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Patentanspriiche:

1. Werkzeugspanneinrichtung fiir werkzeugfithrende Industrieroboter, die an der Antriebswella des
vom Industrieroboter gefiihrten Motors befestigt ist, gekennzeichnet dadurch, daf in
Ausnehmungen eines zylindrischen Grundkérpers (1) Spannbacken (2) mit Einflhrungsschrégen,
exzentrischen Spannfléchen und Schaltstiften (3) radial und axial verschieblich gefiihrt sind, die
innen durch eine Stoffeder (5) und auBen durch einen Spannring (4) mit Spannexzenterflichen,
Ausnehmungen fiir Gleitfedern (6) und Schlitzen firr die Schaltstifte (3) gehalten werden, und um
den Spannring (4) ein Schaltring (7, 8) und ein Umschaltring (9) sowie zwischen Grundkorper (1)
und Spannring (4) eine Riickholfeder (12) angeordnet sind.

Werkzeugspanneinrichtung nach Anspruch 1, gekennzeichnet dadurch, da der Schaltring (7, 8)

mit dem Grundkérper drehbar verbunden ist.

‘3. Werkzeugspanneinrichtung nach den Anspriichen 1 und 2, gekennzeichnet dadurch, daB Schalt-
(7, 8) und Umschaltring (9) mit Schaltschréigen versehen zueinander verdrehbar ausgebildet sind,
wobei der Verdrehweg durch Stifte (10) begrenzt wird und die Endlagen durch Druckfedern (11)
gehalten werden.

4, Werkzeugspanneinrichtung nach den Anspriichen 1-3, geker.nzeichnet dadurch, da im
Schaitring (7, 8) Gleitfedern (6) zur Ubertragung der Drehbewegung auf dem Spannring (4)
angeordnet sind. '

»

Hierzu 2 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgebliet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Werkzeugspannvorrichtung fiir werkzeugfithrende Industrieroboter, bevorzugt zum Entgraten mittels
Biirstwerkzeugen, bei denen verschiedene Warkzeuge nacheinander 2um Einsatz kommen.

Charakteristik des bekannten Standes der Technik

In der Industrierobotertechnik sind Greiferwechselsysteme bekannt; ebenso Werkzeugweciselsysteme im
Werkzeugmaschinenbau, Fiir den werkzeugfilhrenden technologischen Industrierobotersinsatz werden sowohl
Greiferwechsaleinrichtungen an verschiedenen Werkzeugantriebseinheiten ‘nit Werkzeugen bestiickt angebracht, als auch die
Werkzeuge am beibehaltenen Antrieb gewechselt,

In den meisten Fillen werden form- oder kraftschliissige Koppelmechanismen durch einen separaten Antrieb betétigt, Zum
Beispielistin der DD 252338 sine Werkzeugeinheit fiir den automatischen Werkzeugwechsel beschrieben, bei der die Werkzeuge
auf Werkzeuggrundhaltern montiert sind und die durch eine Spanneinrichtung gehalten werden.,

DD 220543 enthalten eine Einrichtung zum automatischen Spiralbohrerwechsel init horizontaler Arbeitsspindel. Dabei erfolgt
die Betéitigung der Spanneinrichtung iiber Druckluftzylinder. in &hnlicher Weise werden die in DE 351 8581, DE 3426892 und

DE 3634018 beschriebenen Werkzeugwechseleinrichtungen pneumatisch bettigt,

Antriebslose Systeme sind in DD 219426 und DD 256231 beschrieben. In beiden Féllen wird eine zusitzliche Drehbewegung des
Roboterhandgelenks zum Spannen bzw. formschliissigen Halten genutat,

Alle genannten Spanneinrichtungen haben den Nachteil, daB sie durch den Spannantrieb und die Energiezufuhr aufwendig sind
und daR die antriebslosen Systeme zusétzliche Zeiten fiir das Spannen und Lésen erfordern.

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist nine einfache Lésung fiir das automatische Spannen von Werkzeugen mit gleich groBen zylindri:ichen
Schéften, vorzugsweise von Birstwerkzeugen, an einer von einem Industrieroboter gefiihrten Antriebseinheit, die geringe
Werkzeugwechsalzeiten erméglicht. '

Darlegung des Wasens der Erfindung

Aufgabe der Erfindung ist, eine Spanneinrichtung zum automatischen Spannen von Werkzeugen mit gleich groen zylindrischen
Schiften, vorzugsweise von Biirstwerkzeugen.

Dabei soll auf eiiien separaten Spannantrieb verzichtet werden und die Roboterbewegung so zum Spannen der Werkzeuge
genutzt werdan, daR keine zusiitzlichen technologischen Zeiten fiir das Spannen oder Lésen der Werkzeuge benétigt werden.
Erfindungsgemif wird die Aufgabe durch eine Spanneinrichtung geldst, die die Bewegung des Roboters zu dem im
Werkzeugmagazin vefindlichen Werkzeug, die tfuchtend zum Werkzeurschaft erfolgt, nutzt, um zugleich den Spanti- baw.
Lésevorgang zu vollziehen.

Die Spanneinrichtung basteht aus einem Grundkérper, der sich an der Antriebswelle des Werkzeugantriebes befincst, und den
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im Grundkdrper gefihrten Spannbacken Jie durch einen Spannring bei dessen Drehung in radialer Richtung verschoben
werden, Je nach Drehrichtung arfolgt das Spannen oder Lésen. Die Drehung des Spannringas wird Giber Schaltstifte und
Schaltkurven von der axialen Bewegung des Spannringes abgeleitet. Die axiale Bewegung des Spannringes wird durch die
Roboterbewegung nach Aufsetzen auf den Werkzeugschaft erzeugt.

Durch Ableiten der Drehbewegung eines Umschaltringes aus der Axialbewegung des Spannringes wird eine alternierende
Drehung des Spannringes bel gleicher Axlalbewegung gesichert. Die Rilckholbewegung des Spannringes wird durch eine
Riickholfeder bei Umkehr der Bewegungsrichtung des Roboters erzeugt.

Ausfihrungsbelsplel

Die Erfindung wird nachstehend an einem Ausfiihrungsbeispiel erlutert.
In den dazugehdrigen Zelchnungen zeigen:

. Fig.1: Léngs-und Querschnitt durch die Spanneinrichturg
Fig.2: Abwicklung der Spanneinrichtung nach Abnehmen der Abdeckhiilse

Die erfindungsgemiBe automatische Spanneinrichtung besteht aus einem Grundkérper 1, in dem sich auBer der
AnschluBbohrung fir den Werkzeugantrieb drel Ausnehmungen fiir die Aufnahme der Spannbacken 2 befinden. Jede
Spannbacke 2 enth#lt einen Schaltstift 3. Die Spannbacken vverden vom Spannring 4 und der Stoffeder 5 gehalten, Der
Spannring 4 ist mit Exzenterfliichen und Ausnehmungen fiir die Gleitfedern 6 versehen. Die Gleitfedern 8 sind in dem aus zwei
Teilen 7 und 8 bestehenden Schaltring befestigt. Zwischen de:: heiden Teilen 7 und 8 des Schaltringes befindet sich der
Umschaltring 9. Der Schaltringoberteil 7 enthélt die Stifte 10, die in die Langlécher des Umschlagringes 9 eingreifen, Zwischen
dem Schaltringoberteil 7 und dem Umschaltring 9 sind die Federn 11 vorgespannt angeordnet. -

Zwischen dem Grundk&rper 1 und dem Spannring 4 ist auBendem eine Riichholfeder 12 angeordnet. Die beiden Teile 7 und 8
des Schaltringes und die Abdeckhtiise 13 sind mittels Schrauben 15 so mit dem Anschlagring 14 verbunden, da sie auf dem
Grundkdrper 1 drehbar angeordnet sind. )

Beim Aufnehmen eines Werkzeuges fiihrt der Roboter den Endeffektor mit der Spannvorrichtung tiber den Werkzeugschaft und
bewegt ihn fluchtend zum Werkzeugschaft, bis die Spannbacken 2 auf den Bund des Schaftes oder eine Flidche des
Werkzeugmagazins aufsetzen, Von dort an begrenzt die axiale Relativbewegung zwischen Spannbacken 2 und Spannring 4
einerseits und dem Schaltring 7, 8 und dem Umschaltring 9 andererseits.

Dabei gleitet der Schaltstift 3 zunichst an der Schaltschrége des Umschaltringes 9, spiter an der Schaltschrége des
Schaltringoberteils 7 entlang und verursacht die drehende Relativhewegung, die iiber die Gleitfeder 6 auf den Spannring 4
Obertragen wird. Durch die Exzenterfliichen von Spannring 4 und Spannbacken 2 wird die Drehbewegung in eine radiale
Spannbewegung umgewandelt.

Im letzten Teil der axialen Relativbewegung gleitet der Schaltdtift 3 sowohl an der Schaltschrége des Schaltringoberteils 7, als
nach der Schaltschrige des Umschaltringes 9 entlang, wodurch disser relativzum Schaltring 7, 8 gedreht wird. Die Feder 11 hilt
den Umschaltring 9 in der neuen Positian, der Stift 10 begrenzt seine Drehbewegung.

Da der Stelgungswinkel der Exzenterflachen kleiner als der Reibungswinkel (arc tan Reibungszahl) ist, besteht Selbsthemmung
und der Spannungszustand bleibt nach Rilckdrehen des Schaltringes in die Ausgangslage erhalten. Das Riickdrehen des
Schaltringes wird durch seine axiale Riickwértshewegung erzeugt, indem der Schaltstift diesmal an der Schaltschrége des
Schaltringunterteils 8 entlang gleitet.

Bei erneuter axialer Relativbewegung zwischen Schaltstift 3und Schaltring 7, 8 gleitet dieser nun an der anderen Schaltschrige
das Umschaltringes 9 entlang, da dessen Stellung beim vorangegangenen Spannvorgang veréndert wurden. Dadurch entsteht
jetzt die entgegengesetzie Drehung des Spannringes 4 und das Werkzeug wird wieder geldst.
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