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"(B4)  VERFAHREN ZUR UEBERGABE ZVLINDRISCHER KOERPER AN UEBERGABEEINHEITEN

B (:57) Die Erfihdu'ng'bezieht sich auf ein Verfahren zur Ubergab'e zylindrischer Kérper an
- Ubergabeginheiten, das in verschiedenen Industriezweigen anwendbar ist. Das Ziel der Erfindung
“besteht in der Senkung des Zeitaufwandes sowie in der Erhohung der Gesamtékonomie des

"

UbergabeprozesSe‘s. Aufgabe der Erfindung ist die Schaffung eines Uberg_abeverfahrens, das
- - durch eine neue Gestaltung des Ubergabeprozesses eine kontinuierliche Ubergabe zylindrischer

" . Korper an Ube‘rgabeeinheiten ermdoglicht. Die erfindungsgeméRe Lésung sieht ein }
~ Ubergabeverfahren vor, bei dem einzelne oder mehrere kraftschliissig (ibereinander gestapelte

 : - zylindrische Kérper entsprechend eines definierten Ubergabetaktes an Ubergabeeinheiten, die

‘sich-an den zylindrischen Kérpern kontinuierlich und-geradlinig sowie weitestgehend L
: schgvankungsfrei und in einem konstanten Héhenniveau vorbeibewegen, lagerichtig positioniert
.. fidr den nachfolgenden Arbeitsvorgang ibergeben werden. . " SRS
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Titel derx Erfindung

Verfahren zur Uhergabe zylindrischer Korper an Ubergahe-‘
elnhelten

. Anwéndungsgebiet der Brrindung

}Dle Erflndung betrifft ein Vbrfahren aur Uhergahe zylindri-

‘:bscher Korper an ﬁbergabeeinheiten, insbesondere an elektro-

nisch gesteuerte Ubergabeelnheiten eines Industrieroboters,
das in verschiedensn Industriezweigen anwendbar ist.

Charskteristik der bekaunten technischen Losungen .

Es ist bekannt, zylindrische Korper, wie beispielsweise
in der Pextilindustrie verwendete Spulenkorper oder ay-
lindrische Werkstiicke im Maschinenbau, manuell zu den

- ndchgten Bearbeitungspldtzen zu transportieren, ,

Zur Minimierung der daflir eingesetzten Arbeitskrifte und
zur Erhthung der Arbeitsgeschwindigkeit macht sich ent-
sprecnend des fortgeschrlttenen Standes der Technik eine
Teil- beziehungsweige Vollautomatlslerung des Transport-
prozesses erforderllch.



. In dem. DDmWP B65H/243587/1 w1rd aur Reallslerung dieser
"Forderung eine Elnrlchtung zum Um9091t10nleren von Spulen
‘ vorgesohlagen. Die auf einem Spulenwagen héngenden Spulen’
werden auf Irays, dle auf Rollenforderern beweghar 81nd,»r

-v[mittels e;ner Uberschuhvorrichtung, hhergeschobeno_

Zur Durchfhhrung des Spulenhherschubes ist es erforderllch,
den Rollenidrderer anzuhalten, die Trays in-eine Fuhrungs~
schiene Zu drﬁeken, zu arretieren und dadurch eine genaue
Positionierung der Trays zu erreichen: :
Der Spulenwagen ist ehenralls mittels eineg Hubtisches so'
, genau ZU posltlonieren, daB die Dorne des Spulenwagens,
auf denen die Spulen héngen, den Treydornen, auf die dle
:;Spulen ubergeaehoben werden, genau gegenﬁherllegen.

| m;‘Erst wenn diese ﬁbersohuhp051tion errelcht ist, erfoigt ein

Uherachieben der Spulen, wobel gich sowohl die Trays als

 7, auch der Spulenwagen im unhewagten Zustand befinden,
'“vNach erfolgtem Spulenﬁberschuh wird der Rolleufsrderer wis-

dexr in Betrieb gesetzt die mit Spulen beladengn Trays ‘ab=
Z_tranaportiert, neue, leere Traya antransportlert und dlese
nach Anhalten des Rollenforderers erneut positioniert.

- Der Spulenwagen ist dabei ebenfalls in die neue Positio~
nierstellung u ‘bringen und vorher gegehenenfalls gegen’
eln@n voll bestuckten Spulenwagen auszuwachselno"

In Hlnbllck auf die Vbrwendungsfahlgkeit der vorgeschlage=
nen Losung gind folgende Nachteile feststellbar:

Die fir das Uherschleben der Spulen notwendige Positlonleu
_ rung der Trays und Spulenwagen ist sehr zeitaufwendig,
‘Die steta arforderliche Unterbrechung des Bewegungsablaum
fea und die Vbrnahme des Spulenliberschubes in einer zwangs-
- ldufig elnzuschiehenden Stillstandsphase wirki sich hem-
- mend guf einen kontinnierlich durchzufiihrenden Produktiong~
ablaui aus und mindert die Geaamtokoncmie des Transportpr0m
' zZesges, - '



 Ziel der Erfindung. .

" Das Ziel der*Erfindung besteht in der Senkung des Zeit-

~ aufwandes sowie in der ErhShung der Gesamttkonomie des

’  Uhergaheprozesaes nittels einer einfachen, kostengunstl-.f
gen Losung. ‘ ’

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erflndung 1iegt die Aufgabe zugrunde, ein Vbrfahren
_zur Ubergahe zylindrischer Korper an Uhergabeelnheiten zu

'schaffen, das durch eine neue Gestaltung des’ ﬁbergahepro-

. zZesses eine kontinuierliche Uhergahe zylindrischer Korper
Can Ubergabeeinheiton ermogllcht. :

;’Erflndungsgemaﬂ wird dle Aufgahe durch ein Vérfahren zur
Ubergabe zyllndrischer Kérper an ‘Ubergabeeinheiten, ing=
- besvndere an. elektronisch gesteuerte Uhergabeeinheiten |
eines Industrleroboters, geldst,bei dem die in einer peri-
~ pheren Zuhringeelnrlohtung befindlichen zylindrischen Kor-
~ per mittels eines Vorrichtungselementes an Ubergabeein- |

‘heiten libergeben und nachfolgenden Bearheltungsplatzen ZU=
. gefiihrt werden, das dadurch charakterisiert ist, daB ein=.
zeine oder mehrere kraftschllissig libereinander gestapelte
- zylindrische Korper entsprechend eines definierten Uber- ,

gabetakies an ﬁbergabeelnheiten, die sich an den zylindri-
~ schen Korpern kontinuierlich und geradlinig sowie weitest~
gehend schwankungefrei und in einem konstanten Hohenniveau
vorbeibewegen, 1agerichtig positioniert fur den nachfol»
genden Arheitavorgang libergeben werden,

Uberraschend wurde gefunden, daB sich ohne die Vornahme

qiper vorherigen Positionierung der ﬁhergaheeinheiten und
damit ohns eine zeitweilig notwendige Stillstandsphase~‘

B



t'; ‘-

‘1nnerhalh des Prozesses JLoine kontinuierliche Ubergabe zy-
lindrischer Korper durch dag erfmndungsgemaﬁe Verfahren

' ‘fherreich9n laﬁto

Die- zu ﬁbergehenden zylindrischen Korper sind wenn es 91ch
nlcht um Dlnzelkorperﬁbergahe handelt, krafischliissig in -
der flir die Ubergabe vorgesehenen Stlckzahl libereinander
anzuordneno

, Fﬁr die Reallslerung des erflndungsgemaﬁen Verfahrens ist
es nicht erforderllch, die zu lbergebenden zyllndrlschen
Korper fiir Jeden Ubergabevorgang erneut mit hocheter Ge~

 nauigkeit zu positiouieren.

: Vbrausaetzung fhr elne zu vollziehende Ubergahe igt 1ed1gm

_;17;110h eine grobe 9081tionlerung der zyllndrischen Korper,
. die schnell und ohne Zeitverzug zu erreichen ist. Dafiir
',v;1st es vortemlhaft ‘einen Schacht elnzusetzen, um ein

: 'aeitliches Wegrutschen der zylindrischen Korper Zu vermei-
"den. Zweckmaﬁlg 1st es, ein als periphere Elnrlchtung ga-
: ataltgtes Spelche;n und Zubringemagazin mit groBer Kspazi=

"'1V'tat”einzusetzen,‘dasves gestattet, stindig in kurzer Folge

- liber eine lange Zeitdauer zylindrische Korper fir die Uber-
gabe bereitzustellen, |
Der‘Ubergabetékt wird durch die in der Zeiteinheit mbgli=

~che Bereitstellung der zylindrischen Korper in einer gro=-
ben Ubergabeposition maBgeblich bestimmt. Auf ihn wirkt
auferdem noch die Geschwindigkeit der sich an den zylind=

- rigchen Kdrpern vorbeihewegenden Ubergabeelnhelten ein,

 Die Ubergahbeeinheiten brauchen nicht zum Vollziehen einer

Ubergabe vor den grob positionierten zylindrischen Edre -
pern angehalten und genau positlonlert zu werden, sondern
gie bewegen aich kontinuierlich mit eiper gleichniBigen
Geaohwmndlgkelt, die aaf die Bereitstellung der zu iber=
gebanden Korper abgestlmmt lBt, an den zyllndrlschen Kore
‘pern vorhelof,; T »



Zur Reallsierung der Uhergabe ist es erforderllch, daf die
‘ 'Uhergabeelnheiten in einer geradlinigen Bewagung an den
' zylindrischen Korpern vorheigefuhrt werdens Auch ein Rucken :
- beziehungsweise unfreiwillige Bremsvorgange gind zu ver=
meiden, um eine weitestgehend schwankungsfreie Bewagung der
' Ubergaheeinheiten zZu erreichen, . _
Die Ubergabeeinheiten sind auBerdem in einer stets konstan-
ten Hohe an den zu Ubergebenden zylindrischen Korpern vor-
beizubewegen, damit die in die Ubergabeeinhelten 1ntegrler-
-ten Vorrichtungselemente zur Aufnahme der zylindrlschen K=
per ein immer gleiches Hshenniveau zu den zyllndrischen Kor~ '
pern aufweisen, ‘ = e
~ Durch Auslbsung eines Startsignals wird die Bewegung der
N Uhergabeelnheiten und die mit ihr mikroelektronisch gekop-
 pelte Bereitatellung der zyllndriachen Kbrper ausgelost, -
~,Errelcht die erste Ubergabeeinheit die zu ﬁbergehenden Korn
’per, dann erfolgt durch Augldsen eines Kontaktes der Uher—
. gchub der zylxndrischen Korper auf die Vbrrlchtungselemen- _
te dex Uhergaheeinheit. Die zylindrischen Korper werden da=
bei gleichzeitig so ﬁhergeschoben, daB sie bereits lage- |
richtig fiir den. nachfolgenden.Arheltsvorgang auf der Uber=-
| gabeeinheit angeordnet sind und es keiner weitersn Ausrich~
’tekorrekturen zum Vollziehen des nachfolgenden Arheitsvor~
ganges bedarf. Wihrend sich die folgende Ubergabeeinheit
bewegt, werden die nichsten zu liberschiebenden zylindri- f_,}
schen Korper bereitgestellt und grob positioniert, e
Trifft die Uberschubeinheit hei den zylindrischen Korpern
ein, dann erfolgt das Uberschieben und der Arheltszyklus
wzederholt sich in der dargelegien Welse.

Gegenliber den bekannten Losungen weist die erflndungage»;‘-
mife Losung folgende Vbrtelle aufs

Sie ermdglichi elnen kontlnuierllch ‘ablaufenden Uberga— :;
beprozeBa
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j'Dla Arbeltspn:dukt1v1tat wird um ein Vielfachea gesteim,
gert,
D@r nﬂ@hﬁ@lgende Arheltsvorgang 188t gich aofort amsshllem

@@na

Ausfuhrungaheispial\

Die Erflndung sall an einem Ausfuhrungshalaplel naehatahend

o naher er]autert werdens

‘Zur ﬁh@rbabe vorgesehene Hilsen, die flir eine uachfa)gende
B&wicklung wi¥ Garn an einer Textilmaschine vurgesehen
gind, befinden sieh in einem Speicher= und Zubrlngemag321ng
~ das nicht nur bis zu 300 Hiilsen speicherts gondern gleich=
Iﬂﬁze;tlg mlkraelektroniach geateuert das Zubrlngen der Hileen
in die ﬁh@rsohubp031tlon@auiamatlsch ersdglicht. Die Uber=
'achubposltlon hesteht ‘aus einem Schacht, der die Hiilsen

o ledmglmeh geitlich begrenzt. Zur gleichzeitlgen Uhergabe

~ vorgesehen sind 2 lbereinander kraftschliissig angeordnete
-Hiilseu, Mittels einer Uberschubeinrichtung werden sie suf
- die ebenfalls hberelnander angebrachien Dorne einer Uber-
gabeeinheit, die in diesem Fgll als Lastentragar ausgebildet
15t9 Hhergeschoben, Durch Augldsen des Startslgnals setzen
gich dis hlnterelnander im Abstand von 2,4 n angeordneten
B Lastentriger in Bewegung, wohei gleichzeitig die Bsreif-

- afellung von 2 Hiilsen in die ﬁherschuhpeaition anggeldst
Cwird, . B ‘

Dis Laat@nﬁrager bewegen sich goradlinig mit einer gleichm
erMlgen Geschwindigkeit wvon 8,1 n/win, Die Aufnahmed@rna
fhir die aufzunehmenden Hiilsen gind an den Lagtentrager

in Hohe der zu ﬁbarschlebenden Hilsen angeordnet, Dl&&@ﬂ
Héhenniveau ist bei allen La@tentragern kongtant. Die sich
hew&gemﬁea Laatentrager weiaen pur geringfhgige Sghwamkunm
gen von + 2 om auf, '
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' Erreicht der erste Lastentrdger die ﬁbergahepbsitidn der

2 hereitgestellten Hiilsen, dann schiebt die liber einen Kon=
takt ausgeldste Uberschubeinrichtung die 2 Hulsen auf dle
Dorne des sich mit elner Geschwindlgkelt von 8,1 n/win an’
den Hiilsen vorbeibewegenden Lastentragersg Die auf den
Imatentréger libergeschobenen 2 Hiilsen brauchen hinsichtlich
ihrer Lage nich?{ mehr nachitrtiglich korrigiert zu werden,
gondern lagsgen gich bereits lagerichiig an die nachfolgende
Arbeitseinheit zur Bewicklung libergeben.

Sofort nach erfolgtem Hlilseniiberschuhb wird automatisch dle
Bereitstellung weiterer 2 Hilsen vorgenommen, die bei. Heran~
fiihrung des nichsten Lastentrigers libergeschoben worden.

Dexr Arbeltszyklus wiederholt sich fortlaufend., Es wird durch
die srfindungsgemiBe Losung ein ipergabetakt von 17,7 Sekun-
den realisiert, das heiB%, aller 17,7 Sekunden erfolgt die
Ubergabe von 2 Hilsen auf die sich gtdndig in Bewegung be=-
findlichen Lastentréger. |

Die als Uhergabeeinheiten eingesetzten, fiber automatische
Foplgeschaltungen angesteuerten lastentriger sind Bestand-
%eil eines Ipdustrierohoters.



TE Erfindungsanspruch

'1,1Vbrfahren aur ﬁbergahe zylindrigcher Korper an Ubergabe-
- einheiten, insbesondere an elekironisch gesteuerte Uber-
'gabéeinhéiten eines Ipdustrieroboters, bei denm diefin"
 einer periphéred Zubringeeinrichtung befindlichen zy-
- lindrischen Kérper mittels eines Vorrmhtungselementes
‘*7an Uhergabeeinhelten uhergehen und naohfolgenden Bear=-
SR | ; be1tungsp1atzen zugefhhrt werden, gekennzelchnet da-
T ; qdurch daB einzelne oder mehrere kraftschliissig liberein-
_ . ander gestapelte zylindrlsche Ksrper entsprechend eines
o definierten Ubergabetaktes an Ubergabeeinheiten, die
' 1 | sich an den zylindrlschen Korpern kontinuierlich und
- ‘geradlinig sowie weitestgehend schwankungsfrei und in
. einem koastanten Hohenniveau vorbeibewegen, lagerichtig
‘wpositlonlert fﬁr den nachfolgenden Arbeitsvorgang liber-
7ggehen warden.
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