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(54) Taumelelement fiir Handhabungsgerate

(67) Die Erfindung betrifft ein Taumelelement fir . o N ©aD ®
Handhabungsgeréate. Das Ziel der Erfindung besteht in der.
Begrenzung des seitlichen Auswanderns des ‘
Taumelelementes und in der Vermeidung von
Momenteinwirkungen bei der Taumelbewegung sowie in
der Verringerung des Aufwandes und in der Einsparung

von Kosten. Dieses Ziel wird dadurch erreicht, daB die
'Grundplatte mit dem Gerétetrager durch einen starr auf der
Grundplatte angeordneten, einseitig konischen, zentralen
Dorn mit kugeligem Abschlu und einem dezentral : N
angeordneten Formstift verbunden ist. Der Innenraum des
Gehéauses weist eine Gleitfliche auf, der eine axial auf dem
Dorn verschiebbare Scheibe mit Gleitflache zugeordnet ist. -
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Erfindungsanspruch:

1. Taumelelement fiir Handhabungsgerate, insbesondere Industrieroboter, bestehend aus einer am Arm des Roboters
befestigten Grundplatte und einem dieser gegeniiberliegenden, beweglichen Geritetrager, gekennzeichnet dadurch, daf die
Grundplatte (4} mit dem Gerétetréger (2) durch einen starr auf der Grundplatte (4) angeordneten, einseitig konischen,
zentralen Dorn (5) mit kugeligem AbschluB (7), der im Gehause (3) mittels konischem Sitzblock (10) gefiihrt ist, und einem
dezentral angeordneten Formstift (11) beweglich verbunden ist, und daR der Innenraum (12) des Gehéuses (3) eine Gleitflache
(13) aufweist, der eine axial auf dem Dorn (5) verschiebbare Scheibe (8) mit Gleitfliche (9) zugeordnet ist.

2. Taumelelement fiir Handhabungsgeréte nach Anspruch 1, gekennzeichnet dadurch, daB der Formstift (11) ein zur
Grundplatte (4) hin abgesetzter und zweiseitig abgeflachter Mitnahmestift (15) ist.

" Hierzu 1 Seite Zeichnung

Anwendungsgeblet der Erfmdung

Die Erfindung betrifft ein Taumelelement far Handhabungsgerite, |nsbesondere Industrleroboter bestehend aus einer am Arm
des Roboters befestigten Grundpiatte und einem gegenliberliegenden beweglichen Gerétetrager.

Das erfindungsgemifRe Taumelelement ist besonders als Verbindungsglied zwnschen Industrierobotern und Greifern zum
Ausgleich von Lage- und Formabweichungen des Werksticks geeignet.

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Esist bei Beschickungsprozessen an Industrierobotern'und Manipulatoren bekannt, auftretende Lage- und Formabweichungen
von Werkstiicken durch elastische Verbindungsglieder auszugleichen. Aus der DE- 0OS 3021357 ist ein elastisches
,Verblndungsglled zwischen einem Arm und einer Magnethaltevorrichtung eines Handhabungsgerétes bekannt, welche eine
Grundplatte und einen dieser gegeniiber angeordneten beweghchen Trager fiir den Magneten aufweist. Der Abstand zwischen
Grundplatte und Trager ist durch zwei Bolzen mit Druckfedern vorgegeben, wobei die Bolzen an der Grundplatte befestigt sind
und durch Offnungen im Trager durchgreifen und das duBere Widerlager bilden. Die Bolzen weisen einen zylindrischen und
einensichin Rlchtung auf die Grundplatte konisch verjiingenden Bereich auf. Eine Offnungim Trégerist konisch ausgefihrt, die
andere als Langloch in Langsrichtung zwischen den Bolzen.

Beim Zusammenfiihren von Grundplatte und Tréger wird die Verbindung zwischen Bolzen und Tréger freigegeben und eine
Taumelbewegung kann einsetzen, die jedoch mit einem nachteiligen seitlichen Auswandern verbunden ist.

Nachteilig ist weiterhin, dafd durch die aufermittige Lage der Bolzen auf den eigentlichen Zentrlerbolzen beu derDreh bewegung
des Tragers ein Moment einwirkt.

Ein weiterer Nachteil besteht darin, daR trotz Vorhandensein zweier Mlkroschalter diese bei einer Taumelbewegung inihrer
Anordnungsebene unwirksam werden.

Die DE-AS 2448078 beschreibt einen Greifer fiir einen industriellen Arbeitsautomaten, bei dem die am Roboterarm befestigte
Halteplatte mit den Greiferfingern (iber je zwei Ausgleichelemente verbunden ist. Die Zentrierung und Freigabe der eine
Taumelbewegung hervorrufenden Teile erfolgt liber ein separat gésteuertes Betatigungselement, einen pneumatisch wirkenden
Zylinder und Kolben. Der Nachteil dieses bekannten Greifers besteht in dem hohen vorrichtungstechnischen Aufwand, wobei
aber ein seitliches Auswandern nicht verhindert wird.

Des weiteren ist aus dem DD-WP 219145 eine Greifeinrichtung zum Handhaben von ungeordnet abgelegten Werkstlicken -
bekannt, die ein Kugelgelenk zur Erzielung groBer Schwenklagen einsetzt. In der Kugel ist eine Nut angeordnet, welche zur
Verhinderung von Verdrehungen'einen y zwischen den Lagerschalen angeordneten Stift aufnimmt. Der Greifer ist tiber einen
Mitnahmebolzen und Mitnehmer mit dem Greiferarm des Industrieroboters verbunden. Der Gelenkkérper ist auf dem
Mitnehmerbolzen axial verschiebbar. Nachteilig an dieser bekannten technischen Losung ist der hohe vomchtungstechnlsche
Aufwand fur die Riickflihrung des Greifers in die Ausgangslage.

Durch den geringen Gleitwinkel der halbkugeléhnlichen innenflache, auf der sich die Kugel entlang bewegt, ist bel maximaler
Auslenkung des Greifers eine hohe Ruckfiihrkraft des pneumatischen Zylinders notwendig.

Ein weiterer Nachteil bestehtin der notwendigen Flihrung der Kugel durch einen Stift, wodurch die Anpassung an Lagefehlerder
Werkstucke stark eingeschrénkt wurd

Ziel der Erfindung

.

Das Ziel der Erfindung besteht in der Begrenzung des seitlichen Auswanderns des Taumelelementes und der Vermeidung von
Momenteinwirkungen bei der Taumelbewegung sowie der Verringerung des Aufwandes und der Einsparung von Kosten.
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Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Taumelelement fiir Handhabungsgeréte einfacher Bauart zu schaffen, das den
Ausgleich von Lage- und Formabweichungen des Werkstiicks bei selbsténdiger Ruckfuhrung des Taumelelementes
ermdglicht. .

ErfindungsgemaR wird diese Aufgabe dadurch gelést, dal die Grundplatte mit dem Geratetrager durch einen'starr auf der

" Grundplatte angeordneten, einseitig konischen, zentralen Dorn mit kugeligem AbschluB, der im Geh&use mittels konischem
Sitzblock gefiihrt ist, und einem dezentral angeordneten Formstift beweglich verbundenist, und da der Innenraum (12) des
Gehauses (3) eine Gleitfliche (13) aufweist, der eine axial auf dem Dorn (5) verschiebbare Scheibe (8) mit Gleitflache (9)

- zugeordnet ist. In einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist der Formstift ein zur Grundplatte hin abgesetzter und anschlieBend

beidseitig abgeflachter Mitnahmestift.
Die technisch-6konomischen Auswirkungen, insbesondere die Effektivitit der Erfindung besteht in der Begrenzung des
seitlichen Auswanderns des Taumelelementes und der Vermeidung von Momenteinwirkungen bei der Taumelbewegung.

‘Das erfindungsgemaéRe Taumelelement erméglicht eine Verringerung des Aufwandes und die Einsparung von Kosten.

Ausfiihrungébeispiel .

Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausfuhrungsbe|splel naher erldutert werden.

- Die dazugehorige Zeichnung zeigt das erfindungsgeméfe Taumelelement mit Greifer in einer seitlichen Schmttdarstellung
Das erfindungsgemaRe Taumelelement ist mittels Grundplatte 4 am Roboterarm und durch den Gerétetrager 2 mit einem
Vakuumgreifer 1 verbunden. Am Gerétetréger 2 ist mittig ein Gehduse 3 mit einem Innenraum 12 mit Gleitfidche 13 zur Aufnahme
des zentralen Dorns 5, einer auf diesem verschiebbaren Scheibe 8 mit Gleitflache 9 und der Druckfeder 14 angeordnet. An die
Gleitflache 13 des Gehauses 3 schlieBt sich ein konischer Sitzblock 10 zum Zentrieren des einseitig konischen Dorns 5 an.

. Zwischen Grundplatte 4 und Geratetrager 2 ist dezentral ein Formstift 11 angeordnet, der zur Grundplatte 4.hin abgesetzt und
zweiseitig abgeflacht ist, wobei der zylindrische Teil gr6Beren Durchmessers in eine gehértete Buchse 16 des Geratetragers 2
spielfrei eingreift.

Am Vakuumgreifer 1 ist ein Endlagenschalter 17 angeordnet, dem als Ausldseelement der kugelige AbschiuR® 7 des Dorns 5
zugeordnet ist, dessen Radius mit dem Schwenkradius des Vakuumgreifers 1 den gleichen Mittelpunkt aufweist.

Die Gleitflachen 13 des Innenraumes 12 und der Scheibe 8 sind jewe||s konisch, wobei dle Scheibe 8 einen kieineren Wlnkel
aufweist.

Zur Aufnahme eines Bleches fahrt der Industrieroboter das Blech an und setzt die Saugnapfe des Vakuumgrelfers 1 auf.

Durch die Lage- und Formabweichungen des Bleches ist eine Taumelbewegung des Vakuumgreifers 1 notwendig. Dies erfolgt
derart, dai? der Roboter nach Aufsetzen des Vakuumgreifers 1 noch etwa 10mm weiterfahrt und dadurch die Zentrierwirkung
zwischen konischem Teil 6 des Dorns 5 und konischem Sitzblock 10 des Gehiuses 3 aufgehoben wird. Syncron dazu schiebt sich
der Formstift 11 so weit durch die Buchse 16, daB sich ein abgesetzter Teil in der Buchse 16 befindet. Damit ist der
Vakuumgreifer 1 freigegeben und kann sich durch eine Taumelbewegung der jeweiligen Blechoberflache anpassen. Wahrend
der Taumelbewegung verhindert die konische Gleitflache 13 des Innenraumes 12 in Verbindung mit der Druckfeder 14 und der
konischen Gleitflaiche 9 der Scheibe 8 ein seitliches Auswandern des Vakuumgreifer 1.

Nachdem der kugelige Abschluf 7 des Dorns 5 auf den am Vakuumgreifer 1 befestigten Endlagenschalter 17 trifft, wird die
Bewegung des Roboters unterbrochen und ein Signal zum Aufnehmen des Bleches und zum Zuriickfahren in die
Ausgangsstellung gegeben. Beim Zuriickfahren in die Ausgangsstellung erfolgt das Zentrieren des Vakuumg reifers 1 durch den
konischen Teil 6 des Dorns 5 und dem konischen Sitzblock 10. Gleichzeitig verschiebt sich der Formstift 11 in der Buchse 16 des
Geratetragers 2.

Das Ablegen des Bieches nach dem Bearbeitungsvorgang erfolgt in gieicher Weise.
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