(B) (1) KUULUTUSJULKAISU
UTLAGGNINGSSKRIFT

' A~ . 18 . '
, ~ . .
C ( vv) : EE O A P VSOV
Tre 4 ~o b PR SN
i ~ . ok .

(51) Kv.1k.5 - Int.c1.5
B 23Q 7/00, B 65G 1/06

(21) Patenttihakemus - Patentansdkning

(22) Hakemispdivd - Ansdkningsdag

SUOMI-FINLAND 54 atkupiivi - Lopdag

(Fl) (41) Tullut julkiseksi - Blivit offentlig

(44) Ndhtdvaksipanon ja kuul.julkaisun pvm. -
Anstokan utlagd och utl.skriften publicerad

Patentti- ja rekisterihallitus

Patent- och registerstyreisen

(32) (33) (31) Etuoikeus - Prioritet
19.08.83 SE 8304520 P

(71) Hakija - Sokande

(72)

(74)

(54)

(56)

(57)

1. International Business Machines Corporation, Armonk, N.Y., USA, (US)
Keksija - Uppfinnare

1. Lycke, Hans, Stugvdgen 9, Bromma, Sverige, (SE)
Asiamies - Ombud: Oy Kolster Ab
Keksinndn nimitys - Uppfinningens benimning

Paletin telakointi- ja kiinnityslaite robotissa tai vastaavassa jirjestelmissd
Docknings— och fixeringsanordning for en pallett i ett robot- eller liknande system

Viitejulkaisut - Anférda publikationer

Tiivistelmd - Sammandrag

Paletin telakointi- ja kiinnitysjdrjestelmd robotissa tai vastaavassa jir-
jestelmdssd, jossa kdytetddn paletteja, jotka siirretddn likimddrdiseen
tybasemaan robotin tyBtilassa. Lineaarimoottori (51) on asennettu kiinte-
dsti robotin runkoon (8) kulmaraudan (52) avulla. Pitk&nomainen kisko

(54) on asennettu kiintedsti lineaarimoottorin (51) liikkuvaan osaan.
Kisko (54) on varustettu telakointielimilld (ei esitetty) ja kiinnityseli-
milld, nastalla, joka liikkuu yl8spdin holkkiin (56), kun moottori kdyn-
nistetddn. Holkki‘(SG) on osa sd&dtdpulttia (57), joka on asennettu sdid-
dettdvisti paletin muotokiskoille (24). nastan (55) mainitun yldspdin
suuntautuvan liikkeen aikana toimii ensin nastan viistetty osa (58)
yhdessd holkin (56) alemman sisdkulman kanssa ja sitten holkin (56)
kartiomaisen osan (59) kanssa silld seurauksella, ettd paletti asettuu
sivusuunnassa tarkasti middrdttyyn asemaan. Liikkeen jatkuessa nostaa nas-
ta palettia ja painaa sen profiilia (24) ohjauskiskoa (4) vasten, joka

on asennettu kiintedsti runkoon, siten, ettd paletti asettuu pystysuunnas-
sa tarkastl mddrdttyyn asemaan. Telakointielimid, kuten s&hk®isid kontak-
teja ja hydraulisia ja/tai pneumaattisia kytkimi8 on myds jirjestetty mai-
nitulle koskille (54) toimimaan yhdessd vastaavien paletilla olevien te-
lakointielimien kanssa.
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Dockning - och fixeringssystem f6r en pallett i en robot 81 9 81
eller liknande system som anvénder palletter, vilka
forflyttas in till ett approximativt arbetslége inom
robotens arbetsvolym, En linjdr motor 51 4r fast monterad
p& robotstativet 8 medels ett vinkeljdrn 52, En ladngst-
rickt skena 54 4r fast monterad till den rérliga

delep hos den linjdra motorn 51. Skenan 54 dr fdrsedd
med doeckningsorgan (inte visade) och fixeringsorgan,

en kuts, som, nidr motorn aktiveras, r8r sig uppdt in i

en hylsa 56. Hylsan 56 &r en sammanhingande del av en
stillbult 57, som 4r justerbart monterad pd pallettens
profil 24. Under ndmnda r8relse uppit hos kutsen 55
kommer fdrst den avfasade sektionen 58 hos kutsen att
samverka med den ligre innerkanten av hylsan 56 och
sedan med den koniska sektionen 59 hos hylsan 56,

med det resultatet att palletten kommer att bli

placerad i en sidledes exakt definierat lige. vid der
fortsatta r¥relsen kommer kutsen att lyfta palletten

och pressa dess profil 24 mot styrskenan 4, som 4&r

fast monterad pA stativet, s& att palletten kommer att
placeras i en vertikalt exakt definierad position.
Dockningsorgan sdsom elektriska kontakter och hydrauliska
och-/eller pneumatiska kopplingar &r ocks& anordnade pd
nimnda skena 54 f8r samverkan med motsvarande docknings-
organ pd palletten.
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Paletin telakointi- ja kiinnityslaite robotissa tai vas-

taavassa jdrjestelmidssi

Keksinndn kohteena on paletin telakointi- ja kiinni-
tyslaite robotissa tai vastaavassa jdrjestelmissi.

Nykyaikaiset kokoonpanorobotit tms. jdrjestelm&t
voivat ty&skennelld suhteellisen pitkid aikoja ilman ihmi-
sen apua. Viitattakoon julkaisuun IBM Robot System 1,
General Information Manual and User's Guide, jossa kuvataan
vksityiskohtaisesti t#dllaista robottijdrjestelmdd. Tydka-
lut ja/tai materiaali tulee sy8ttd3 robotin tydtilaan. En-
nestddn tunnetun tekniikan mukaan tdm# on tehty tuomalla
tytkalut ja/tai materiaali liukuhihnalla, joka kulkee jat-
kuvana robotin tydtilan l&dvitse. T&llaisessa jidrjestelmis-
sd edellytetddn esim. materiaalin tarkkaa sijoittamista
nauhalle ja tarkkaa nauhanopeutta, jotta robotin tartunta-
elimen on mahdollista 1&ytdd tarvittava yksityiskohta. Kos-
ka tdllaisella liukuhihnalla on oltava rajoitettu pituus,
tulee materiaalia sy&ttdd jatkuvasti liukuhihnalle. N&in
ollen ty8kalujen ja/tai materiaalin tuonti vaatii jatkuvaa
ihmistyota.

SE-patenttihakemuksessa 8301667.1 kuvataan
automaattista kuljetusjérjestelmdd. Tydkaluja ja/
tai materiaalia sydtetddn robotin tydtilaan paleteilla,
joita kuljetetaan mainitulla automaattisella kuljetusjar-
jestelmdll&. N&in ollen voidaan tdydelliset ty®dkalujen
asennukset eri kokoonpanotoimenpiteitd varten valmistaa
erillisilléd paleteilla ja paletit voidaan sitten tuoda
perdtysten automaattisesti robotin tydtilaan. Jotta robo-
tin tartuntaelimen on mahdollista 18ytdid tarvittava tyd-
kalu tai materiaali, tulee paletit sijoittaa tarkasti ro-
botin ty6tilaan.

Tdmd ongelma ratkaistaan esilld olevan keksinndn
mukaisella telakointi~ ja kiinnityslaitteella. Ty®dkaluil-

la ja/tai materiaalilla kuormatut paletit sydtetdin em.
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automaattisen kuljetusjidrjestelmdn avulla likim&&drdiseen
tydasemaan, jonka mddrittelevét ohjauskiskot ja pysdytys-
elimet robotin tydtilassa. Mainittu likimd&drdinen asema
tunnustellaan anturilla ja viesti siitd ldhetetddn ohjaus-
piiriin. Sitten aktivoidaan telakointi- ja kiinnityselin
mainitusta ohjausyksik&std tulevalla ohjaussignaalilla.
Telakointi- ja kiinnityslaite saattaa paletin tarkalleen
midrdttyyn tydasemaan ja lukitsee sen tdhdn asemaan.

Keksintdid, joka on mddritelty oheisissa patenttivaa-
timuksissa, kuvataan seuraavassa yksityiskohtaisesti viit-
taamalla piirustuksiin, jotka esittévét ainoastaan yhta
tiettyd suoritusmuotoa, jolloin

kuvio 1 on perspektiivikuvanto robottijdrjestelmds-
td, jossa on vaihdettavat tydpdyddt eli paletit

kuvio 2 on verspektiivikuvanto paletista,

kuvio 3 on kaaviomainen kuvanto palettien kuljetus-
jdrjestelmdstd,

kuvio 4 on perspektiivikuvanto, joka osoittaa tela-
kointi- ja kiinnityselinten sijainnin,

kuvio 5 on poikkileikkauskuvanto pitkin viivaa A - A
kuviossa 4,

kuvio 6 on lipileikkauskuvanto pitkin viivaa B - B
kuviossa 4.

Kuvio 1 esitt#dd perspektiivikuvantoa robottijédrjes-
telmdstd 1, joka on varustettu vaihdettavilla tyopoydilld,
ns. paleteilla 2 ja 3. Ty®6pdyddn pinta on varustettu ohjaus-
kiskoilla 4, 5 ja 6 ja pysdytyselimilld 7. N&in ollen pa-
letti voidaan siirt#i mainittujen ohjauskiskojen 4 - 6 ja
pysdytyselimien 7 nidrittelemiin tydasemaan. Tdmé&n jdlkeen
paletti siirretddn tarkalleen midridttyyn tybasemaan ja
kiinnitetddn (lukitaan) t&hi#n asemaan keksinndn mukaisella
telakointi- ja kiinnityslaitteella, jota kuvataan seuraa=
vassa.

Kuvio 2 esittdi perspektiivikuvantoa paletin erdds-
ti edullisesta sovellutusmuodosta. Rakenteen lujuusvaati-

musten kidyttidmiseksi ja jotta saadaan hyvin tasainen pinta
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ja voidaan samalla pitdd paino hyvin alhaisena, on paletti
tehty kerrosrakenteiseksi.

Paletti muodostuu ylemmdstd levystd 21, sopivimmin
alumiini- tai terdslevy, jossa on edullisesti muodostettu
reikdkuviointi 20, ja toisesta levystd 22, jossa on vas-
taavat reidt (ei esitetty). Ndmd kaksi levyd on kiinnitet-
ty tietylle etdisyydelle toisistaan nelidputkien 23 avulla
jotka on liimattu molempiin levyihin 21 ja 22. Paletti on
varustettu muotokoskoilla 24 ja 25, jotka on osittain ty&n-
netty levyjen 21 ja 22 vdliin ja kiinnitetty niihin liimaa-
malla. Muotoskiskot on varustettu elimilld 26, jotka toi-
mivat yhdessd keksinndn mukaisen telakointi- ja kiinnitys-
laitteen kanssa.

Kuvio 3 on kaaviomainen kuvanto kuljetusjédrjestel-
mistd palettien vaihtamista varten robottijdrjestelmdssa.
Robotti on sitd tyyppid, jota kuvattiin edelld kuvion 1
yhteydessd. Kuljetusjdrjestelmd on kuvattu yksityiskohtai-
sesti em. SE-patenttihakemuksessa 8301667.5, johon viitataan.
Kuljetusjdrjestelmd on jaettu kahteen osaa, jotka ovat tois-
tensa peilikuvia.

Kuljetusjidrjestelmdn jokainen osa koostuu kolmesta
kuljetustiestd. Ensimmidistd osoittaa nuoli 410 ja sitd kdy-
tetdin paletin kuljettamiseen esilatausasemasta 401 tyo-
asemaan 403 robotin tybdtilassa ja sitten takaisin vdliase-
maan 402. Toista kuljetusrataa osoittaa nuoli 420 ja sita
kdytetddn paletin kuljettamiseen mainitusta vdliasemasta
402 kuljetustielld 410 ensimmdiseen asemaan 404 kolmannel-
la kuljetusradalla 430. Kolmatta kuljetustietd 430 kdyte-
tddn paletin kuljettamiseen mainitusta ensimmdisestd ase-
masta 404 paletin ulkoasemaan 405.

Kuljetustiet on varustettu antureilla B1, B2, B3,

B4, B5 ja B6 paletin aseman tunnustelemista varten ja sitd
edustavan viestin l&hettdmiseksi loogiseen elimeen 460
toiminnan ohjausta varten. Pysdytyselimet S1, S2 Jja S3

ja niihin liittyvidt anturit B7, B8 ja B9 on myds jarjes-

tetty kuljetusteiden 410 ja 430 varteen.
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Telakointielimet, joita osoittavat viitemerkinndt C2 ja
jotka voidaan aktivoida hydraulisten laitteiden (ei esi-
tetty) valitykselld ohjausyksikOstd 460 tulevan signaalin
avulla, on jidrjestetty toimimaan yhdessd paletin kanssa,
joka on sijoitettu tybasemaan 403. Asemaa telakointieli-
melld C2 tunnustellaan antureilla B11. Kuljetusjdrjestelmd
toimii automaattisesti ohjelmoidun ohjelman alaisina. Kul-
jetusjdrjestelmd on kytketty rajakohdasta 450 mainittuun
loogiseen elimeen 460 toiminnan ohjausta varten, jota
elintd kidytetddn myds rpbotin tydn ohjaukseen.

Kuvio 4 on perspektiivikuvanto, joka osoittaa tela-
kointi- ja kiinnityselinten 41 - 44 sijainnin tyopdyddn
(paletin) pinnan alla robotissa. Paletti kuljetetaan ohja-
uskiskojen 4 ja 5 ja pysdytyselinten 7 midarittelemddn liki-
miiriiseen tydasemaan rullaradan avulla.

Kuvio 5 on poikkileikkauskuvanto pitkin viivaa AA
kuviossa 4. Lineaarimoottori, esim. hydraulinen tai pneu-
maattinen moottori, 51, on asennettu kiintedsti robotin-
runkoon 8 kulmaraudan 52 avulla. Moottorin liikkuva osa 53
on varustettu pitkidnomaisella kiskolla 54 ja lieridmdisel-
14 nastalla 55, joka toimii yhdessd holkin 56 kanssa, joka
muodostaa osan tukiruuvia 57. Tukiruuvi 57 on kiinnitetty
siddettivisti muotokiskolla 24 paletissa, joka on tuotu
likimddrdiseen tydasemaan. Nastassa on ylempi viistetty
osa 58. Holkin 56 on varustettu sisdpuolisella kartiomai-
sella osalla 59, joka toimii yhdessd nastan 55 viistetyn
osan 58 kanssa.

Kun lineaarimoottori 51 kdynnistetddn, se siirtdd
kiskoa 54 ja nastaa yldspdin. Tdmén yldspdin suuntautuvan
liikkeen aikana tulee nastan 55 viistetty osa 58 kosketuk-
seen holkin alemman sisdpinnan kanssa ja aiheuttaa rale-
tin sivuttaisliikkeen siten, ettd nasta voi siirtyd holk-
kiin. Lineaarimoottorin 51 liikkuessa edelleen tulee nas-
tan 55 viistetty osa 58 kosketukseen holkin 56 kartiomai-

sen osan 59 kanssa silld seurauksella, ettd nasta ja
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holkki asettuvat sivusuunnassa tarkasti kohdalleen toi-
siinsa ndhden. Tdmd merkitsee sitd, ettd paletti asettuu
tarkasti kohdalleen x- ja y-koordinaattisuunnissa.

Lopuksi lineaarimoottorin 51 edelleen liikkuessa
nostaa nasta palettia ja painaa sen muotokiskoa 24 ohjaus-
kiskoa 4 vastaan, joka on asennettu kiintedsti robotin run-
koon 8 tarkalleen mddrdttyyn z-koordinaattiasemaan, jolloin
paletin yl&pinnan asema tulee tarkasti mddrdtyksi z-koordi-
naattisuunnassa.

Kuvio 6 on poikkileikkauskuvanto pitkin viivaa BB
kuviossa 4. Kuvio 6 esittdd poikkileikkauskuvantoa tela-
kointi- ja kiinnityslaitteesta. Telakointielimet 60 ja 62
on asennettu kiintedsti pitkdnomaiselle kiskolle 54, joka
kuten edelld mainittiin on asennettu kiintedsti lineaari-
moottorin 51 liikkuvaan osaan 53. Paletin muotokiskot 24
on varustettu vastaavilla telakointielimilld 61 ja 64.
Telakointielimet voivat muodostua esim. sdhkdisestd kon-
taktista 60 - 61 tai hydraulisesta tai pneumaattisesta
kytkimestd 62 - 64 sdhkoisen voiman ja/tai sdhk&isten oh-
jaussignaalien tai vastaavasti 6ljyn, ilmanpaineen tai
tyhjén tuomiseksi paletin laitteisiin. Kun lineaarimootto-
ri 51 kdynnistetddn, kuten edelld on kuvattu, se siirtdi
pitkdnomaista kiskoa 54, joka on varustettu telakointieli-
milld 60 ja 62, yl6spdin. Mainitun yl&spdin suuntautuvan
liikkeen aikana tulee nastan 55 viistetty osa 58 kosketuk-
seen holkin 56 alemman sisdkulman kanssa ja aiheuttaa pa-
letissa sivuttaisliikkeen siten, ettd nasta voi siirtyd
holkkiin. Td11& on mybs se vaikutus, ettd molemmat osat
60 ja 61 sdhkSisessd kontaktissa ja molemmat osat 62 ja
64 ilma-, 6ljynpaine- tai tyhjdkytkimessd tulevat molem-
mat osat 60 ja 61 ja vastaavasti 62 ja 64 kytketyiksi yh-
teen. Yksi osa 64 kytkimestd 62 - 63 on ripustettu jous-
tavasti holkkiin 63 kierrejousen 65 avulla. Kun sitten
kontaktin alaosaa 62, joka on muodostaan pallomainen,

siirretddn yldspdin, se joutuu holkkiin 66 ja joutuu
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kosketukseen renkaan 67 ja kartiomaisen osan 68 kanssa.
Alemman osan 62 liikkuessa edelleen, se painaa yldosaa 64
yléspdin jousen 65 voimaa vastaan. Tidten taataan ehdottomas-
ti tiivis kytkenta.

Vaikka tissid on esitetty ja kuvattu yksi edullinen
sovellutusmuoto, tulee ymmdrtdd, ettd tarkoituksena ei ole
rajoittaa keksintdad tillaisella kuvauksella. Pdinvastoin
tarkoituksena on kattaa kaikki vaihtoehtoiset rakennemuun-
nelmat, jotka sis&dltdvat keksinn®n henkeen ja piiriin, Jjoka

nisritelliin oheisissa patenttivaatimuksissa.
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Patenttivaatimukset:

1. Telakointi- ja kiinnitysjdrjestelmi robottia tai
vastaavaa jdrjestelmdd varten paletin telakoimiseksi ja
kiinnittédmiseksi, joka paletti on saatettu likimdirdiseen
tydasemaan, tunnet tu

lineaarimoottorista (51), joka on asennettu kiinte-
dsti robotin runkoon (8) ja jonka liikkuvaan osaan (53) on
kiinnitetty pitk&nomainen kisko (54), johon on kiintedsti
asennettu nasta (55) ja telakointielimet (60, 62),

holkista (56), joka toimii yhdessd mainitun nastan
(55) kanssa, kun mainittua nastaa siirret#in yldspdin mai-
nitun lineaarimoottorin (51) avulla paletin sijoittamisek-
si sivusuunnassa tarkasti md&r&ttyyn asemaan, jolloin mai-
nittu holkki (56) on osa sddtbpulttia (57). joka on asen-
nettu sdddettdvdsti paletin muotokiskolle (24),

ohjauskistosta (4), joka on asennettu kiintedsti
robotin runkoon (8) toimimaan yhdessd mainitun paletin muo-
tokiskon (24) kanssa, kun palettia siirret&din yl&spdin mai-
nitun lineaarimoottorin (51) avulla paletin sijoittamiseksi
pystysuunnassa tarkasti mddrdttyyn asemaan.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen jérjestelmd,
tunnettu siitd, ettd nasta (55) on muodoltaan
lieriBmdinen ja ettd holkin (56) sisdhalkaisija on jon-
kin verran suurempi kuin mainitun nastan (55) halkaisija.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen jdrjestelmi,
tunnettu siitd, ettd mainittu nasta (55) on varus-
tettu viistetylld osalla (58), joka toimii yhdessd mainitun
holkin (58) kartiomaisen osan (59) kanssa.

4. Patenttivaatimuksen 1, 2 tai 3 mukainen jdrjes-
telmd, t unne t tu siitd, ettd mainittu sditdpultti
(57) on s&d&ddettdvissi sivu- ja pystysuunnassa.

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 4 mukainen jir-
jestelmd, t unne t tu siitd, ettd mainittuihin tela-
kointielimiin kuuluu s&hk&isen kontaktin ensimmdinen osa
(60), joka toimii yhdess3 mainitun sihkdisen kontaktin
toisen osan (61) kanssa, jolloin mainittu toinen osa on

asennettu kiintedsti palettiin.
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6. Jonkin petenttivaatimuksen 1 - 5 mukainen jadrjes-
telmd, t unnettu siitd, ettd mainittuihin telakointi-
elimiin kuuluu hydraulisen tai pneumaattisen kytkimen en-
simmdinen osa (62), joka toimii yhdess&d mainitun kytkimen
toisen osan (64) kanssa, jolloin mainittu toinen osa on
asennettu joustavasti palettiin.

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen jdrjestelma,
tunnettu siitd, ettd mainittu toinen osa (64) on
kiinnitetty joustavasti holkkiin (63) kierrejousen (65)
avulla.

8. Patenttivaatimuksen 6 tai 7 mukainen jédrjestelmd,
tunnettu siitd, ettd mainittu toinen osa (64) on

varustettu kartiomaisella osalla (68) ja renkaalla (67).
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Patentkrav;

1. Docknings och fixeringssystem f&r en robot
eller liknande system f&r dockning och fixering av en
pallett som har f&rts till en approximativ arbets-
position, k @ nne tecknat av
en linjdr motor (51), som dr fast monterad till rchot-
stativet (8) och har en ladngstridckt skena (54) fast
vid sin r6rliga del (53), samt en lkuts (55) och
dockningsorgan (60 och 62) fast monterade till nimnda
skena (54),
en hylsa (56) for samverkan med n&mnda kuts (55), d&
niamncda kuts forflyttas uppdt genom nimnda linjdra motor
(51), fo6r att placera palletten i en sidledes exakt
definicrad position, varvid n&mnda hylsa (56) &r en
sammahidngande del av en stdllbult (57), som &r justerbart
monterad p& en profil (24) hos palletten,
en styrskena (4) fast monterad pd robctstativet (8) for
samverkan med né&mnda profil (24) hos palletten, nir
palletten f6rflyttas uppdt genom nimnda linj&ra motor
(51), for att placera palletten i en vertikalt exakt
definierad position.

2., System enligt krav 1, k & nne tecknat
ddrav, att kutsen (55) &r cylindriskt formad och didrav
att hylsan (56) har en inre diameter, som ir nagot
stdrre &n diametern hcs nimnda kuts (55).

3. System enligt krav 1 eller 2, k d nn e -
tecknat didrav, att ndmnda kuts (55) dr fdrsedd
med en avfasad sektion (58) f&8r samverkan med en konisk
sektion (59) hos ndmnda hylsa (56).

4. System enligt krav 1, 2 eller 3, k 4 n n e-
tecknrat dirav, att nidmnda stdllbult (57) &r
sidledes och vertikalt justerbar.

5. System enligt nagot av kracen 1 - 4, k 8 n n e-

tecknat dirav, att nidmnda dockningsorgan
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inkluderar en f6rsta del (6Q) hos en elektrisk kontakt
f6r samverkan med én andra del (61l) av n&mnda elektriska
kontakt, varvid ndmnda amdra del dr fast monterad pa
palletten.

6. System erligt né&gnt av kraven 1 - 5, k & n n e-
tecknat dirav, att nimnda dockningsorgan inklu-
derar en fdrsta del (62) av en hydraulisk eller pneuma-
tisk koppling f6r samverkan med en andra del (64) hos
ndmrda koppling, varvid ndmnda andra del (64) &r
eftergivligt monterade pé& pelletten.

7. System enligt krav 6, k @ nne tecknat
ddrav, att nidmnda andra del (64) &r eftergivligt uppburen
i en hylsa (63) medelst en spiralfjdder (65).

8. System enligt krav 6 eller 7, k @ n n e -

t ecknat dirav, att nidmnda andra del (64) &r

f8rsedd med er konisk sektion (68) och en bussning (67).
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