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649 Armroboter.

@ Der beschriebene Armroboter, insbesondere zum Ab-

nehmen von Werkstiicken, beispielsweise Spritzguss-
stiicken, weist einen Arm 1 und einen mit dem Arm 1 ver-
bundenen Greifer 2 auf.

Der Arm 1 ist mit einer Kugelumlaufmutter verbunden,
die aus einem inneren Teil 3 und aus einem &usseren Teil
4 aufgebaut ist.

Innerhalb der Kugelumlaufmutter entlang deren
Léngsachse befindet sich eine Kugelumlaufspindel 5.

Das eine Ende der Spindel 5 ist mit einem Befesti-
gungsklotz 6 verbunden, welcher wiederum mit einer Fest-
platte 7 — auch Abstitzplatte genannt — verbunden ist.

Das andere Ende der Spindel 5 weist zwei bis sechs
halbkreisformige, eingelassene Ziige 8 auf, in denen sich
Kugeln 10 befinden, die verschoben und bewegt werden
kénnen.

Die Kugelumiaufmutter ist Uber eine Lageranordnung
drehbar mit einem Mitnehmerrohr 16 gekoppelt, wobei das
Mitnehmerrohr 16 mit einem Befestigungskiotz 18 verbun-
den ist, und der Befestigungsklotz 18 mit einer bewegli-
chen Platte 19 verbunden ist.

Dieser Armroboter mit Zwangssteuerung mit Kugein
oder Rollenlagern arbeitet zuverldssig, préazise und schnell,
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Beschreibung

Die vorliegende Erfindung betrifft einen Armrobo-
ter, insbesondere zum Abnehmen von Werkstik-
ken, beispielsweise Spritzgussstiicken.

Im Stand der Technik sind die verschiedensten
Arten von Armrobotern bekannt.

Es gibt nur einige wenige Roboter mit mechani-
scher Zwangssteuerung, beispielsweise mit Zahnra-
dern oder mit Zahnriemen. Diese Roboter haben
den Nachteil, dass sie anfillig gegentiber Stérun-
gen sind und nicht immer prézise arbeiten.

Eine Zwangssteuerung mit Kugeln ist nicht be-
kannt.

Es ist ein Ziel der vorliegenden Erfindung, einen
neuen Roboter mit Zwangssteuerung mit Kugeln
oder mit Rollenlagern zur Verflgung zu stellen, wel-
cher zuverlassig und prézise arbeitet.

Der erfindungsgemésse Armroboter, insbesonde-
re zum Abnehmen von Werkstlicken, beispielsweise
Spritzgussstiicken, ist dadurch gekennzeichnet,
dass er
einen Arm 1 und einen mit dem Arm 1 verbunde-
nen Greifer 2 aufweist,
der Arm 1 mit einer Kugelumlaufmutter verbunden
ist, die aus einem inneren Teil 3 und aus einem
ausseren Teil 4 aufgebaut ist,
sich innerhalb der Kugelumlaufmutter entlang deren
Langsachse eine Kugelumiaufspindel 5 befindet,

das eine Ende der Spindel 5 mit einem Befesti-
gungsklotz & verbunden ist,

der Befestigungsklotz 6 mit einer Festplatte 7 —
auch Abstitzplatte genannt — verbunden ist,

das andere Ende der Spindel 5 zwei bis sechs
halbkreisférmige, eingelassene Zige 8 aufweist,
insbesondere drei Zuge 8,

der innere Teil 3 und der dussere Teil 4 der Ku-
gelumlaufmutter derart miteinander verbunden sind,
dass sich dazwischen Gange 9 mit einem kreisfor-
migen Querschnitt befinden, in denen sich Kugein
10 befinden, die verschoben und bewegt werden
konnen,

die Gidnge 9 derart gestaltet sind, dass die Ku-
gein 10 Kontakt haben mit dem inneren Teil 3
und mit dem &usseren Teil 4 der Kugelumlaufmut-
ter,

der innere Teil 3 der Kugelumlaufmutter Vor-
spannkanale 11 aufweist, in denen sich Kugeln 10
befinden, die verschoben und bewegt werden kon-
nen,

die Vorspannkanile 11 derart gestaltet sind, dass
die Kugeln 10 Kontakt haben mit dem inneren Teil
3 und mit der Spindel 5,

die Gange 9 und die Vorspannkanile 11 sinus-
wellenférmig miteinander verbunden und abwechs-
Jungsweise rund um die Kugelumlaufmutter ange-
ordnet sind,

die Kugeln 10 durch die Gange 9 und durch die
Vorspannkanile 11 um die Spindel 5 verschiebbar
und bewegbar sind,

die Kugelumlaufmutter mit einem Lagerring 12
verbunden ist,

sich auf dem Lagerring 12 ein inneres axiales
Lager 13 und ein dusseres axiales Lager 14 befin-
den,
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sich zwischen den genannten Lagern 13 und 14
ein radiales Lager 15 befindet,

alle genannten Lager 13, 14 und 15 auf ein Mit-
nehmerrohr 16 aufgebaut sind,

die genannten axialen Lager 13 und 14 mit einer
Mutter 17 vorgespannt sind,

das Mitnehmerrohr 16 mit einem Befestigungs-
klotz 18 verbunden ist, und

der Befestigungsklotz 18 mit einer beweglichen
Platte 19 verbunden ist.

Bevorzugte Ausfuhrungsformen sind in den ab-
hangigen Anspriichen definiert.

Iim folgenden Teil wird eine bevorzugte Ausfih-
rungsform unter Bezugnahme auf die Figuren be-
schrieben.

Fig. 1 zeigt einen Querschnitt entlang der Langs-
achse durch die erste Variante der erfindungsge-
massen Vorrichtung.

Fig. 2 zeigt einen Schnitt entlang der Achse A.

Fig. 3 zeigt einen Schnitt entlang der Achse B.

Fig. 4 zeigt einen Querschnitt durch die zweite
Variante der erfindungsgemassen Vorrichtung.

Fig. 5 zeigt einen Querschnitt entlang der Léngs-
achse durch die zweite Variante der erfindungsge-
massen Vorrichtung.

Arm 1 und Greifer 2 sind im Stand der Technik be-
kannt und kdnnen je nach Bedart ausgestaltet sein.

Die Kugelumlaufmutter ist aus einem innern Teil
3 und aus einem &dussern Teil 4 aufgebaut. Dieser
innere Teil 3 besteht vorzugsweise aus drei glei-
chen Teilstlicken.

Beim Ubergang zwischen den Géangen 9 und den
Vorspannkandlen 11 befinden sich Mitnehmer 20
fur die Kugeln 10. .

Die genannten Teilstiicke weisen Offnungen 21
20 fur Schrauben auf.

Die Kugeln 10 kénnen einen Durchmesser von
etwa 2 mm bis etwa 30 mm haben.

Im dussern Teil 4 befinden sich Gewindestifte 22.
Damit werden die genannten Teilstiicke des innern
Teiles 3 vorgespannt.

Um wieviele Grad sich der Arm 1 bei Einwirkung
von Zug- und Stosskraften auslenkt, héngt vom
Neigungswinkel der Ziige 8 beziiglich der Langs-
achse der Spindel 5 ab.

Normalerweise sind die Zuge 8 derart geneigt,
dass sich Uber eine Distanz von 300 mm eine Aus-
lenkung von 180° ergibt.

Mit dem radialen Lager 15 wird die Kugelumlauf-
mutter durch den Lagerring 12 zentriert.

Die erfindungsgemasse Vorrichtung ist vorzugs-
weise aus rostfreiem Stahl gefertigt, beispielsweise
Chrom/Nickelstahl.

Ein bevorzugter Armroboter geméss zweiter Vari-
ante ist dadurch gekennzeichnet, dass er einen
Arm 1 und einen mit dem Arm 1 verbundenen Grei-
fer 2 aufweist,

der Arm 1 mit wenigstens einer Rollenlagermutter
verbunden ist,

sich innerhalb der Rollenlagermutter entlang de-
ren Langsachse eine Rollenspindel 30 befindet,

das eine Ende der Spindel 30 mit einem Befesti-
gungsklotz 6 verbunden ist,
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der Befestigungsklotz 6 mit einer Festplatte 7 —
auch Abstitzplatte genannt — verbunden ist,

das andere Ende der Spindel 30 zwei bis sechs
halbkreisformige, aufgesetzte Ziige 31 aufweist, ins-
besondere drei Zuge 31, die Spindel 30 mit Rollen-
lagern 32 in Kontakt steht,

die Rollenlager 32 in Fubhrungslager 33 eingebaut
sind,

die Fihrungslager 33 in Buchsen 34 unterge-
bracht sind,

die Buchsen 34 in ein Gehause 35 eingebaut
sind,

das Fihrungslager 33 (iber eine Tellerfeder 36
vorgespannt ist,

die Tellerfeder 36 {iber einen Sicherungsring 37
gesichert ist,

sich auf beiden Innenseiten des Rollenlagers 32
je eine Distanzscheibe 38 befindet, und

die Rollenlager 32 zusammen mit der Distanz-
scheibe 38 mit einem Zapfen 39 verbunden sind.

Hierbei kénnen um die Rolienspindel 30 mehre-
re Rollenlagermuttern hintereinander angeordnet
sein.

In dieser Tandem-Anordnung von Rollenlager-

muttern sind die einzelnen Rollenlagermuttern
miteinander  verbunden,  beispielsweise  ver-
schraubt.

Bei beiden Varianten der erfindungsgeméassen
Vorrichtung sind auch andere Anwendungsmdéglich-
keiten als in einem Armroboter méglich; beispiels-
weise in Hubdrehtischen, beim Werkzeugwechsel in
Bearbeitungsmaschinen.

Die Funktionsweise bleibt aber auch bei diesen
Anwendungen dieselbe.

Patentanspriiche

1. Armroboter, insbesondere zum Abnehmen von
Werkstlicken, dadurch gekennzeichnet, dass er

einen Arm (1) und einen mit dem Arm (1) ver-
bundenen Greifer (2) aufweist,

der Arm (1) mit einer Kugelumlaufmutter verbun-
den ist, die aus einem inneren Teil (3) und aus ei-
nem &usseren Teil (4) aufgebaut ist,

sich innerhalb der Kugelumlaufmutter entlang de-
ren Langsachse eine Kugelumlaufspindel (5) befin-
det,

das eine Ende der Spindel (5) mit einem Befesti-
gungsklotz (6) verbunden ist,

der Befestigungskiotz (6) mit einer Festplatte (7)
- auch Abstutzplatte genannt — verbunden ist,

das andere Ende der Spindel (5) zwei bis sechs
halbkreisférmige, eingelassene Zlige (8) aufweist,

der innere Teil (3) und der Aussere Teil (4) der
Kugelumiaufmutter derart miteinander verbunden
sind, dass sich dazwischen Gange (9) mit einem
kreisférmigen Querschnitt befinden, in denen sich
Kugeln (10) befinden, die verschiebbar und beweg-
bar sind,

die Gange (9) derart gestaltet sind, dass die Ku-
geln (10) Kontakt haben mit dem inneren Teil (3)
und mit dem &usseren Teil (4) der Kugelumlaufmut-
ter,

der innere Teil (3) der Kugelumlaufmutter Vor-
spannkandle (ll) aufweist, in denen sich Kugeln (10)
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befinden, die verschoben und bewegt werden kon-
nen,

die Vorspannkandle (11) derart gestaltet sind,
dass die Kugeln (10) Kontakt haben mit dem inne-
ren Teil (3) und mit der Spindel (5),

die Gange (9) und die Vorspannkanile (11) si-
nuswellenférmig miteinander verbunden und ab-
wechslungsweise rund um die Kugelumlaufmutter
angeordnet sind,

die Kugeln (10) durch die Gange (9) und durch
die Vorspannkanédle (11) um die Spindel (5) ver-
schiebbar und bewegbar sind,

die Kugelumlaufmutter mit einem Lagerring (12)
verbunden ist,

sich auf dem Lagerring (12) ein inneres axiales
Lager (13) und ein dusseres axiales Lager (14) be-
finden,

sich zwischen den genannten Lagern (13) und
(14) ein radiales Lager (15) befindet,

alle genannten Lager (13), (14) und (15) auf ein
Mitnehmerrohr (16) aufgebaut sind,

die genannten axialen Lager (13) und (14) mit ei-
ner Mutter (17) vorgespannt sind,

das Mitnehmerrohr (16) mit einem Befestigungs-
klotz (18) verbunden ist, und der Befestigungsklotz
(18) mit einer beweglichen Platte (19) verbunden
ist.

2. Armroboter nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass miteinander verbundene Teile ver-
schraubt sind.

3. Armroboter nach einem der Anspriiche 1 bis
2, dadurch gekennzeichnet, dass der innere Teil (3)
in Abhangigkeit der Anzahl der Zige (8) in der
Spindel (5) aus einem bis sechs, insbesondere drei,
Teilstiick(en) aufgebaut ist.

4. Armroboter nach einem der Anspriche 1 bis
3, dadurch gekennzeichnet, dass sich bei Einwir-
kung von Zug- und Stosskriften auf die Platte
(19) die Kugelumlaufmutter um die Spindel (5)
dreht.

5. Armroboter, insbesondere zum Abnehmen von
Werkstlicken, dadurch gekennzeichnet, dass er

einen Arm (1) und einen mit dem Arm (1) ver-
bundenen Greifer (2) aufweist,

der Arm (1) mit wenigstens einer Rollenlagermut-
ter verbunden ist,

sich innerhalb der Rollenlagermutter entlang de-
ren Langsachse eine Rollenspindel (30) befindet,

das eine Ende der Spindel (30) mit einem Befe-
stigungsklotz (6) verbunden ist, der Befestigungs-
klotz (6) mit einer Festplatte (7) — auch Abstitzplat-
te genannt - verbunden ist,

das andere Ende der Spindel (30) zwei bis
sechs halbkreisformige, aufgesetzte Ziige (31) auf-
weist,

die Spindel (30) mit Rollenlagern (32) in Kontakt
steht,

die Rollenlager (32) in Fiihrungslager (33) einge-
baut sind,

die Fibrungsiager (33) in Buchsen (34) unterge-
bracht sind,

die Buchsen (34) in ein Gehduse (35) eingebaut
sind,

das Fuhrungslager (33) {ber eine Tellerfeder (36)
vorgespannt ist,
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die Tellerfeder (36) uber einen Sicherungsring

(37) gesichert ist,

sich auf beiden Innenseiten des Rollenlagers (32)

je eine Distanzscheibe (38) befindet, und

die Rollenlager (32) zusammen mit der Distanz- 5

scheibe (38) mit einem Zapfen (39) verbunden sind.
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