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(54) Positionier- und Spannvorrichtung fiir komplexe GuRstiickanordnungen zum Abtrennen von Uberschuf3-
material '

(57) Die Erfindung ist in der GieRereiindustrie anwendbar und betrifft eine Vorrichtung zum Positionieren und
Spannen komplexer GuBstickanordnungen zum Abtrennen von UberschuBmaterial mit dem Ziel, die
Positioniergenauigkeit beim Abtrennproze zu erhohen und Kosten fiir Nacharbeit oder Ausschuf® zu vermeiden.
AufgabengemaB ist eine einfache und robuste Positionier- und Spannvorrichtung fir komplexe
GuBstiickanordnungen zu entwickeln, um das (berschussige Material von den komplexen GuBstlickanordnungen
fehlerfrei mittels robotergefiihrter thermischer Trenngerite, vorzugsweise durch Gelenkroboter, automatisch
abzutrennen. ErfindungsgemaR wird die Aufgabe dadurch gelost, daR in der Positionierelementenaufnahme (1) mit
konischer Bohrung ein Lager (2) und Spannkugeln (3) und koaxial zur Positionierelementenaufnahme ein Spannring
(4) sowie ein mit Positionierelementen versehener Zentrierkopf (5) angeordnet sind. Fig. 1
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Erfindungsanspruch:

1. Positionier- und Spannvorrichtung fiir komplexe GuRstickanordnungen zum Abtrennen von UberschuBmaterial, in der das
Speiser- und Anschnittsystem und zuséatzlich lagegebundene angegossene Positionierelemente in Form von Erhebungen
am Speiser- und Anschnittsystem und/oder am GuBstiick zum form- und kraftschlissigen Positionieren und Spannen
verwendet werden, gekennzeichnet dadurch, daR in der Positionierelementeriaufnahme (1) mit konischer Bohrung ein
Lager (2) und Spannkugeln (3} und koaxial zur Positionierelementenaufnahme ein Spannring (4) sowie ein mit
Positionierelementen versehener Zentrierkopf (5) angeordnet sind.

Hierzu 1 Seite Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung ist in der GieRereiindustrie anwendbar und betrifft eine Vorrichtung zum Positionieren und Spannen komplexer
GuBstiickanordnungen, die ein Abtrennen des Uberschiissigen Materials mittels robotergeflihrter thermischer Trenngeréte,
vorzugsweise durch Gelenkroboter, erméglicht.

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Bekanntist es, daR zum mechanisierten Abtrennen des iberschiissigen Materials von Gu3stiicken entsprechende Vorrichtungen
zur Positionierung der GuRstiicke verwendet werden. Die Nachteile dieser Vorrichtungen bestehen hauptsachlich darin, daf$
entweder ein zusétzlicher Aufwand fir das neue Einrichten der thermischen Trenngeréte bei Anderung der Schnittbedingungen
erforderlich ist oder ein unvertretbar hoher Materialaufwand zur Positionierung der GuR3sticke entsteht.

Weiterhin sind durch DD-WP 142431 Positionierhilfsmittel bekannt, die am Anschnitt- und Speisersystem der GuRRstlicke bzw.
der komplexen GuRstiickanordnungen angeordnet sind und die zusammen mit einer Vorrichtung die GuBstucke und komplexen
GuBstliickanordnungen fiir den Abtrennprozef positionieren sollen.

Die Positionierung erfolgt hierbei nur mittels der formschliissigen Verbindung des Speiser- und Anschnittsystems mit'den
entsprechenden Aufnahmeelementen der Vorrichtung, wobei die Aufnahmeelemente beispielsweise mit Durchbriichen
versehen sind und/oder die Form eines Prismas haben kénnen. Nachteilig ist, da3 mit der Aufnahmevorrichtung zur
Durchfiihrung des Verfahrens zum Abtrennen von lberschiissigem Material keine ausreichende Positioniergenauigkeit
gewihrleistet werden kann. Nacharbeit oder Ausschuf’ der Gufstiicke sind die Folge ungenauer Trennschnitte.

Alle bekannten Vorrichtungen zum thermischen Abtrennen von berschiissigem Material an komplexen GuRstlickanordnungen
sind nicht fir das automatische Abtrennen mittels robotergefihrter thermischer Trenngerdte in der GieRerei geeignet.

)Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist es, die Posmomergenauxgkett beim Abtrennprozef’ zu erhéhen und Kosten fiir Nacharbeit oder Ausschuly
zu vermeiden.

rarlegung des Wesens der Erfindung

Die Aufgabe der Erfindung besteht darin, eine einfache und robuste Vorrichtung zum kraftschiissigen Positionieren und
Spannen komplexer GuRstiickanordnungen zu entwickeln, um das {iberschiissige Material fehlerfrei von den komplexen
GuRstiickanordnungen mittels robotergefiihrter thermischer Trenngeréte, vorzugsweise durch Gelenkroboter, automatisch
abzutrennen. Erfindungsgeman besteht die Positionier- und Spannvorrichtung aus einer Positionierelementenaufnahme mit
konischer Bohrung, in der ein Lager und Spannkugeln und koaxial zur Positionierelementenaufnahme ein Spannring sowie ein
mit Positionierelementen versehener Zentrierkopf angeordnet sind. Die komplexe GuRstickanordnung, versehen mit einem
bolzenartigen Positionierelement unterschiedlicher Konizitdt und einem trapezartigen Positionierelement, wird kraftschlissig
zum robotergerechten thermischen Abtrennen des UberschuRmaterials positioniert und gespannt, wenn die komplexe
GuBstiickanordnung mit dem bolzenartigen Positionierelement in die Positionierelementenaufnahme der Vorrichtung gelegt
und gleichzeitig im Lager gedreht wird, bis das trapezartige Positionierelement vom Zentrierkopf fixiert ist. Danach bewegt der
Spannring die Spannkugeln symmetrisch-konzentrisch zum bolzenartigen Positionierelement und spannt dieses
kraftschlissig.

Vorteilhaft ist, daR die Positionier- und Spannvorrichtung den GieRereibedingungen angepal’t ist und trotz Oberflachenrauheit
des Gusses eine hohe Positioniergenauigkeit hat. Dadurch kann das Gberschiissige Material von komplexen
GuRstickanordnungen fehlerfrei mittels robotergefiihrter thermischer Trenngeréte, vorzugsweise durch Gelenkroboter,
automatisch abgetrennt werden.

Ausflihrungsbeispiel

Die Erfindung soll nachstehend am Beispiel des automatischen Abtrennens von UberschuBmaterial an einer komplexen
GuRstiickanordnung durch einen Gelenkroboter erléutert werden.

In der zugehdrigen Zeichnung zeigt:

Figur 1: erfindungsgemaRe Positionier- und Spannvorrichtung im Schnitt _

{n Figur 1 ist die Vorrichtung, bestehend aus einer Positionierelementenaufnahme 1 mit konischer Bohrung, in der ein
Kegelrollenlager 2 und drei Spannkugein 3 und koaxial zur Positionierelementenaufnahme ein Spannring 4 sowie ein mit
Positionierelementen versehener Zentrierkopf 5 angeordnet sind, dargestelit. Zum robotergerechten thermischen Abtrennen
des (iberschiissigen Materials sind zwei drehbare Tragarme mit erfindungsgemaRer Spann- und Positioniervorrichtung so
anzuordnen, daf3 der Arbeitspunkt des Gelenkroboters, welcher gleichzeitig Ausgangspunkt fir die Programmierung des
jeweiligen Arbeitsablaufes unterschiedlicher komplexer GuBstiickanordnungen ist, der Schnittpunkt der Umkreise der
Drehachsen des bolzenartigen Positionierelementes ist.

AuRerhalb des Arbeitsbersiches des Gelenkroboters wird wechselseltlg in die Positionierelementenaufnahme 1 der Vorrichtung
das bolzenartige Positionierelement einer komplexen GuRstiickanordnung gelegt und gleichzeitig im Lager 2 gedreht, bis der
Zentrierkopf 5 das trapezartige Positionierelement der komplexen GuBstlickanordnung fixiert hat. Durch Betatigung eines
Arbeitszylinders bewegt danach der Spannring 4 die drei Spannkugeln 3 symmetrisch-konzentrisch zum bolzenartigen
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Positionierelement und spannt dieses kraftschliissig. Somit ist die komplexe Gufstlickanordnung fiir das robotergerechte
thermische Abtrennen des UberschuRmaterials positioniert. Der Tragarm schwenkt zum Arbeitspunkt, und das vom Roboter
gefiihrte thermische Trenngerét trennt das iiberschiissige Material entsprechend dem gespeicherten Arbeitsablauf ab.
Vorteilhaft ist, wenn zusatzlich im Arbeitsbereich des Gelenkroboters eine in mehrere Richtungen schwenkbare Leiteinrichtung,
beispielsweise eine Klappe, installiert ist, die die GuBstiicke und das (iberschiissige Material in unterschiedliche Richtungen in
bekannte Transporteinrichtungen leitet. Danach wird der Tragarm in Ausgangsstellung gefahren und der zweite Tragarm mit
einer positionierten GuRBstiickanordnung zur Bearbeitung in Arbeitsstellung gedreht.
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