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{54) GREIFER FUER MANIPULATOREN

(57) Die Erfindung betrifft einen Greifer fiir Manipulatoren. Das Ziel ist es, einen
antriebsunabhangigen, mit geringem Montageaufwand und ohne Justage aufbaubaren Greifer
zu schaffen, wobei die Aufgabe besteht, aus selbstzentrierenden Bauteilen mit einer iiber den
gesamten Greifbereich gleichbleibenden Greifkraft einen schliefenden Greifer zu entwickeln. Erreicht
wird dies durch den Aufbau des Greifers aus rotationssymmetrischen Scheiben, die durch ihre
Pal3federn den Greiferkérper als auch das Greifergetriebe in sich zentrieren, wobei die
Krafteinleitung auf das Getriebe fiir die stetig umlaufende Drehbewegung drehmomentfrei
aufgenommen wird. Die Kraftiibertragung auf die Greiferfinger erfolgt Gber Keilgetriebe. Der
Greifer findet Anwendung als Zwei- und Mehrfingergreifer fir Manipulatoren, auch fir solche,
deren Greiferdrehung mehr als 360° ermdglichen.
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a) Titel der Erfindung
Greifer fiir Manipulatoren

b) Anwendungsgeblet der Erfindung
Die Erfindung findet Anwendung als Greifer fir Manipulato-

‘pen der endlos umlaufende Drehbewegungen ausfiithren kann

und iliber den gesamten Greifbereich mit gleichbleibender
Greifkraft gchlieBt.

¢) Charakteristik der bekannten techn. Losungen

Eg ist bekannt, einen mit einem Hubkolbenmotor verbun-
denen Greifer liber 'eine Kolbenstange anzutreiben. Die
bertragung der Bewegung erfolgt iiber ein Kurvengetriebe,

in dem eine Greiferbacke zu der mit dem GrundkSrper fest-

verbundenen Greiferbacke bewegt wird. (BRD-0S 255627)

Fine weitere Ausfilnrung eines Greifers mit Keilgetriebe
stellt das Lilnettenprinzip dar, bei dem ein in einem An-
triebsmechanismus gefihrier Keil zwei als Greiferfinger
ausgebildete Kipphebel zueinander bewegt, wihrend ein am
Keil befestigter Greiferfinger direkt in der Bewegungs-
richtung des Keiles auf den kxreisrunden Querschnitt des
zu greifenden Teiles wirk®.

(B. H. Auer Flexibilitét von Greifersystemen
Werkstatt und Betrieb 111 (1978) 6 S. 379)
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Nachteil der bekannten techn. Lésungen ist, daB die Greifer
mit den Antrieben eine Einheit bilden und die Greifergetrie-
befiilhrung von den Antrieben mit Ubernommen Wird.

Damit isf eine Trennung von Greifer und Antriéb nicht mdg-
lich, womit eine Verwendung des Greifers ohne seinen spe-
ziellen Antrieb nicht gegeben ist.

Die Verwendung dieses Greifers fir gtetig umlaufende Grei-
ferbewegungen wiirde bedeuten, daB das Problen der Versor-
gung der Antriebe mit Energie zus&tzlich geldst werden muf8.
Weiterhin erweist es sich als nachteilig, daB der in der

0S beschriebene Greifer keine zentrische Erfagsung der Tei-
le zul#Bt, da nur ein Greiffinger beweglich angeordnet ist.
Die Gestaltung der Gehdusekorper der Greifer ermdglicht

es weiterhin nicht, einen Greifer mit zwei und mehr Grei-
ferfingern,die in den Pingerspitzen zentrisch greifen, auf-
zubauen. ‘

d) Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist es, einen von einem Antrieb unab-
hanglgen Greifer zu schaffen, der mit geringem Montageauf-
wand und ohne Justage herstellbar ist. ’

e) Darlegung des Wegens der Erflndung N
Aufgabe der Erfindung ist es, einen aus selbstzentrlerenden
Fuhrungselementen bestehenden Greifer zu schaffen, der un-
abhingig von dem Greifergetriebeantrieb und den auftreten-
den Fertigungstoleranzen, zentrisch liber den gesamten Greif-
bereich mit gleichbleibender Kraft schlieft. Der Greifer soll

mit zwei und mehr Greiferfingern aufbaubar sein.

Merkmale der Erfindung sind, da8 der Greifer aus rotations-
symmetrischen Scheiben besteht, die mit ihren zugehtrigen
PaBfedern zueinander zentriert werden.
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In den Scheiben befinden sich zentrisch angeordnete zy-
lindrische Fﬁhrungen, die zur Aufnahme des Kraftilbertra-
gungsgliedes des Greifergetriebes dienen. Das Kraftliber=
tragungsglied ist als rotationssymmetrischer Kelil ausge=-
bildet an dem eine Mehrzahl von Greiferfingern angeordé
net werden kann. Dazu sind entsprechend der Anzahl der
Greiferfinger radiale Schlitze in die Geh&usescheibe
einzulassen, in denen die Greiferfinger auf tangential
am Teilkreis angeordneten Aufnahmeachsen ihre Drehgreif=-
bewegung ausfithren. Die Krafteinleitung in das Greifer-
keilgetriebe erfolgt iiber Zug- oder Druckstangen, die auf
ein rotatorisch frei bewegliches Uvertragungsglied wir~
ken. Die Anlagefléchen der Getriebegelenke welsen eine
gekriimmte Oberfldche auf.

£) Ausfithrungsbeispiel
Fig. 1 zeigt einen Greifer im Langsschnltu mit 2 Greifer-
fingern

Fig. 2 zeigt einen Greifer im Querschnitt mit 2 Greifer-
- fingern

Fig. 3 zeigt einen Greifer im Lingsschnitt mit 3 Greifer-
fingern

Fig. 4 zeigt einen Greifer im Querschnitt mit 3 CGreifer-
fingern ’

Der Gehdusekdrper des Greifers besteht aus den rotations-
symmetrischen Scheiben’ des Aufnahmeflansches 1 und des Crei-
ferfingerflansches 2. In dem Aufnahmeflansch 1 befindet sich
eine rotationssymmetrische Fithrungsnut 3, die in Verbindung
mit einer rotationssymmetrischen Feder 4 des Greiferfinger-
flansches 2 die Zentrierung belder Teile des GehHusekirpers
zieinander Ubernimmt und die durch Spannsohrauben 5 gegen -
einander verspannt werden.
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In dem Aufnahmeflansch 1 und dem Greiferfimgerflansch 2
gind zentrisch zylindrische Filhrungen 6 und 7 eingelassen,
die zur Aufnahme und Fihrung des Greifergetriebes dienen.
Das Greifergetriebe besteht aus einem rotationssymmetri-
schen Antriebskeil 8, der mit seinen Filhrungen 9 und 10
in den zylindrischen Fihrungen 6 und 7 gehaltert wird.
Zwischen den Anschlagflichen 11 und 12 wird der Hub des
Antriebskeils 8 begrenzt. Die Greiferfinger 13 bewegen
gich in radial im Greiferfingerflansch 2 eingelassenen
Schlitzen 14. Sie drehen sich auf Aufnahmeachsen 15, de-
ren Achsrichtung zu dem koaxial zur Greifermittenachse
angeordneten Kreisring 16 verlduft. Mit Hilfe von Federn
17 werden die Greiferfinger 13 gegen den Antriebskeil 8

- gedrlickt. In der Anlagefléche 18 der Greiferfinger ist

eine Kugel 19 eingelassen, die in einer Keilnut 20 l&uft.
Die Greiferfinger sind mit Flichen 21 und Bohrungen 22
zur Aufnahme von Greiferbacken versehen. Der Antrieb des
Keilgetriebes erfolgt iiber eine Druckstange 23, die auf
ein im Antriebskeil 8 eingelassenes Kugellager 24 axial
in Grenzen frei beweglich wirkt. _ ‘
Eine weitere nichtdargestellte Ausfihrung ist, daf der 4
Greifer auf Zug betdtigt wird und in diesem Falle das
Keilgetriebe eine entgegengesetzte Winkelstellung auf-
weist. Der Greifer ist bei Beibehaltung des Grundaufbaues
mit zwei, drei und mehr Greiferfingern 13 aufbaubar. Je
nach der getroffenen Wahl ist der Greiferfingerflansch
mit Schlitzen z. B. 3 14a 14b 14c auszufiihren und

die Aufnahmeachsen 15a 15b 15¢ fiir die G?eiferfinger
13a 13b 13c¢ anzuordnen. Der Antriebskeil 8 erhdlt 3
Keilnuten 20a '20b 20c. Die Greiferfinger 13a 13b 13c
werden durch in die Federnute 25 eingelassene Ringfeder
26 an den Antriebskeil 8 angedriickt.
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Die Vorteile der erfindungsgem#fen Losung ergeben sich
aus dem Aufbau des Greifers aus geometrisch mit kleinen

' Moleranzen herstellbaren rotationssymmetrischen Teilen.

Allein durch das scheibenfdrmige Aufbauen des Greifer-
gehduses und durch die Rotationssymmetrie der Einzel-
teile ist eine einfache Montage gegeben und eine Justage
zur Gewdhrleistung der Funktionstiichtigkeit ist nicht
erforderlich.

Der Aufbau eines Greifers mit zwei, drei und mehr Grei-
ferfingern aus den gleichen Grundelementen zeigt die
Universalit#t in der Herstellung und Anwendung des Grei-
fers. Der Greifer greift selbstzentrierend und weist iber
den gesamten Greifbereich, d. h. bei unterschiedlicher
Greifstellung gleichbleibende Greifkraft aus.

Durch die Einleitung der Antriebskraft auf ein Ubertra-
gungselement, daB keine Drehmomente tibertrédgt z. B. elnes
RKugellagers ist die rotatorische Drehung des Greifers
beziliglich seiner Drehfshigkeit unabhingig von dem Greifer-
antrieb.
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Patentanspriiche

1.

Greifer fir Manipulatoren mit Keilgetriebe und end-
los umlaufender Drehbewegung gekennzeichnet dadurch,
da8 der Greifer aus rotationssymmetrischen zueinander

- zentrierbaren Scheiben besteht, in denen zentrisch

in zylindrischen Fithrungen das als Keilgetriebe aus-
gefilhrte Greifergetriebe angeordnet ist und zwei und
mehr Greiferbacken liber offene Gelenke mit dem Grei-
fergetriebe verbunden sind und der Antrieb der Grei-
fergetriebe mit einer Zug- oder Druckstange iiber ein
rotatorisch frei bewegliches axial ausgleichendes

Ubertragungsglied. in Verbindung steht.

Greifer nach Punkt 1 gekennzeichnet dadurch, daB die
Gehsusescheibe radiale Schlitze zur Aufnahme der Grei-
ferfinger entsprechend der Anzahl der'Greiferfinger
aufweist. |

Greifer nach Punkt 1 gekennzeichnet dadurch, daf die
AnlageflZchen der Getriebeglieder gekrimmt sind.

Hierzu_o_ Seiten Zeichnungen
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