ziel der
Erfindung ist s, eine Vorrichtung zu schaffen, die ein Verkanten des Werkstiickes vermeidet und die Rohteillange
sowie die Einlegequalitd: aberwacht. Aufgabe der Erfindung ist es, eine Vorrichtung vorzuschlagen, bei der eine
achsparallele Ubergabe des Werkstiickes sicher méglich ist, auch wenn es qratbehaftet ist oder kaine achsparallelen
Flachen besitzt. Die Vorrichtung soll einfach sein und geringe Beschickungs: siten ermaglichen, Fehlspannungen
vermeiden und auch unterschiedliche Einzelteile flexibel hinsichtlich der Rohtei!lange unter vorgegebenen Toleranzen
spannen, ibergeben konnen und nicht maBhaltige Werksticke erkennen und aussondern. Erfindungsgemaf wird d1s
Werkstiick durch ein axial angsordnetes und in der zentralen Achse des Greifersystems wirkendes Federelement
zentrisch vorgespannt. Parallel dazu wird die Relativhewegung des Andriickers zur Waerkstiickiiberwachung genutzt.
Bei Nichteinhaltung der Langentoleranzen wird das Waerkstiick ausgesondert. AnschlieRend wird das fur gut
befundene, vorgespannte Werkstiick gegriffen und in die gedffnete Spanneinrichtung der Bearheitungsmaschine
hereingefiihrt und an diese leicht angedriickt. Das Freifahren von einem bestimmten Betrag und das erneute
Abfragen des Initiatorsignals geben Auskunft (ber die Einlegequalitét.

ISSN 0433-6461 4 Seiten



-1- 278 027
Patentanspruch:

1. Vorrichtung zum greiferinternen Andriicken eines Werkstiickes in einer Spanneinrichtung bei
gleichzeitiger Uberwachung der Werkstiicklange und der Einlegequalitat unter Einsatz eines
Greifergrundkorpers, dadurch gekennzeichnet, daB der Greifergrundkérper {1} auf der einen Seite
Greifer (3) und auf der anderen Seite einen Spannergrundkérper (8) besitzt, in dem eine
Andriickeraufnahme (7) axial verschiebbar und durch die Spannerdruckfeder (9) und den
Spanner (10) beliebig arretierbar angeordnet ist, da in der Andrickeraufnahme (7) ein
Andriicker (4) ebenfalls axial verschiebbar gegen eine Druckfeder (11) wirkend angeordnet ist und
weiter einerseits am Ende der Andriickeraufnahme (7) ein Initiator (13) aufgenommen ist, und
andererseits sich in Verlangerung des Andriickers (4) eine Schaltfahne (12) befindet, die die Lage
des Andrickers (4) in der Andriickeraufnahme {7) bestimmt.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daR der Andruckpilz des Andrickers (4)
austauschbar ist.

Hierzu 1 Seite Zeichnung

Das Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum greiferinternen Andriicken eines Werkstickes in einer Spanneinrichtung bei
gleichzeitiger Uberwachung der Werkstiickldnge und der Einlegequalitdt und ist vorteilhaft anwendbar zur Minimierung von
Lageabweichungen fiir Einzelteile mit einem Verhdlinis von D/L = > 1.

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Nach DD-PS 227915 ist eine Vorrichtung bekannt. bei der parallel zur Anlageflache des Werkstiickes eine Andrickplatte axial-
und winkelbeweglich angeordnet ist. Der zentrische Greiferkopf besitzt eine Bonrung, die einen mit einer Druckfeder belasteten
Bolzen aufnimmt, der mit seinem dem Werkstiick zugewandten freien Ende im Zentrum der Druckplatte anliegt. Die -
Verbindungsstelle zwischen Bolzen und Druckplatte ist eine drehbewegliche Kugel. Diese Vorrichtung hat den Nachteil, dafl die
Andruckplatte flachenhaft am Werkstiick anliegt. Ist die anliegende Seite noch unbearbeitet, erfolgt kein vindeutiges Andriicken
in axialer Richtung des Werkstiickes und ein Verkanten ist maglich. Weiterhin ist nachteilig, dafd die Andrickplatte an dem
Werkstiick reibt und somit schnell verschleif3t.

Nach DD-PS 215712 ist eine Lésung bekannt, bei der ein Aufnahmeelement eine Hilse aufnimmt, in der sich eine Buchse
entgegen der Wirkung einer Druckfeder axial verschiebbar befindet. An dieser Buchse ist eine Andruckplatte angeoranet, die drei
in gleichem Winkelabstand beweglich gelagerte Kugeln besitzt. Mit diesen Kugeln liegt Aie Andruckplatte am Werkstiick an. Ein
geringfiigiges Verkanten des Werkstiickes soll durch die axiale Beweglichkeit der Andruckplatte ausgeglichen werden.

Diese Losung hat den Nachteil, da eine ebene Fliche des Werkstiickes vorhanden sein muB, da bei schriger Flache oder
verkantetem Werkstiick diese Differenz durch eine axiale Anderung der Andruckplatte nicht ausgeglichen werden kann. Damitist
ein definiertes Andriicken nicht méglich.

Nachteilig ist ebenfalls, daB dies Andriickvorrichtung zusétalich zum Greifer des Roboterarms notwendig ist.

Die DD-PS 235838 beschreibt zur Vorrichtung gemaR DD-PS 215712 eine Uberwachungseinrichtung zum Verhindern des
Verkantens des Werkstiickes. Der Andriickvorgang wird unterbrochen, indem an einem bertihrungslosen Geber bei
Unterschreitung des Mindestabstandes zwischen Geber und Kopf eines Bolzens ein Signal erzeugt wird.

Diesa Losung hat den Nachteil, da® nur ein Verkanten des Werkstiickes signalisiert wird. Eine Information Gber die Einhaltung
von Léngentoleranzen wird nicht erzielt.

Das Ziel der Erfindung

Das Ziel der Erfindung ist es, eine Vorrichtung zum greiferinternen Andriicken eines Werkstiickes in einer Spanneinrichtung zu
schaf’en, die ein Verkanten des Werkstiickes vermeidet und die Rohteillinge sowie die €inlegequalitat Gberwacht.

Das Wesen der Erfindung

Aufgabe der Erfindung ist es, eine Vorrichtung vorzuschlagen, die infach gestaltet ist und geringe Beschickungszeiten
erméglicht, Fehlspannungen sollen vermieden werden und auch u~terschiedliche Einzelteile flexibel hinsichtlich der

Rohteillange unter vorgegebenen Toleranzen gespannt und ibergaven werden, und nichtmafihaltige Werkstiicke sind zu
erkennen und auszusondern.
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ErfindungsgemaR wird die Aufgabe dadurch gelost, daB der Greifergrundkorper auf der einen Seite Greifer und auf der anderen
Seite einen Spannergrundkorper besitat, in dem eine Andriickeraufnahme axial verschiebbar und durch die Spannerdruckfeder
und den Spanner beliebig arretierbar angeordnetist, daRin cer Andriickeraufnahme ein Andriickr ebentfalls axial verschiebbar
gegen eine Druckfeder wirkend angeordnet ist und weiter einerseits am Ende der Andriickeraufriahme ein Initiator
aufgenommenist, und andererseits sichin Verlangerung des Andriickers eine Schaltfahne befindet, die die Lage des Andriickers
zu der Andriickeraufnahme bestimmt.

Zu Beginn des Arbeitszyklus wird anhand eines als MeBnormal dienenden Werkstiickes die Andriickeraufnahme so eingestellt
und im Spannergrundkorper arretiert, daR eine definierte Vorspannung am Andriicker vorliegt und die Schaltfahne am Initiator
ein Signal erzeugt, wenn das Werkstiick im Toleranzbereich der Langenmessung liegt. Nach der einmaligen Arretierung und
Entnahme des MeBwerkstiickes kann der Roboter mit der Vorrichtung zur Palette mit den Rohteilenfahren. Wenn der Pilz des
Andriickers das Werkstiick gerade berihrt, wird am Initiator die MaRhaltigkeit zur oberen Toleranzgrenze abgefragt. Liegt diese
vor, driickt der Roboter den Andriicker so weitin die Andriickeraufnahme, wie das vorher gingestelitwurde. Die erneute Abfrace
am Initiator gibt die MaRhaltigkeit des Werkstiickes zur unteren Toleranzgrenze hin an. Danach fahrt der Roboterarm zur
Spanneinrichtung und legt das Werkstiick an Die Greifer 6ffnen, und das Werkstiick wird 4urch die Andriicker in der ge6ffneten
Spanneinrichtung positioniert und anschlieBend gespannt. Eine Abfrage am Initiator nach entsprechender Wegénderung des
Systems gibt iiber die ordnungsgemafe Spannung Auskunft. Danach erfolgt das Freifahren des Roboterarmes aus der
Werkzeugmaschine.

Vorteilhaft ist es, daB der Andriickerpilz des Andriickers zus optimalen Anpassung an unterschiedliche Werkstiicke
auswechselbar ist.

Ausfiihrungsbeispiel
Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines Ausfiihrungsbeispiels nédher erlautert.

Fig.1: zeigteinen Langsschnitt durch die Vorrichtung. Dabei stalit die gestrichelte Abbildung die Lage des Andriickers in
Angriffshohe dar.

In einem Spannergrundkorper 8, der als Hohlzylinder ausgefiinrtist, ist axial verschiebbar die Andriickeraufnahme 7 gelagert.
Ein Spannmechanismus, bestehend aus Magnetspule 5, Spannerdruckfeder 9 und Spanner 10, realisiert bei Betatigung die
Lagefixierung der Andriickeraufnahme 7 zum Spannergr.tndkorper 8. Das gewahrleistet, unterschiedlich lange Werkstiicke 2
nach vorheriger Einstallung die *. orrichtung einlegen zu kénnen. Eine Zugfeder 6 bewirkt das Erreichen einer definierten
Ausgangsstellung der Andriickeraufnahme 7 und des Spannergrundkdrper 8. Durch die Relativhewegung des Andrickers 4 zur
eingespannten Andriickeraufnahme 7 wird die Druckfeder 11 gespannt, was die Energiespeicherung zum Andriicker 4 ergibt.
Gleichzeitig wird eine Relativbewegung Giber die Schaltfahne 12 vom Initiator 13 registriert und zur Uberwachung der
Rohteillange und der Einlegequalitat genutzt.

Der Greifergrundkdrper 1 wird um den Betrag, der durch die Federkonstante der Druckfeder 11 bestimmit wird, (iber der
Abgrifthohe am Werkstiick 2 positioniert. Dabei wird dio Andriickeraufnahnie 7 bei betatigter Magnetspule 5 der Werkstiickhohe
entsprechend zum Spannergrundkorper 8 verschoben. Die teilespezifische Einspannung erfolg. jurch das Festspannen der
Andriickeraufnahme 7 durch den Spanner 10. Die maximal zulassige +-Toleranz der Rohteillang 2 wird iber der Abgriffhdhe
positioniert und tiber ein Signal des Initiators 13 abgefragt. Liegt ein Signal an, ist das Werkstiick 2 zu lang, und es wird
ausgesondert. Liegt kein Signal an, wird ein Verfahrweg des Greifergrundkérpers 1 vorgegeben, der dem Betrag der maximalen
—Toleranz des Werkstiickes 2 entspricht. Uber das Signal des Initiators 13 wird in den Sensorstop gegangen. Es erfolgt ein
Abfragen Giber die Art des Stops. Erfolgte diecer Stillstand des Greifergrundkérpers 1 iiber den durch das Initiatorsignal
ausgeldsten Sensorstop, ist das Rohteil im Toleranzbereich maRhaitig. Bei Abarbeitung der numerischen Wegvorgabe ist das
Rohteil zu kurz und wird ausgesondert. Nach dieser Uberpriifung greift der Greifer 3 das Werkstiick 2 unter Vorspannung der
Druckfeder 11, und es erfolgt ein Einlegen in die geoffnete Spanneinrichtung 14. Der Greifer 3 wird entspannt, und das
Werkstiick 2 wird duich den Andriicker 4 angedrlickt. Jetzt wird die Spanneinrichtung 14 geschlossen. Die Vorrichtung wird um
den Betrag der maximal zuldssigen +-Toleranz entspannt und der Initiator 13 abgefragt. Beim Anliegen eines Signals ist keine
qualitatsgerechte Spannung des Werkstiicks 2 erfolgt. Der Einlegevorgang ist zu wiederholen und die Lage des Werkstlicks 2 zu
korrigieren. Zur Realisierung der selbsttatigen Einrichtung der Vorrichtung nach dem MeRnormal muf die Bedingung erfullt
sein, daR die Kraft der Druckfeder 11 > als die Kraft der Zugfeder 6ist.



otz Sowton s



	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

