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(67) Die Erfindung betrifft ein Getriebe zur Greiferfihrung, vorzugsweisé an Portalmanipulatoren, dadurch

"gekennzeichnet, daR an bzw. in einem an sich bekannten Portalwagen eine Senkrechtverfahreinheit und an dieser

eine Schwenkeinheit mit der Greifereinheit angeordnet sind. Diese Senkrechtverfahreinheit kann mittels einer als
Profilmaterial oder Spindelkonstruktion ausgebildeten Sdule bewegt werden. Die Schwenkeinheit ist als mit in der
Lange und Konfiguration Holmen bestiicktes Parallelkurbelgetriebe konzipiert. Die Lage des Greifers ist wegen des
mechanischen Greiferzwanglaufs stets parallel beziglich einer Ebene im Raum. Das entworfene
Greiferfiihrungsgetriebe kann zweckmaRig zur Beschickung von Werkzeugmaschinen, im Maschinen- und
Fahrzeugbau allgemein und zum Paiettieren oder Lackieren im besondern angewandt werden. Fig. 2
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Getriebe zur Greiferfilhrung mit Senkrechiverfahreinheit

Anwendungsgeviet der Erfindung

Die Erfindung betrifft ein CGetriebe zur Greiferfilhrung
mit Senkrechiverfahreinheit und Greiferzwanglauf, vor-
zugswelige fiir Portalmanipulatoren, zur Erzeugung einer
stets bestimmten und beziiglich einer Ebene im Raum
gleichbleibenden Greiferlage vel groBem Arbeitsraum und
kamn zweckm#fig zur Beschickung von Werkzeugmaschinen,
im Maschinen-und Fahrzeugbau allgemein und zum Palet-
tieren oder Lackieren im besonderen angewandt werden.

Charakteristik der vekannten technischen LOsungen

s ist bekennt, da8 verfahrbare Stinderroboter, die

hauptséichlich im zylindrischen bzw. spérischen Koordi-
natensysten arbeiten, zur Mehrmaschinenbedienung einge-
setzt werden, wobei allerdings die Verwirklichung der
notigen Bewégungsablaufe mit grofem Aufwand verbunden

ist und der fiir die externe Bewegungseinheit benﬁtigte'
Aufstellplatz das Anordnen von Paletten oder Speichern
zwischen in Linie aufgestellten liaschinen verhindert.
Weiterhin ist bekannt, daB groSe Arbeitsréume bei ge- :
ringem Kollisionsraum und kleinen BaugroB8en des Greifer-
filhrungsgetriebes mittels Telegkopfithrung erreicht werden
kﬁnnen9  ‘
Konstrukfiv muf ein geniligend groB8er Raum zur Aufnahme

der Fihrungselemente und Antriebssysteme vorgesehen werden.
Teleskopfilhrungen weisen in ihrer mechenischen Ausfithrung
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einen hohen hompliz1ertheltvgrad auf, der jedoch tell- =

‘weise durch hohere Pos¢t10nxergenau;gke1t kompen51ert

wird.

“Andere Fihrungen in Kurzbauweise sind als Mehrfachge-

lenkvarianten ausgelegts Aufgrund des Wirkprinzips der

- Mehrfachgelenkfﬁhrung sind diese meist mit hydrauliéhén

oder pneumatischen Antrieben versehen. Dadurch werden

. die Verfahrwege begrenzt, was den Einsatz solcher Grei—"
'_ferfuhrungen in Portalnanlpulatoren flexibler Pertlgungs-v‘
~ systeme stark einschréinkt. Ein weiterer Nachteil der

“hydraulichen bzw, pneumatlschen Greiferfithrungen ist der

hohe Energieverlust bei der Kraftzufuhr (SU-IR UM 160).

Deswelteren ist eine Losung bekannt, bei der eine Llnear-

einheit als Knickerm ausgebildet ist (DD-WP 153 085).

- Hiermit wird zwar eine geradlinige Bewegung in groBem_

Arbeitsbereich mdglich, jedoch verursacht die Verwen-

S dung von_Duplexschneckengetrieben hohen technischen Aufs
wend und geringen Wirkungsgrad des Systems. AuBerdem
- werden Positionier- und Wiederholgenauigkeit durch die

groBe Anzahl von Drehgelenken und die hohe Trﬁgheit;

- infolge groBer Masse des Systems unginstig beeinfluBt.

ziel der Erfindung

~Die Erfindung hat das Ziel, ein Getriebe zur Greifer-

filhrung derart zu schaffen, da ohne hdhen technischen
Aufwand ein Arbeitsraum mit groBem Fléchenquerschnitt
tiberstrichen wird, eine glinstige Auslastung der Auf- -
stellfliche moglich ist, nur eine minimale Anzehl von
NC-Achsen zur Anwendung kommt, und die Greifereinheit

wihrend des Einsatzes in konstanter Lage bezugllch
'elner Ebene im Arbeitsraum bewegt wird.
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Darlegung des Wegens der Erfindung

Der Erfindung llegt die Aufgebe zugrunde, ein Getrlebe
zur Greiferfithrung mit Senkrechtverfahreinheit zur |

definierten G-re:.:f'erfuhmntT vorzugsweise an Portalmeni-

pulatoren derart zu schaffen, daB mit ansich bekannten

‘Bauteilen der Getriebetechnik, z.B. Schwenkeinheit und

Dortalwagen, eine einfache, stabile und ‘wenig stdran-
fallige Bewegung der Greifereinheit in deflnlerter '
Lage moglich 1st.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemif unter Verwendung
einer Senkrechtveriahrelnhelt, einer Schwenkeinheit,
eines ansich bekannten Portalwagens und einer Greifer—'
einheit dadurch gelvst, daB an bzw. in einem Portal-
wegen eine Senkrechtverfahreinheit und an dieser eine

Schwenkeinheit mit der Greifereinheit angeordnet sind.

Damit wird erreicht, daB das gesante Getriebe zur defi-~ .
nierten,Greiferfﬁhrung in einem zylindrischen Koordi- ‘
natensystem arbeiten kenn und damit durch entsprechend
gesteuerte Bewegungen ein groﬁer Arbeitsraum uberstrlchen
wirde ,
Damit wird die Senkrechtverfahreinheit,.die aus an einer

als Spincelkonstruktion, Profil, Halbzeug o.#. ausge=-

blldete Sdule wnd der dazugehdrigen Sédulenfiihrung be-
steht, beweglich im Portalwagen angeordnet und an diese
ZoBo mittels eines Getrlebegehauses die Schwenkelnheit
mit dem Greifer gekoppelt.

Un verschiedene GréBen des zu uberutrelchenden Aroeits—
raumes zu ermoglichen, wird die Schwenkeinhelt insbe= -
sondere als Parallelkurbelgetriebe mit austauschbaren,
in der Lange variablen Holmen ausgeblldet, an deren Enden
das Grelfergehause nit dem Greifer angeordnet 1st.
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Ausfﬁhrungsbeispiel

Die Erflnaung s0ll nachstehend an einem Ausfuhrungsbel-
spiel erliutert werden.

In den“dazugehﬁrigen Zeichnungen zelgen

TFige 1: Prlﬂlesklzze

Fig. 2: Ein Getrlebe zur definierten Grelferfuhrung

" Das Greiferfilhrungsgetriebe mit Senkrechtverfahreinhéit,

besteht prinzipiell aus der Senkrechiverfahreinheit 1

. selbst, der an ihr angeordneten Schwenkeinheit 2, einem

ansich bekannten Portalwagen 3, in dem die Senkrechtver-.
fahrelnhelt 1 gefithrt wird und der Greifereinheit 4,
deren Lage bepiiglich eliner Ebene im Raum durch das be-
weglich mit ihr verbundene Parallelkurbelgetrieve 12

-~ (Tell der'Schwenkeinheit 2)'abgesichert und-konstant
‘gehalten wird. ‘

Die GroBe des nutzbaren Arbeitsbereiches in horizontaler
Richtung ist abhingig von der Lénge der Holme 13 des
Parallelkuroelgetrlebes 12, an dem das Greiferg ehause 15
nit Greifer 16 beweglich angebracht ist und mit seinen
MaBen ebenfalls,'aber pegonders bel grbﬁem Anstellwinkel

. der Holme 13, die an den'Parallélkurbelantriebswellen 14
vfangebracht und Uber das Getriebegehiiuse 10 mit der Senk-
* rechtverfahreinheit 1 einschlieSlich Antrieb 11 fiir die

Schwenkbewegung gekoppelt sind, den Gesamtquerschnitt
des Arbeitsbereiches beeinfluBt. .

In vertlkaler Richtun; ist die GroBe «des Arbeitsbereiches
elndeutlt durch die m6.liche Verfahrhdhe der Siulen 8,
die durch den Antrieb 6 iiber eine Antrlepselnrlchtung

~ wie’z.B¢'Spindel angetrieben werden und mit dem einen

Ende an der AnschluBplatte 7 bzw. mit dem anderen'Ende

an dem Getriebegehduse 10 befeptigt und mittels SHulen-~

funrung 9 der Senkrecntverfahrelahelt 1 gefihrt sind,

bestimmt.
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Der mit‘der Sgulenfihrung 9 verbundene und vom. Antrieb 5
angetriebene Portalwagen 3 ermdglicht das Verfahren des -

 Systems in der Richtung, die durch ein Fuhrungsportal
‘vorgegeben wird,

Durch diese Anordnung und Kombination der Elemente des

.Greiferfuhruﬁgsgetriebes wird ein abhéngig von der Por-
“talldnge beliebig erweiterbarer und im Querschnitt

glinstiger Arbeitsraum geschaffen, dessen Koordinaten
sich mathematisch leicht erfassen und aufbereiten lassen.
Desweiteren sichert die Anwendung des Parallelkurbel-

~getriebes nicht nur den Greiferzwanglauf wihrend der Beé
- wegung ab, sondern ermdglicht auch mit 3 NC-Achsen die -

Erfiillung von Handhanungsaufgaben, zu deren Reallslerung
{iblicherweise 4 NC-Achsen ndtig sind.

Die Portalbauweise ermtglicht, da absolute Bodenfreiheit
gegeben ist, eine bessere Ausnutzung der Aufstellfliche,
da direkt unter dem Filhrungsportal Hilfseinrichtungen
angeordnet und auch bewegt werden kodnnen.



-Erfindungsanspruch,

s

Getrleue zur Greiferfilhrung mit Senkrechtverfahrein-
heit, vorzugsweise an Portalmanlgulatoren, wnter Ver-;'
wendung ansich bekannter Bauteile, wile Schwenkelnhelt,'
und Portalwagen, dadurch gekénnieichnet; daBl an bzw.
in dem ansich bekennten Portalwagen (3) eine Senk~

g rechtverfahreinheit (1) und an dieser die Schwenkein-

) Lol | »‘20

heit (2) mit der Greifereinheit (4) angeordnet sind.

Getriebe zur Greiferfiihrung nach Punkt 1; dadurch ge-
kennzeichnet, daf die Senkrechiverfahreinheit (1)

- mittels mindestens einer, als Spindelkonstruktion,

s

Profil, o.H. ausgeoildeten Sdule (8), die durch eine
ssulenfihrung (9) mit dem Portalwagen (1) verbunden

:1st, beweglich angeordnet ist und an der Senkrecht-
~ verfahreinheit (1) eine AnschluBplatte (7) und ein

Getriebegehiiuge (10) angekoppelt sind.

Getrieoe zur Greiferfilhrung nach Punkten 1 und 2,
daaurch gekennzeichnet, daB die Schwenkeinheit (2) aus

, mindestens einem ensich bekannten Parallelkurbelge~

trieve (12), dessen Holme (13) austauschbar und in der
ldnze variabel sind, und einem am Ende des Parallel-
kurvelgetriebes (12) angeordneten Getriebegehiuse (15)
mit dem Greifef (16) besteht.

Hierzu 2 Blatt Zeichnungen .
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