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(57) Die Erfindung betrifft einen Kollisionssensor zum
Schutz vor Kollisionszerstdrungen fiir rdumlich sich
bewegende Verfahreinheiten, z. B. mobile Roboter und
Fiihrungsgetriebe der Roboter, unter Verwendung von
einem oder mehreren Kollisionssensoren, die im
voraussichtlichen Gefahrenbereich an beweglichen i giea
Einheiten oder stationdren Hindernissen befestigt werden. -~
ErfindungsgemaB wird die Aufgabe dadurch geldst, daR an /
der Grundplatte eines Gehauses in Form eines Zylinders : g'
mit einem nach oben offen auslaufenden geraden 7 |
Kreiskegelstumpf ein Hallelement mittig isoliert befestigt 51 !
ist. Ein vorzugsweise biegelastischer Fiihler ist mit einem I \\\\ i
zylindrischen Stabmagneten durch eine Buchse fest 7
verbunden. Eine mit der Buchse mittels Gewinde Y
verbundene zylindrische Hiilse weist einen Anschlag auf, 4 _
mit dem sie auf dem Rand des Kreiskegelstumpfes des - o - 1
Gehauses sitzt, wobei der Magnet solchen Abstand vom. ST | '
Hallelement hat, daR bei Auslenkung des Magneten aus der ? l i j I
Mittelachse durch das Hallelement eine Schaltfunktion B AR S AN SRRt —7g
ausgefihrt wird. Die Hiilse ist mittels einer das Gehause / ‘

und die Hiilse fest umschlieBenden Spiralfeder, deren How = 02 mm dick

Enden am zylindrischen Teil des Geh&duses und der Hiise

befestigt sind, am Gehé&use elastisch fixiert. Fig. 1
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biegeelastischer Fiihier

(57) Die Erfindung betrifft einen Kollisionssensor zum
Schutz vor Kollisionszerstérungen fiir raumlich sich
bewegende Verfahreinheiten, z. B. mobile Roboter und
Fiihrungsgetriebe der Roboter, unter Verwendung von
_einem oder mehreren Kollisionssensoren, die im
voraussichtlichen Gefahrenbereich an beweglichen
Einheiten oder stationaren Hindernissen befestigt werden.
ErfindungsgemaR wird die Aufgabe dadurch geldst, da an
der Grundplatte eines Gehauses in Form eines Zylinders
mit einem nach oben offen auslaufenden geraden
Kreiskegelstumpf ein Hallelement mittig isoliert befestigt
ist. Ein vorzugsweise biegelastisbher Fihler ist mit einem
zylindrischen Stabmagneten durch eine Buchse fest
verbunden. Eine mit der Buchse mittels Gewinde
verbundene zylindrische Hilse weist einen Anschlag auf, -
mit dem sie auf dem Rand des Kreiskegelstumpfes des
Gehéuses sitzt, wobei der Magnet solchen Abstand vom
Hallelement hat, daR bei Auslenkung des Magneten aus der

1/

Mittelachse durch das Hallelement eine Schaltfunktion EENNEEERNAN OCOFNNNNNTIN A
ausgefiihrt wird. Die Hilse ist mittels einer das Gehduse /
und die Hiilse fest umschlieBenden Spiraifeder, deren Hgw = 0,2 mm dick

Enden am zylindrischen Teil des Gehauses und der Hilse
befestigt sind, am Gehause elastisch fixiert. Fig. 1
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Patentanspriiche:

1. Kollisionssensor, dadurch gekennzeichnet,
daR an der Grundplatte (1) eines Geh&uses in Form eines Zylinders mit einem nach oben offen
auslaufenden geraden Kreiskegelstumpf ein Hallelement mittig isoliert befestigt ist,
daf ein Fihler (6) mit einem zylindrischen Stabmagneten (7) durch eine Buchse (3) fest verbunden
ist,
daB eine mit der Buchse (3) mittels Gewinde verbundene zylindrische Hilse (4) einen Anschlag (9)
aufweist, mit dem sie auf dem Rand des Kreiskegelstumpfes des Gehé&uses sitzt, wobei der Magnet
(7) solchen Abstand vom Hallelement hat,
daR bei Auslenkung des Magneten (7) aus der Mittelachse durch das Hallelement eine
Schaltfunktion ausgefiihrt wird und daR die Hulse (4) mittels einer das Gehause und die Hiilse (4)
fest umschlieRenden Spiralfeder (5), deren Enden am zylindrischen Teil des Gehauses und der
Hulse (4) befestigt sind, am Gehéuse elastisch fixiert ist.

2. Kollisionssensornach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dafd der Fiihler (6) biegeelastisch ist.

Hierzu 1 Seite Zeichnung

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft den Schutz vor Kollisionsstérungen fiir raumlich sich bewegende Verfahreinheiten, 2. B. mobile Roboter
und Fiihrungsgetriebe eines Roboters, unter Verwendung von einem oder mehreren Kollisionssensoren, die im
voraussichtlichen Gefahrenbereich an beweglichen Einheiten oder stationdren Hindernissen befestigt werden. Sie werden
eingesetzt, wenn die Gefahr von Kollisionen im Arbeitsbereich des mobilen oder stationdren Roboters besteht und
Ausweichbewegungen oder Nothalt erzeugt werden miissen. Dabei stelit der Kollisionssensor als Information ein binéres Signal
bereit, wenn der Fiihler aus seiner Nullage durch Krafteinwirkung d.h. Anfahren eines Hindernisses ausgelenkt wird.

Die Information ist als Nothaltsignal zu nutzen.

Da schon bei einer geringen gegenliber der mdglichen Auslenkung des Tastfiihlers von dem quasi dreidimensionalen
Kollisionssensor ein Informationssignal vorliegt, ist der Inhalt des Signals bei entsprechender Steuerung ausreichend, um diein
Richtung eines Hindernisses sich bewegende Verfahreinheit zu stoppen, bevor eine Kollisionszerstdrung auftreten kann.

Charakteristik des bekannten Standes der Technik

Es sind einige aufwendige Vorrichtungen bekannt, deren Funktion zum Schutz der Effektoren und Roboter vor Kollision genutzt

wird.

in DD-WP 226243 ,Vorrichtung zum Kollisionsschutz” B25 J 19/00 wird der vom Gelenkroboter gefithrte Effektor vor Zerstérung

oder bleibender Lagednderung durch eine Kompensation der Auslenkung und ein elektrisches Spannungspotential zwischen

Effektor und peripheren Einrichtungen geschiitzt.

Ein dhnliches Verfahren ist in DD-WP 225656 ,Schaltungsanordnung zum Koilisionsschutz insbesondere fir

programmgesteuerte Arbeitsgerate” B25 J 19/00 beschrieben worden. Eine mechanische Lésung des Kollisionsschutzes mittels

definierter Vorspannkréfte von Federn ist in DD-WP 222244, B25 J 19/00 vorgestellt worden. In DD-WP 220250 ,Havarie fiir

SchweiRroboter” B25 J19/00 wird der Schwei3brenner an eine elastisch isolierte Vorrichtung befestigt und das Nothaltsignal

erhalt man von einem Formkontaktschalter. Das Prinzip des Robotersicherheitsflhlers, dargelegt in DE-PS 3241132; B25

J19/00, wurde dadurch gelést, indem ein Ndherungsinitiator von einem Schaltst6Rel beim Ausweichen des sekundéren

Flansches geschaitet wird und dadurch der Bewegungsablauf des Roboters unterbrochen wird. Bei der Sicherheitseinrichtung

fiir Industrieroboter, DE-OS 3333979; B25 J 19/00, erfolgt die Verbindung zwischen Roboter und Effektor Giber mindestens drei

Flansche. Dabei sind zwei der Flansche derart nachgiebig miteinander verbunden, daB3 sie ab einer bestimmten auf das Werkzeug

ausge(ibten Querkraft relativ zueinander kippen und dadurch eine Schalteinrichtung zum Ausschalten des Roboters z.B. einen

induktiven Naherungsschalter betatigen.

Der Einsatz dieser oben beschriebenen Kollisionsvorrichtungen haben alle die Nachteile, da®

e sie nur zwischen Roboter (Handwurzel) und Effektor angeordnet sind,

e sie durch ihre Einbaulage den Abstand zwischen Handwurzel und Effektor verldngern und dadurch den Arbeitsraum des
Roboters bei horizontaler und vertikaler Bedienung betrachtlich einschrénken,

o ihre Ausflihrung sehr aufwendig ist,

¢ ihre Funktion nur bei Kollision des Effektors gegeben ist, nicht aber bei Kollision der Fuhrungsgetnebe des Roboters.

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist ein Erfassen von Hindernissen durch Tasten bzw. Fiihlen, so daf Kollisionszerstérungen bei rdumlich sich
bewegenden Verfahreinheiten, insbesondere in der Robotertechnik, verhiitet werden.
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Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen vorzugsweisen einfachen quasi dreidimensionalen Kollisionssenor zu schaffen,
der Hindernisse mit einem elastischen und in die Ausgangslage selbst zurlickkehrenden Tastflihler erfalt, und von dem einer
oder mehere im voraussichtlichen Gefahrenbereich an beweglichen Einheiten oder stationaren Hindernissen befestigt werden
kénnen. ErfindungsgemaR wird die Aufgabe dadurch gelost, daf? an der Grundplatte eines Gehauses in Form eines Zylinders mit
einem nach oben offen auslaufenden geraden Kreiskegelstumpf ein Hallelement mittig isoliert befestigt ist. Ein vorzugsweise
biegeelastischer Flihler ist mit einem zylindrischen Stabmagneten durch eine Buchse fest verbunden. Eine mit der Buchse
mittels Gewinde verbundene zylindrische H(ilse weist einen Anschlag auf, mit dem sie auf dem Rand des Kreiskegelstumpfes
sitzt, wobei der Magnet solchen Abstand vom Hallelement hat, daR bei Auslenkung des Magneten aus der Mittelachse durch das
Hallelement eine Schaltfunktion ausgefiihrt wird. Die Hiilse ist mittels einer das Geh&use und die Hiilse fest umschlieBenden
Spiralfeder, deren Enden am zylindrischen Teil des Gehauses und der Hiilse befestigt sind, am Geh3use elastisch fixiert.

Ausfithrungsbeispiel
Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausfiihrungsbeispiel néher erldutert werden. In der dazugehdrigen Zeichnung zeigt
Fig.1: SchnittdarstellunQ des quasi dreidimensionalen Kollisionssensors

Das Funktionsprinzip des quasi dreidimensionalen Kollisionssensors ist dadurch gekeniizeichnet, daR§ ein biegeelastischer
Flihler 6 mit einem zylindrischen Stabmagneten 7 mittels einer Buchse 3 starr gekoppelt ist. Der Abstand des Stabmagneten 7
zum Hallelement des Hallschalters 8 ist zwischen der Buchse 3 und einer zylindrischen Huise 4 (iber ein Feingewinde justierbar.
In dem Gehéuse, aus Grundplatte 1 und Kapsel 2 in Form eines Zylinders mit éinem nach oben offen auslaufenden geraden
Kreiskegelstumpf bestehend, ist auf der Grundplatte der Hallschaltkreis 8 vom Typ B 462 G isolationsgeschitzt befestigt.

Die Kapsel 2 hat seitlich eine Offnung, durch die der Hallschaltkreis 8 aus dem Geh&use herausgenommen werden kann. Uber
dem Hallschaltkreis 8 wird der Stabmagnet 7 in einem entsprechenden Schaltabstand mit der Buchse 3 gelagert. Durch eine die
Kapsel 2 und die Hiilse 4 fest umschiieRende Spiralfeder 5, wobei die zylindrischen Teile der Spiralfeder 5 an Kapsel 2 und Hiilse
4 durch Klebung befestigt sind, wird die Hiilse 4, die mittels eines Anschalges 9 auf dem Bohrungsrand des Kreiskegelstumpfes
der Kapsel 2 sitzt, verbunden iiber die Buchse 3 mit Stabmagnet 7 und biegeelastischem Fiihler 6 mut Kapsel 2 zu elnem
elastischen Gelenk zusammengefigt.

Bei dem vorliegenden Beispiel betrédgt der Raumwinkel a = 10°. Die drei Bohrungen an der Grundplatte 1 des Geh&uses dienen
zur Befestigung des kleinen leichten Kollisionssensors an beliebigen Objekten, die der Kollisionsgefahr ausgesetzt sind.

Das vom Hallschaltkreis B 462 G ausgegebene Nothaltsignal ist ein standardisiertes TTL-Signal.

Der um einen Drehpunkt in x-, y-Richtung bewegliche Flhier kehrt selbstandig in seine Nullage zurick, sofern keine quasi-
statischen Kréfte auf ihn wirken. Der Fiihler kann sich bei Verwendung eines biegeelastischen Materials, auch bei Drucklast im
Drehpunkt auslenken entsprechend der Eulerschen Knicktheorie.

Da schon bei einer geringen gegentber der méglichen Auslenkung des Tastflihiers von dem quasi dreidimensionalen
Kollisionssensor ein Informationssignal vorliegt, ist der Inhalt des Signals bei entsprechender Steuerung ausreichend, um die in
Richtung eines Hindernisses sich bewegende Verfahreinheit-zu stoppen, bevor eine Kollisionszerstérung auftreten kann.
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