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Titel "der Erfindung:

Einrichtung zum Havarieschutz fiir SchweiBroboter
Anwendungsgebiet der Erfindung:

Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zum Schutz von
SchwelBrobotern gegen ‘Havarien durch Kollisionen.
Charakterlstlk der bekannten technischen Ldsungen:

BEs ist eine Havariesicherung bekannt, bei der ein Teil
als Pyramide ausgebildet ist, die durch vier Zugfedern

in einem Gegenstilick gehalten wird. Wird die Brenner-
spitze mit einer Beriihrungskraft beauflagt, so bewegh
sich das Pyramidenteil aus einer Lage und ein an seiner
Spitze liegender Mikroschalter wird betatigt, der den
Roboter abschaltet, Diese LSsung hat den Nachteil, daB
bei bestimmten Stellungen der Slcherung der Kraftangriff
innerhalb der Kippkanten llegt und damit kein Moment er-
zeugt werden kann, das zur Lageveranderung des Pyramiden-
teils und damit zur Abschaltung des Roboters fiihrt.
Weiterhin sind relativ hohe Beriihrungskrifte zum Be~
tdtigen der Sicherung notwendig, die an sich schon zu
Schidigungen am Roboter fiihren kdnnen. |
Ferner ist eine Einrichtung zum Kollisionsschutz filr
SchweiBroboter nach der DD-PS 146 267 bekannt, bei der
die Abschaltung des Roboters bei Kollision iiber einen |
elastiséhen HohlkOrper auf dem Brennerrohr realisiert
wird, der mit elektrischen Kontakten versehen ist, die
beim Auslenken des SchweiBbrenners unter Einwirkung
duBerer Krédfte geschlossen werden. Nachteilig ist beil
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- dieser Losung, daB bei- einer. auftretenden Beruhrungskraft h
- in Richtung der Brennerachse die Vbrformungsfahlgkelt

der elastlschen Hilse sehr gering ist und eine relativ.

 hohe Kraft erforderlich ist zur AuslSsung des Abschalt-

mechanismus. Ferner 1st nachtelllg, daB bei Beauflagung
des Brennerrohres nit einer in Rlchﬁung der ‘Brennerachse
wirkenden Kraft keine oder eine zu geringe Auslenkung

;erfolgt, S0 daB eine Abschaltung nur bei relativ hoher
.Kraftelnw1rkung\stattflndet Un eine entsnrechende\

Flexmbllltat des Hohlkabels und der Vérsorgungsleltung zZu
sichern, muB eine Halterung in einem gewahlten Mindest-
abstand erfolgen,-was eine VErgroBerung der Baugrunpe zur

- Folge hat. SchlieBlich ist éine hier zu beachtende Fine- ,
‘\rlchtung zun Schutz sich bewegender Bautelle in Industrie-

robotern nach DD-PS 147 920 bekannt, bei der eine Schelbe
mid Fuhrungsbolzen auf einen Endschalter elnwirkt und von
einem anllegendeanlng\mlttels Federdruck im entsprechen-
den Gegenstiick gehalten wird. Bei‘Einwirkung elner. Kraft
auf das befestigte Werkzeug kippt die Scheibe und be-
tatlgt damit den Endschalter. Der Nachteil dieser Einrich-

tung besteht darin, daB wie auch, bei anderen dlteren

Ldsungen die Federkraft nlcht SO gerlng elngestellt wer—

den kann wie notwendig ist, um den gerlng mechanlsch be-

_ \lastbaren Schwelﬁbrenner zu schiitzen und andererseits selne'
,/stablle Lage bel auftretenden Beschleunlgungskraften zu
gewshrleisten. AuBerdem muB die Federkraft so groB elnge—

stellt werden, daB der Kolllslonsschutz nicht schon be1
auftretenden Zugkraften durch das Kabel anspricht.

Ziel der Erfindung:

Zweck der 'Erflndung ist es, eine Elnrlchtung zum’
Kolllslonsschutz des SchweiBbrenners eines Roooters oder
entspreohender anderer Arbeitsgerdte von Robotern zu
schaffen, die den uchutz bel einwirkenden Kraften in allen
Bewegungsrlchtungen garantiert und damit Zerstorungen

‘und Produktlonsausfalle ausschlleBﬁ. o

Darlegung des Wesens der Erflndung.

~ Der Erfindung llegt‘dle Aufgabe zugrunde eine,solbhe
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AElnrlchtung zum Schutz von Schwelﬁrobotern und ahnllchen

nach einenm Programm automatisch bewegten Arbeltsgeraten
gegen Havarien zu schaffen, die bei gerlngem Bauvolumen -
und Gewicht und hoher Zugangllchkelt fiir unterschiedliche

 SchweilBteile bei Beruhrung des Schwelerenners mit mini-
‘malen thsenkraften und Momenten diesen abschaltet,xund
' die normalen Betrlebsbelastunoen nicht zu Funktionssto-

rungen fiithren 1&8%t. mrflndungsgemaB wird die Aufgabe da-

durch geldst, daB die SchweiBbrennereinheit geteilt und

durch ein U-fiérmiges Aufnahmestiick verbunden ist, das

‘mit dem Hohlkabel fest verspannt und in dessen 'anderem
: Schenkel eine elastische Scheibe aufgenommen 1st, in der

zentrisch das Tragertell mit Diisenkammer und Brennerrohr

“befestlgt ist. Beide Teile sind elektrisch durch ein -

flexmbles Stromkabel verbunden. Das Tragertell 1st mlt
elnem Formkontakt aus elektrisch leltendem Materlal ver-
bunden. ' :
Wirkt auf die Schwelﬁbrennerspltze eine auBere Kraft .

_von belleblger Richtung ein, so kann diese durch die

Elastizitdt der Gummlschelbe ausweichen. Mit der Ab-~
welchung des vorderen Brennertelles von der } Vormallage
wird der Formkontakt abgehoben und damit der Roboter ab-

,geschalten. Die Ldsung nach der Erflndung hat den Vor-

teil, daB die Auslenkung der Brennerspltze schon bei

- leichter Beriihrung erfolgt und damit auch in dem Fall

geringer &duBerer Krafte der Schutz des SchwemBroboters _
gewahrlelstet iste Die erfindungsgemifie Losung gestattet A
auBerdem, das gesamte SchweiBbrennersystem relativ kle1n7
und gedrungen Zu bauen, so daB sich die Elnsetzbarkelt ,
fiir schwer zugingliche SchweiBndhte erhdht. SchlieBlich.

" ist die verwendete Scheibe schnell auswechselbar und er-

setzbar, da sie leicht selbst angefertigt werden kann.
Ausfuhrungsbelsplel°

<Nachstehend wird die Erflndung an elnem Ausfuhrungsbel-

spiel niher erlautert In der dazu gehorlgen Zelchnung
ist abgeblldet als
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Flg. 1 An81cht der Elnrlchtung zZum Havarleschutz fir
N SChWGlBI‘ObOteI‘ - S SR
An dem Hohlkabel 2 eines Llchtbogenschwelerenners fir

_'das GOz—Schwelﬁen ist ein U-fdrmiges Aufnahmestiick 1 mit
~ elnem Schenkel fest verspannt. Der andere Schenkel des

Aufnahmestuckes 1 ist so ausgeblldet daB er eine ela-

stische Schelbe 4 aufnehmen kann, in der zentrisch mit ‘
dem Hohlkabel 2 das Tridgerteil 5 mit der Disenkammer 7
und dem Brennerrohr 9 des SchveLBbrenners anveordnet iste
Am Tra@ertell 5 1st der Formkontakt 8 befestlgt AuBer—
dem geht vom Tragertezl 5 das flexible Stromkabel 6 aus,

. das auf der anderen Seite am Hohlkabel 2 mi% angeklemmt
" ist. Die erkungswelse ist folgende. Wird auf das -
 ‘Brennerrohr 9 eine Kraft belleblger Rlchtung ausgeubt
'S0 bewegt 51ch der Brenner 1nfolae selner elastlschen
,Elnspannung aus der Normallage heraus und bewegt dabed
-den Formkontakt 8, so daB der. elektrlsche Kontakt ‘unter-
vbroohen und der gesamte Roboter abgeschalten w1rd. '

/

In Betracht gezogene Druckschr1¢ten

DD-PS 146 261 © B'23E 9/10
DD-PS 147 920 B 23K 9/12

DD-PS 201 235 "/B 25 J 19/00-
 DD-PS 146 772 B 25 J 9/00
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‘Erfindungsanspruchs

Einrichtung zum Havarleschutz fliir SchweiBroboter und
dhnliche programmgesteuerte Arbeltsgerate, 1nsbeson—
dere,Llchtbogenschwelerenner, bei denen dle,Fuh:ung

“entlang der in verschiedenen Ebenen liegenden SchweiB-
‘néhte erfolgt und die bei unbeab51chtlgter Kraftein-

- wirkung auf die exponierten Anlageteile eine elastlsche

Auslenkung erfihrt, die einen elektrischen antakm
iberbrickt, ggkénﬂéeichnét,dadurch,‘daB'die Schweil-

- brennereinheit‘aus'zwei Tellen besteht, die -durch ein

- Aufnahmestiick (1) miteinander so verbunden -sind, da8

es elnestells Uber eine Klemme (3) fest mit dem Hohl=
kabel (2) ‘verbunden ‘ist und andererseits das ‘Brenner-
rohr (9) mit der Dusenkammer (7) und T:ggertell (5)
tiber eine elastische Scheibe (4) trigh, wobel zwischen

Brennerrohr (9) und Aufnahmestiick (1) ein Formkontakt

(8) angeordnet ist und die beiden Teile des SchweiB-
brenners durch ein flexibles Kabel (6) elektrlsch

'Qleltend verbunden sind.

2e

Elnrlchtung zun Havarieschutz fir Schwelﬁroboter und

‘&dhnlichen programmgeseuerten Arbeltsgeraten nach Punkt

1 gekennzeichnet dadurch, daB die elastlsche Scheibe

(4) leicht auswechselbar ist und vorzugswelse aus
Gumml bestehts '

- Hierzu eine Zeichnung -
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