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(57) Abstract

The invention concerns a
device (1) for automatically loading
workpiece palettes (2) with delicate
workpieces (3), the workpiece
palettes (2) comprising preferably
straight rods (6) disposed in grid—
and/or comb-like manner with free
spaces (7) between the rods (6).
In order to hold the workpiece
palettes (2) a palette gripper (12)
is provided, which lowers an

empty workpiece palette (2) from

*‘ﬂﬁ'\f\/\

a lowering position (13) lying above
the empty positioning surface (9)
through the plane of the latter
into a receiving position (14) lying
below the positioning surface (9),
the receiving region (15) of the
workpiece palettes (2) being lower
than the plane of the positioning
surface (9). When the workpiece

4 3 12 15 3
S 2
\ 9/13
3
5 ™ 0 “/M
O
7 3 16 3 3

palettes (2) has been lowered, the workpieces (3) are laid on the positioning surface (9). The palette gripper (12) raises the workpiece
palette (2) out of the receiving position (14) such that the workpieces (3) are also raised.




(57) Zusammenfassung

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung (1) zum automatischen Beladen von Werkstiickpaletten (2) mit empfindlichen Werkstiicken
(3), wobei die Werkstiickpaletten (2) gitter— und/oder kammartig angeordnete vorzugsweise gerade Stibe (6) und zwischen den Stiben
(6) liegende freie Zwischenrdume (7) aufweisen. Dabei ist zur Halterung der Werkstiickpaletten (2) ein Palettengreifer (12) vorgesehen,
der eine leere Werkstiickpalette (2) aus einer oberhalb der ieeren Positionierfiiche (9) liegenden Absenkposition (13) durch die Ebene
der Positionierfliche (9) hindurch in eine unterhalb der Positionierfliche (9) liegende Aufnahmeposition (14) absenkt, wobei der
Aufnahmebereich (15) der Werkstiickpaletten (2) tiefer liegt als die Ebene der Positionierfliche (9). Die Werkstiicke (3) werden nach
dem Absenken der Werkstiickpaletten (2) auf die Positionierfiiche (9) aufgelegt. Der Palettengreifer (12) hebt die Werkstiickpalette (2) aus

der Aufnahmeposition (14) an, wodurch auch die Werkstiicke (3) mit angehoben werden.
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Vorrichtung zum automatischen Beladen von Werkstiickpaletten

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum automatischen
Beladen von Werkstiickpaletten mit empfindlichen Werkstiicken,
beispielsweise fertigbearbeiteten Zahnrddern mit einer hohen
Oberfl&dchengiite, wobei die Werkstilickpaletten gitter- und/oder
kammartig angeordnete, vorzugsweise gerade Stdbe und zwischen

den Stdben liegende freie Zwischenrdumen aufweisen.

Derartige Werkstiickpaletten werden beispielsweise zur Aufnahme
von Metallteilen verwendet, die fiir eine Warmebehandlung in
einen Warmebehandlungsofen eingesetzt, fiir eine galvanische
Oberflachenbehandlung in ein Galvanik-Bad eingesetzt oder zum
Férdern durch einen Durchlaufofen auf spezielle FOrderanlagen
aufgesetzt werden. Die Werkstiickpaletten bestehen iiblicher-
weise aus einem speziellen Stahl, der eine entsprechende Warm-
festigkeit besitzt. Besonders bei der Anwendung solcher Werk-
stiickpaletten in Warmebehandlungséfen kann durch Aufkohlung
des Stahls eine starke Verladngerung der Werkstiickpalette auf-
treten. Zusatzlich treten thermische Spannungen auf, die einen

starken Verzug der Werkstiickpalette hervorrufen.

Das Beladen der Werkstilickpaletten mit den Werkstiicken erfolgt
entweder manuell oder maschinell mittels einer geeigneten
Handhabungsmaschine. Werden die empfindlichen Werkstiicke in
einer Akkordtdtigkeit von Hand auf die Werkstiickpaletten auf-

gelegt, so werden diese hdufig nicht schonend und mit der
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notigen Sorgfalt gehandhabt. Kleine Beschdadigungen, die bei-
spielsweise durch ein Fallenlassen des Werkstiicks auf die

°Werkstﬁckpalette entstehen kodnnen, fiihren dabei bereits zu

Ausschuf.

Eine direkte maschinelle Beladung der Werkstiickpaletten, bei

-der die Werkstiicke an einer vorgegebenen Stelle und in einer

festgelegten HGhe abgelegt werden, ist ebenfalls schwierig.
Ein Loslassen eines Werkstiicks in einer vorgegebenen Position
fihrt bei der einen Werkstiickpalette dazu, daf das Werkstiick
auf diese herab fdllt und bei einer anderen dazu, daf es auf
diese aufgedriickt wird. In beiden Fillen werden empfindliche
Werkstiicke sehr leicht durch hartes Auftreffen oder festes
Aufdriicken auf die Werkstiickpalette beschéadigt.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde eine einfache und
kostengiinstige Vorrichtung zu schaffen, mit der Werkstiickpa-
letten automatisch, schnell und prdzise beladen werden kénnen

und empfindliche Werkstiicke schonend handhabbar sind.

Erfindungsgemiapf wird die Aufgabe dadurch gelést, daf zur Hal-
terung der Werkstilickpaletten ein Palettengreifer vorgesehen
ist, dap wenigstens eine vorzugsweise ebene Positionierflidche
zum Ablegen der Werkstiicke mittels mindestens eines Werkstiick-
greifers vorgesehen ist, daf die leere Werkstiickpalette von
dem Palettengreifer aus einer oberhalb der Positionierfldche
liegenden Absenkposition durch die Ebene der Positionierfldche
hindurch in eine unterhalb der Positionierfldche liegende Auf-
nahmeposition absenkbar ist, wobei der Aufnahmebereich der
Werkstiickpaletten tiefer liegt als die Ebene der Positionier-
flache, dap die Werkstiicke nach dem Absenken der Werkstiickpa-
letten auf die Positionierfliche auflegbar sind, und dap die
Werkstiickpalette von dem Palettengreifer aus der Aufnahmeposi-
tion anhebbar ist, wobei die Werkstiicke mittels der Werkstiick-
palette von der Positionierfliche abhebbar sind.
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Die Positionierflidche dient als Hilfsebene, auf welche em-
pfindliche Werkstiicke fallengelassen oder aufgedriickt werden
k6nnen, ohne daf diese dadurch beschadigt werden. Der Palet-
tengreifer arbeitet vorzugsweise maschinell und ist programm-
gesteuert. Er kann beliebig langsam aus der Aufnahmeposition
angehoben werden. Dadurch kénnen die Werkstiicke sehr schonend
mit dem Aufnahmebereich der Werkstiickpalette von der Positio-

nierflache abgehoben werden.

Die Werkstiickpaletten mit den Werkstiicken werden dann von dem
Palettengreifer beispielsweise auf eine F&rderanlage eines
Durchgangsofens oder eine sonstige Zubringereinrichtung fir
einen folgenden Fertigungsschritt gesetzt. Die verwendeten
Werkstiickpaletten sind zweckmédfigerweise sowohl leer als auch

im beladenen Zustand stapelbar.

Die Positionierfldche ist einfacherweise an einem Positionier-
block ausgebildet. Dieser Positionierblock weist einfach her-
stellbare taschenartige Materialausnehmungen auf, in welche

die Stidbe der Werkstiickpalette absenkbar sind.

Um mogliche Beschddigungen der empfindlichen Werkstiicke syste-
matisch auszuschliefen, besteht der Positionierblock aus wei-

weichem Material, vorzugsweise aus Kunststoff.

Die Werkstiickpaletten kénnen gitterartige Paletten sein, deren
Gitterstdbe sich jeweils mit beiden Enden an guerverlaufende
Stibe anschliefen. Andererseits kénnen auch Paletten mit kamm-
artigen Stdben verwendet werden, deren Stdbe an einem Ende an
der Werkstiickpalette fest sind und das andere Ende frei ist.
Ebenso sind Werkstiickpaletten verwendbar, die teilweise git-
terartig und teilweise kammartig aufgebaut sind. Je nach der
Art der verwendeten Werkstiickpaletten richtet sich die Aus-

bildung der Materialausnehmungen.

Die taschenartigen Materialausnehmungen des Positionierblocks

k6énnen in der Art von einfach zu fertigenden, ineinander iiber-
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gehenden Nuten ausgebildet sein. Die Nuten k&nnen sich bei-
spielsweise kreuzen, damit gitterartige Paletten in den Posi-
tionierblock absenkbar sind. Durch die Zwischenriume zwischen
den Gitterstdben treten die verbleibenden Bereiche des Posi-
tionierblocks hindurch, welche die Positionierfldche ausbil-

den.

Die seitlichen Widnde der Materialausnehmungen sind einfacher-
weise im wesentlichen parallel zur Absenk- und Anheberichtung
der Werkstiickpalette angeordnet.

Vorteilhaft sind die Stdbe der Werkstiickpalette allseitig mit
einem seitlichen Abstand zu den Winden der Materialausnehmun-
gen in den Positionierblock absenkbar. Diese Mafnahme erlaubt
es, daff selbst stark verzogene Werkstiickpaletten noch leicht
in die Materialausnehmungen des Positionierblocks absenkbar
und wieder daraus anhebbar sind, ohne in dem Positionierblock
festzuklemmen.

Werkstiickpaletten, die wenigstens einen Haltedorn oder &hnli-
ches mit einer Hinterschneidung aufweisen, k®énnen mittels ej-
nes Palettengreifers mit wenigstens einem Tragefinger gegrif-
fen werden. Der Palettengreifer greift die Werkstilickpalette

dann vorteilhafterweise an der vorhandenen Hinterschneidung.

Ublicherweise hangt die von dem Palettengreifer gegriffene
Werkstiickpalette an dem Palettengreifer und kann ein wenig
hin- und herschwingen. Zum Verhindern des Hin- und Herschwin-
gens und zwecks einer gquten Halterung in der vorgegebenen
Position kann der Palettengreifer zumindest mit einem zusditz-
lichen Stiitzfinger versehen sein, mit dem die Palette relativ
zum Palettengreifer in einer konstruktiv vorgegebenen Forder-
position festlegbar ist.

Der Stiitzfinger ist zum Festlegen der Werkstiickpalette in der

vorgegebenen Fdrderposition zweckmdfigerweise federbelastet
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und driickt auf die Werkstiickpalette. Dadurch zieht einerseits
der Tragefinger an der Werkstiickpalette andererseits driickt
der Stiitzfinger auf die Werkstilickpalette, so daff diese in der

vorgegebenen Position festgelegt ist.

Wenn Werkstiickpaletten verwendet werden, deren Aufnahmeberei-
che zur Aufnahme gelochter Werkstiicke mit Werkstiickaufnahmen
in Form von Dornen versehen sind, so ergibt sich das Problem,
dap die Positionen der Dorne sich durch die Langendnderung und
den Verzug der Werkstiickpalette ebenfalls &ndern. Die Werk-
stiicke kénnen trotzdem prdzise in der vorgegebenen Position,
auf dem Positionierblock abgelegt werden. Die Dorne sind in
diesem Fall wahrend des Abhebens der Werkstiicke nicht zen-
trisch zu den Lochern der Werkstiicke, sondern exzentrisch zu
diesen angeordnet. Diese exzentrische Position darf lediglich
nicht v6llig auferhalb des Offnungsqueerschnitts des Lochs
liegen, damit die Werkstiicke auf den Dornen zentrierbar sind.
Die Werkstiicke werden nicht auf die Dorne fallen gelassen oder
auf diese aufgedriickt, sondern durch ein langsames Anheben der
Werkstiickpalette schonend von der Positionierfldche abgehoben.

Eine Beschddigung der Werkstiicke bleibt aus.

Selbstverstdndlich konnen anstelle der Werkstilickpaletten mit
Dornen auch solche mit sogenannten Nestern Verwendung finden.
Ein Nest ist dabei auf dem Aufnahmebereich einer Werkstiickpa-
lette angeordnet und weist einen hervorstehenden Rand auf, der
ein Werkstiick wenigstens teilweise umschlieft, so dap dieses
innerhalb des Randes mit ein wenig Luft zum Rand festgelegt
ist. In den Nestern sind beliebige Werkstiicke aufnehmbar. Ins-
besondere kdnnen damit Werkstilick gehandhabt werden, welche

keine Lécher aufweisen.

Vorzugsweise stiitzt sich der Stilitzfinger gegen das freie Ende

eines Dornes ab.

Der Palettengreifer sowie der Werkstiickgreifer kénnen an einem

Portalladesystem angeordnet sein.
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In einer anderen Ausfiihrungsform kommt vorteilhaft ein Roboter
zum Eisatz, an welchem der Palettengreifer sowie der Werk-
stlickgreifer angeordnet sind. Ebenso kdnnen auch einfache

Handlingsysteme anstelle eines Roboters vorgesehen werden.

Als Roboter ist zweckmdfig ein Gelenkroboter vorgesehen, an
dessen Gelenkarm ein Mehrgreiferkopf angeordnet ist. Der Mehr-
greiferkopf weist zumindest zwei Werkstiickgreifer sowie einen
Palettengreifer auf. Auperdem kann der Mehrgreiferkopf wenig-
stens einen weiteren Unterpalettengreifer zur Handhabung von
Unterpaletten aufweisen, auf welchen Stapel von beladenen

Werkstiickpaletten befdrdert werden.

Nachfolgend ist die Vorrichtung anhand einer Zeichnung bei-
spielsweise dargestellt. Es zeigen:

Fig. 1 eine Vorrichtung zum automatischen Beladen von mit
empfindlichen Werkstiicken auf Werkstiickpaletten,

Fig. 2 eine Ausfiihrungsform einer Werkstiickpalette in Seiten-

ansicht und Draufsicht,

Fig. 3 eine Ausfiihrungsform eines Positionierblocks, in einer

Draufsicht sowie einer Seitenansicht im Schnitt,

Fig. 4 den Positionierblock gemidf Fig. 3 sowie die Werkstiick-
palette gemdf Fig. 2 (gestrichelte Linien), wobei die
Werkstiickpalette in den Positionierblock abgesenkt
ist,

Fig. 5 eine Seitenansicht eines Positionierblocks mit einer
abgesenkten Werkstiickpalette (gestrichelte Linien)
sowie mit Werkstiicken (strichpunktierte Linien) in
Aufnahmeposition,

Fig. 6 eine Seitenansicht eines Positionierblocks mit einer

angehobenen Werkstiickpalette (gestrichelte Linien) so-
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wie mit Werkstiicken (strichpunktierte Linien), die von

Dornen der Werkstlickpalette zentriert werden,
Fig. 7 einen Palettengreifer im Schnitt,
Fig. 8 eine Unteransicht auf einen Mehrgreiferkopf.

Nach der Zeichnung besteht die Vorrichtung 1 zum automatischen
Beladen von Werkstiickpaletten 2 mit empfindlichen Werkstiicken
3, aus einem Gelenkroboter 4, mit dem die Werkstiicke 3, die
Werkstiickpaletten 2 und Unterpaletten 5 handhabbar sind. Die
Werkstilickpaletten 2 weisen gitterartig angeordnete vorzugs-
weise gerade Stabe 6 und zwischen den Stdben 6 liegende freie
Zwischenrdumen 7 auf. Die Unterpaletten 5 dienen zum Befdrdern
von leeren oder beladenen Werkstiickpalettenstapeln 8, bei-
spielsweise zum Ablegen der Werkstiickpalettenstapel 8 auf ei-
ner Zubringereinrichtung Z, welche die Werkstiicke 3 zu der An-
lage befdrdert, die den ndchsten Fertigungsschritt ausfiihrt.
Auferdem besteht die Vorrichtung 1 aus einer Hilfsfldche in
Form einer Positionierfldche 9, auf der die Werkstiicke 3 mit
Hilfe zweier Werkstﬁckgreifer 10 und 11 ablegbar sind. Die
leeren Werkstiickpaletten 2 sind von einem Palettengreifer 12
aus einer oberhalb der Positionierfldche 9 liegenden Absenkpo-
sition 13 durch die Ebene der Positionierfldche 9 hindurch in
eine unterhalb der Positionierfldche 9 liegende Aufnahmeposi-
tion 14 absenkbar. Dabei liegt der Aufnahmebereich 15 der
Werkstilickpaletten 2 tiefer als die Ebene der Positionierfl&che
9. Die Werkstiicke 3 sind nach dem Absenken der Werkstiickpalet-
ten 2 auf die Positionierfldache 9 auflegbar. Nachfolgend ist
die Werkstiickpalette 2 von dem Palettengreifer 12 aus der Auf-
nahmeposition 14 anhebbar, wobei die Werkstiicke 3 mittels der
Werkstilickpalette 2 von der Positionierfldche 9 abhebbar sind.

Die Positionierfldche 9 ist an einem Positionierblock 16 aus-
gebildet, Der Positionierblock 16 weist taschenartige Mate-

rialausnehmungen 17 auf. Die taschenartigen Materialausnehmun-
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gen 17 des Positionierblocks 16 sind in der Art von ineinander
ibergehenden Nuten ausgebildet, in welche die Stdbe 6 der
Werkstiickpalette 2 absenkbar sind. Der Positionierblock 16
besteht in der vorliegenden Ausfiihrungsform aus Kunststoff.
Die seitlichen Wande 18, 19 sowie 20 und 21 der Materialaus-
nehmungen 17 sind im wesentlichen parallel zur Absenk- und

Anheberichtung der Werkstiickpalette 2 angeordnet.

Die Stabe 6 der Werkstiickpalette 2 sind allseitig mit einem
seitlichen Abstand A zu den Wdnden 18, 19 sowie 20 und 21 der
Materialausnehmungen 17 in den Positionierblock 16 absenkbar.

Die in der vorliegenden Ausfiihrungsform verwendeten Werkstiick-
paletten sind gitterartige Paletten. Die Stdbe 6 des Gitters
schliefen sich jeweils mit ihren beiden Enden an querverlau-

fende Stdabe 6 des Gitters an, wie in Fig. 2 gezeigt.

Die taschenartigen Materialausnehmugen 17 des Positionier-
blocks 16 sind in der Art von einfach zu fertigenden, inein-
ander iibergehenden Nuten ausgebildet. Die Nuten kreuzen sich,
damit die gitterartigen Werkstiickpaletten 2 in den Positio-
nierblock 16 absenkbar sind. Durch die Zwischenrdume 7 zwi-
schen den Stdben 6 des Gitters treten die verbleibenden Berei-
che des Positionierblocks 16 hindurch, welche die Positionier-
fldche 9 ausbilden.

Die Werkstiickpaletten 2 haben in der vorliegenden Ausfiihrungs-
form einen Haltedorn 22 mit einer Hinterschneidung 23, in wel-
che vier jeweils um 90° versetzt angeordnete Tragefinger des
Palettengreifers 12 greifen kdnnen. In der Schnittdarstellung
von Fig. 7 sind nur die beiden Tragefinger 24 und 25 darge-
stellt. Da sich die Haltedorne 22 ebenso wie die Werkstiick-
paletten 2 durch eine wechselnde thermische Belastung verzie-
hen kdnnen und einer Lingendnderung unterworfen sind, sind die
Hinterschneidungen 23 der verwendeten Werkstiickpaletten, wie

in Fig. 2 gezeigt, als Langloch ausgebildet. Die Tragefinger



10

15

20

25

30

35

WO 98/13172 PCT/DE97/02141

9

24 und 25 kénnen in dieses Langloch auch dann problemlos grei-

fen, wenn sich dessen Position ein wenig verdndert hat.

Der Palettengreifer 12 ist mit sechs zusdtzlichen Stiitzfingern
26, 27, 28, 29, 30 und 31 versehen, mit welchen die Werkstiick-
paletten 2 relativ zum Palettengreifer 12 in einer konstruktiv

vorgegebenen Férderposition festlegbar sind.

Die Stiitzfinger 26, 27, 28, 29, 30, 31, 32 und 33 sind jeweils
mit einer Feder belastet, von denen die Federn 34 und 35 der
Stiitzfinger 27 und 31 in der Schnittdarstellung von Fig. 7 ge-
zeigt sind. Durch die Federn 34 und 35 driicken die Stiitzfinger
27 und 31 jeweils auf die Werkstiickpalette 2, so dap diese in

der vorgegebenen Forderposition festgelegt ist.

In der vorliegenden Ausfiihrungsform sind Werkstiickpaletten 2
mit besonderen Aufnahmebereiche 15 zur Aufnahme von Werksti-
cken 3, die Lécher 36 aufweisen, vorgesehen. Die Aufnahmebe-
reiche 15 weisen zu diesem Zweck Werkstiickaufnahmen 37, 38,
39, 40 , 41 und 42 in Form von Dornen auf. Die Werkstiicke
kénnen bei der Verwendung solcher Werkstiickpaletten prdzise in
einer vorgegebenen Position auf der Positionierfldche 9 abge-
legt werden. Durch Anheben der Werkstiickpalette 2 sind die
zunidchst exzentrisch zu den Dornen positionierten Locher 36,
wie in Fig. 5 durch die Pfeile X1 und Y1 dargestellt, ver-
schiebbar. Sie werden auf den Dornen in die zentrischen Posi-
tionen X2 und Y2, wie in Fig. 6 dargestellt verschoben. Wiirden
die empfindlichen Werkstiicke 3 stattdessen in der in Fig. 5
gezeigten exzentrischen Position, ohne Zuhilfenahme einer Po-
sitionierfldche 9, einfach von einer Handhabungsmaschine auf
die Dorne fallengelassen oder auf die Dorne aufgedriickt, so
wiirden sie beschddigt. Eine hohe Ausschufiproduktion wéare die

Folge.

In der vorliegenden Ausfiihrungsform stiitzen sich die Stiitz-
finger 26, 27, 28, 29, 30, 31, 32 und 33 gegen ’'die freien
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Enden der zugeordneten Werkstiickaufnahmen 37, 38, 39, 40 , 41
und 42 ab.

An dem Gelenkarm des Roboters der vorliegenden Ausfiihrungsform
ist, wie in Fig. 8 dargestellt, ein Mehrgreiferkopf 43 mit
vier Greifern angeordnet. Dabei handelt es sich um zwei Werk-
stickgreifer 10 und 11, einen Palettengreifer 12 sowie einen

Unterpalettengreifer 5.
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Bezugszeichenliste

Vorrichtung
Werstiickpaletten
Werkstiicke
Gelenkroboter
Unterpalette

Stab

Zwischenraum
Werkstickpalettenstapel
Positionierfl&che
Werkstickgreifer
Werkstickgreifer
Palettengreifer
Absenkposition
Aufnahmeposition
Aufnahmebereich
Positionierblock
Materialausnehmung
seitliche Wand
seitliche Wand

seitliche Wand
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12
21 seitliche Wand
22 Haltedorn
23 Hinterschneidung
24 Tragefinger
25 Tragefinger
26 Stiitzfinger
27 stiitzfinger
28 Stiitzfinger
29 Stiitzfinger
30 stiitzfinger
31 Stiitzfinger
32 Sstiitzfinger
33 Stiitzfinger
34 Feder
35 Feder
36 Loch
37 Werkstiickaufnahme
38 Werkstiickaufnahme
39 Werkstiickaufnahme
40 Werkstiickaufnahme
41 Werkstiickaufnahme
42 Werkstiickaufnahme
43 Mehrgreiferkopf
A seitlicher Abstand
A Zubringereinrichtung
X1 Pfeil
X2 Position
Yl Pfeil
Y2 Position

PCT/DE97/02141
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Vorrichtung zum automatischen Beladen von Werkstiickpaletten

Patentanspriiche

Vorrichtung (1) zum automatischen Beladen von Werkstiickpa-
letten (2) mit empfindlichen Werkstiicken (3), wobei die
Werkstiickpaletten (2) gitter- und/oder kammartig angeord-
nete vorzugsweise gerade Stdbe (6) und zwischen den Stdben
(6) liegende freie Zwischenrdumen (7) aufweisen, d a -
durch gekennzedichnet, dap zur Halterung
der Werkstiickpaletten (2) ein Palettengreifer (12) vor-
gesehen ist, daP wenigstens eine vorzugsweise ebene Posi-
tionierflache (9) zum Ablegen der Werkstilicke (3) mittels
mindestens eines Werkstiickgreifers (10, 11) vorgesehen
ist, daP die leere Werkstiickpalette (2) von dem Paletten-
greifer (12) aus einer oberhalb der leeren Positionier-
flache (9) liegenden Absenkposition (13) durch die Ebene
der Positionierflache (9) hindurch in eine unterhalb der
Positionierfldche (9) liegende Aufnahmeposition (14) ab-
senkbar ist, wobei der Aufnahmebereich (15) der Werkstiick-
paletten (2) tiefer liegt als die Ebene der Positionier-
flache (9), dap die Werkstiicke (3) nach dem Absenken der
Werkstiickpaletten (2) auf die Positionierfldche (9) auf-
legbar sind, und daf die Werkstiickpalette (2) von dem
Palettengreifer (12) aus der Aufnahmeposition (14) anheb-
bar ist, wobei die Werkstiicke (3) mittels der Werkstiickpa-
lette (2) von der Positionierfldche (9) abhebbar sind.
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14

Vorrichtung nach Anspruch 1, d adurch gekenn -
zeichnet, dap die Positionierflidche (92) an einem
Positionierblock (16) ausgebildet ist, daf der Positio-
nierblock (16) taschenartige Materialausnehmungen (17)
aufweist, und daB die St#be (6) der Werkstiickpalette (2)
in die Materialausnehmungen (17) absenkbar sind.

Vorrichtung nach Anspruch 2, d adurch gekenn -
zeichnet, dap der Positionierblock (16) aus weichen

Material, vorzugsweise aus Kunststoff besteht.

Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, d adurch g e -
kennzeichne t, dap die taschenartigen Material-
ausnehmugen (17) des Positionierblocks (16) in der Art von

ineinander iibergehenden Nuten ausgebildet sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 4, d a -
durch gekennzeichnet, dap die seitli-
chen Wdnde (18, 19, 20, 21) der Materialausnehmungen (17)
im wesentlichen parallel zur Absenk- und Anheberichtung
der Werkstiickpalette (2) angeordnet sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 5, d a -
durch gekennzedichnet, dap die Stibe (6)
der Werkstlickpalette (2) allseitig mit einem seitlichen
Abstand zu den Widnden (18, 19, 20, 21) der Materialausneh-
mungen (17) in den Positionierblock (16) absenkbar sind.

Vorrichtung zum automatischen Beladen von Werkstiickpalet-~
ten (2) nach einem der Anspriiche 1 bis 6, wobei die Werk-
stiickpaletten (2) wenigstens einen Haltedorn (22) mit
einer Hinterschneidung (23) aufweisen, dadurch
gekennzeichnet, dap der Palettengreifer (12)
wenigstens einen Tragefinger (24, 25) aufweist, mit wel-
chem die Werkstiickpalette (2) an der Hinterschneidung (23)
greifbar ist.
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11.

12.

15

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 7, d a -
durch gekennzedichnet, daf der Paletten-
greifer (12) zumindest mit einem zusadtzlichen Stiitzfinger
(26, 27, 28, 29, 30 31, 32, 33) versehen ist, mit dem die
Werkstiickpalette (2) relativ zum Palettengreifer (12) in

einer konstruktiv vorgegebenen FOrderposition festlegbar

ist.

Vorrichtung nach Anspruch 8, d adurch gekenn -
zeichnet, dap der Stiitzfinger (26, 27, 28, 29, 30
31, 32, 33) federbelastet ist und auf die Werkstiickpalette
(2) driickt, so daff diese in der vorgegebenen Férderposi-

tion festgelegt ist.

Vorrichtung zum automatischen Beladen von Werkstiickpalet-
ten (2) nach einem der Anspriiche 1 bis 9, wobei die Auf-
nahmebereiche (15) der Werkstiickpaletten (2) zur Aufnahme
gelochter Werkstiicke (3) mit Werkstiickaufnahmen (37, 38,
39, 40, 41, 42) in Form von Dornen versehen sind, d a -
durch gekennzeichnet, dap die Werk-
stiicke (3) prdzise in einer vorgegebenen Position auf der
Positionierfldache (9) ablegbar und durch Anheben der Werk-
stiickpalette (2) die Loécher (36) der Werkstiicke (3) auf
den Dornen der Werkstilickpalette (2) positionierbar sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 9 bis 10, d a -
durch gekennzeichnet, dapg der Stiitzfin-
ger (26, 27, 28, 29, 30 31, 32, 33) sich gegen das freie

Ende eines Dornes abstiitzt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 11, d a -
durch gekennzeichnet, dapf der Paletten-
greifer (12) sowie der Werkstiickgreifer (10, 11) an einem

Portalladesystem angeordnet sind.
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13.

14,

16

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 11, d a -
durch gekennzedichne t, dap der Paletten-
greifer (12) sowie der Werkstiickgreifer (10, 11) an einem

Roboter angeordnet sind.

Vorrichtung nach Anspruch 13, dadurch g e -
kennzedichnet, da der Roboter ein Gelenkroboter
(4) ist, an dessen Gelenkarm ein Mehrgreiferkopf (43)
angeordnet ist, und daP der Mehrgreiferkopf (43) zumindest
aus zwel Werkstiickgreifern (10, 11) sowie einem Paletten-
greifer (12) besteht.
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