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{54)  GREIFER FUER MANIPULATOREN

(57) Die Erfindung betrifft einen Greifer fir Manipulatoren und Industrieroboter. Der Greifer soll
bei geringer Masse und geringen Abmessungen einen groRen Greifbereich mit hoher Greifkraft
aufweisen, wobei die rotatorisch freie Bewegung des Greifers nicht begrenzt wird. Zur Erreichung
eines langen Greifweges der Greiferfinger sind die Greiferfinger parallel unter Ausnutzung der
gesamten Bauldnge zu bewegen und von einem fluidischen Antrieb anzutreiben. Erreicht wird
das, indem zwei Paar paralleler fluidischer Arbeitszylinder etwa um die Hubldnge der Kolben
versetzt parallel zueinander angeordnet sind und der sich an die Arbeitszylinder anschlieRende
Teil neben den versetzt angeordneten Arbeitszylinder als Kolbenstangenfiihrung ausgebildet ist.
Durch eine zentrisch zu den Arbeitszylindern angeordnete Bohrung sind alle Arbeitszylinder mit
der Druckmittelzuleitung verbunden. Die Kolbenrickstellung erfolgt durch in den Arbeitszylindern
angeordnete Druckfedern. Die zentrische Gleichlauffiihrung wird durch einen zwischen den
Greiferfingern angeordneten Zahntrieb gewanrleistet. Fig.2 u. 4
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Titel der Erfindung

Greifer flir Manipulatoren

Anwendungsgebiet der Erfindung

1

Die Erfindung findet Anwendung als Greifer flr Ménipula—

toren und Industrieroboter.

Charak teristik der bekannten technischen Ldsungen

Es ist bekannt, Greifer fir Manipulatoren bzw. Industrie-
roboter mit fluidem Arbeitszylinder als Antrieb mit paral-
leler Greiferfingerfdhrung einzusetzen. Die DD-PS 150 570
heschreiot einen Greifer mit pneumatischem Antrieb, bei
dem die von dem Arbeitszylinder ausgehende Antriebsbewe-
gung Uber einen Zahntrieb auf die Greiferfinger (bertragen
wird. Der Arbeitszylinder besteht aus zwel Zylinderteilen,
die von einem Gleitrohr umfaBt werden. Zwischen den Zylin-
derteilen befindet die sich mittig in dem Gleitronr ange-
brachte Trennwand als Kolben, womit zwei in Reihe liegehde
Arbeitszylinder entstenen. An dem Flhrungsronr istbeine
zahnstange befestigt, die die Antriebsbewegung {ber Zahn-
réder auf die mit Zannstangen versehenen in Fihrungsbahnen
laufende Greiferfinger Ubertragt. Zur Erreichung der ge-
genléaufigen Greiferfingerbewegung ist ein Greiferfingeran-

trieb mit einem Zwischenrad versehen. Die Ubertragung der
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Antriebskraft (iber Zahntriebe hat eine groBe Bauhdhe zur
Folge. Die prinzipielle Anordnung von zwei Aroeltszylln-
dern in einer Achse bringt die Einschrankung mlt sich, daB.
im Vernaltnls zur Bauldnge ein geringerer Antrlensweg fir
die GreiferFinger und damit ein geringer Greifbereich fdr
den Greifer zur Verfigung stent. Die Beaufschlagungvder
Arbeitszylinder mit Druckluft erfordert zwei separate Zu-
leitungen. In der DT-0S 2904377 wurde ein Greifer mit' pa-
rallel laufenden Greiferbacken, die Uber Druckmittel ange-

triebene Kolben bewegt werden zum Greifen von, von der

Drehmaschine aqustechenden Teilen, vorgeschlagen. Die An-
steuerung der zwel mit dem Greiferfinger verbundenen Kol-

- ben erFolgu getrennt und in zeitlicher Reihenfolge. Die

Endlagenbegrenzung eines XKolbens wird durch Anschlag be-
stimmt, wahrend der zeitlich nachlaufende Kolben die Span-
nung des Teiles im Greifer bewirkt. Auf Grund der Begren-
zung des Greifweges durch Anschlag steht immer nur ein ge-
ringer Greifweg zur Verfigung, die den Einsatz als Greifer
fir Manipulator oder Industrieroboter fir Arbeiﬁsaufgabén
mit unterschiedlichen GreifmaBen nicht anwendbar macht.
Die Druckmittelzufuhr zu den Arbeitszylindern erfolgt auch
bei diesem Greifer durch separate Leitungsfihrungen an die
Zylinder, womit eine rotatorische freie vielfache Drehbe-
wegung, die eine Zerstdrung der Leitung zur Folge natte,

nicht gegeben ist.

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist es, im Verhdltnis zur Masse und Ab-
mad des Greifers, einen langen Greifweg mit maximaler
Greifkraft ohne Einschrénkung seiner Drehbewegung zu er-

reichen.
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Darlegung des Wesens der Erfindung

Auf gabe der Erfindung ist es, einen Greifer fir Industrie-
roboter zu schaffen, bel dem die gesamte Baulénge als
Greifweg zur Verfiigung steht, die Greiferfinger parallel

‘zueinander bewegt werden und der Greifer um seine Dreh~

achse rotatorisch frei bewegbar ist, wobei die Spannbéwe—
gung von einem fluidischen Antrieb aus erfolgt.

Geldst wird diese Aufgabe dadurch, daB zwel Paar parallel
liegender Arbeitszylinder etwa um die Hubldnge der Kolben
versetzt und ebenfalls parallel -zueinander angeordnet
sind und der sich an die Arbeitszylinder anschlieBende

‘Teil neben den versetzt angeordneten Arbeitszylindern als

Kolbenstangenfilhrung ausgebildet ist. Die zwei Paare der
Arbeitszylinder sind im Zentrum miteinander durch eine Zu-
leitungsbohrung,‘in der eine Drehgelenkverbindung enthal-
ten ist, verbunden, die tangierend die Arbeitszylinder
verbindet und die so entstandene Offnung als Zu- und Ab-
lauf fir das Fluid dient. An den Kolbenstangenenden der
paarweisen Arbeitszylinder sind die Grei?er?ingér befe-
stigt, die eine Krdpfung um die Halfte des parallelen Ver-
satzes der um die Hubladnge versetzten Arbeitszylinderpaare
aufweisen. Uber ein zentrisch zwischen den Greiferfingeri
angeordnetes Zahnrad und an den Greiferfinger angebrachte
Zahnstangen sind die Greiferfinger gleichlaufméBig mitein-
ander verbunden. Die in den Arbeitszylindern laufenden
Kolben weisen Bohrungen auf, die die Druckfedern flir die
Kolbenriickstellung aufnehmen. Mit dem AnschluB des Grei-
fers an den Manipulator wird die Zuleitung in die Drehge-
lenkdichtung.eingeschoben, wobei der rotatorische Frei-
heitsgrad zwischen Zulauf und Greifer bestehen bleibt. Mit
der Beaufschlagung der Arbeitszylinder mit dem Druckmit-
tel, welches durch die Offnungen der tangierenden Zulei-
tungsbohrung in die Arbeitszylinder eintritt, werden die
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Kolben vom Zentrum nach auBen bewegt. Dabei bewegen sich
die Kolbenstangen, an deren Enden die Greiferfinger befe-
stigt sind, von auBen nach der Greifermitte und schlieBen
diesen. Die Greiferfinger stehen lber Zahnstangen und
einen gemeinsamen Zahnrad in Verbindung, so dab iper die-
sen Zahnradtrieb ein Gleichlauf der parallelen Greiferbak-
ken gegeben ist. Die Riickstellung der Greiferfinger in die
Ausgangsstellung erfolgt durch im Arbeitszylinder einge-
baute Druckfedern, die bei Nachlassen des Arbeitsdruckes
die Kolben in die im Zentrum des Greifers liegende Aus-
gangsstellung zuriickdriicken. |

Die Vorteile der erfindungsgeméBen L&sung sind, daB die
Bauldnge des Greifers fast vollsténdig fir den Greifbe-

‘reich genutzt werden kann und dab keine Fihrungselemente

beim Offnen oder SchlieBen des Greifers {iber die Baugrobe
hinausragen. Damit wird eine gute Zugédnglichkeit und An-
passung an die Arbeitsaufgabe erreicht. Durch die paarwei-
se Anordnung von Arbeitszylindern werden Antrieb und Fih-
rung der Greiferfinger Ubernommen, so dab externe Fihrun-
gen fir die Greiferfinger nicht erforderlich sind. Die
Ausgestaltung der Kolbensiangenfﬁhrung, die dber die ge-
samte Verfahrldnge der Kolben, die maximale Auflagelénge
von Kolben plus Kolbenstange sichert, hat die glinstigste
Aufnahme der von den Greiferfingern ausgehenden Kippmomen-
te zur Folge. Die paarweise Anordnung der Arbeitszylinder
unterstiitzt durch ihre Parallelfihrung dariber hinaus
nochmals die glinstigste Kraftnahme. Der Greifer hat, pbezo-
gen auf seine Abmessungen, lange Greifwege mit paralleler
zentrisch zulaufender Greifbewegung, mit Gber den gesamten
Greifbereich gleichbleibender Greifkraft, die pedingt
durch den pneumatischen Antrieb, einstellbar ist. Die zen-
trische steckbare Anordnung der Koppelstelle fir den
DruckluftanschluB gestattet eine problemlose Kopplung'des

Greifers mit dem Manipulater und bietet sich Ffir den
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automatischen Greiferwechsel an. Der Greifer weist, bezo-
gen auf den Greifweg und der Greifkraft, eine geringe Mas-
se und Abmessungen auf.

Ausfiihrungsbeispiel

Die Erfindung wird nachstehend an einem Ausfihrungsbei-

spiel ndher erlautert:

- Fig. 1 zeigt einen Schnitt A-A durch den Greifer,

Fig. 2 zeigt einen Schnitt B-B durch den Greifer,

Fig. 3 zeigt einen Schnitt C-C durch den Greifer,
Fig. 4 zeigt einen Schnitt D-D durch den Greifer.

Der Greifer besteht aus einem Gehduse 1, in dem zwei Paar
pneumatische Arbeitszylinder 2a, b und 2c¢, d um die Hub-
lange 3 der Kolben 4a, b; c, d versetzt parallel angeord-
net sind. Der sich an die Arbeitszylindef_Za,,b; c, d4 an-
schlieBende Gehduseteil ist als Kolbenstangenfihrung 5
ausgebildet. Die Arbeitszylinder 2a, b; ¢, d sind durch
AbschluBplatten 6a, b verschlossen, die eine Eptliftungs-
bohrung 7a, b, ¢, d aufweisen. Die je paarweise angeordne-
ten Arbeitszylinder 2a, b; 2c, d sind mit der im Zentrum
des Gehduses befindlichen Zuleitungsbohrung 8 verbunden,
in dem tangential die Arbeitszylinder 2a, b; c, d von der
Zuléitungsbohrung 8 angeschnitten sind und die so entstan-
dene Offnung 9a, b; c, d als Druckluftzuleitung und Druck-
luftableitungen dient. Durch die Beaufschlagung der Ar-
beitszylinder 2a, b; ¢, d mit Druckluft werden die Kol-
ben 4a, b; ¢, d vom Zentrum weg nach auBen bewegt. Dabei
folgen die Kolbenstangen 10a, b; ¢, d dem Kolben, 4a, b,
c, d in die Arbeitszylinder 2a, b, ¢, d, und die Kolben-
stangenenden ila, b, c, d bewegen sich zum Zentrum des
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Gehduses 1. Die an den Kolbenstangenenden 1la, b und ilc,
d angebrachten und um die H&lfte des parallelen Versatzes
der Arbeitszylinder 2a, 2c gekropften Greiferfinger 12a, b
fihren damit eine geradlinige GreiferschlieBbewegung aus.
An den Greiferfingern 12a, b befinden sich Zahnstangen 13a
b, die iiber ein gemeinsames Zahnrad 14 in Verbindung ste-
hen. Die Riickstellung der Kolben 4a, b; ¢, d und damit das
9ffnen der Greiferfinger erfolgt dber Druckfedern 15a, b;
¢, d, die in den Arbeitszylindern 4a, b, ¢, d angeordnet
sind. Im zusammengedriickten Zustand werden die Druckfe-

 dern 15a, b, ¢, d von den in Kolben 4a, b, ¢, d und Kol-

benstange 10a, b, ¢, d befindlichen Sackbonrungen 16a, b;
c, d aufgenommen. Die Abdichtung der Kolben 4a, bj ¢, d

und Kolbenstangen 1la, b; ¢, d ecfolgt durch Dichtrin-

ge 17a, b; ¢, d, wobei im Ubergang zwischen Kolben 4a, b;
¢, d und Kolbenstange 11 eine Nut 18a, b, ¢, d zur Vergro-
Berung der Kolbenflache eingearbeitet ist. In der Zulei- -
tungsbohrung 8 befindet sich eine Ringdichtung 19, in die
die Druckmittelleitung 20 beim Aufschrauben des Greifers
auf dem Manipulator eingeschoben wird und radiale Umlauf-
bewegungen des Greifers zuldBt. An dem Greiferfinger-1Za,
b befinden sich Aanahmebohﬁungen 21, die zum Anschluf der
nicht dargestellten Greiferbacken vorgesehen sind.
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Erfindungsanspruch

1.

Greifer fir Manipulatoren und Industrieroboter mit pa-
ralleler Greiferfingerbewegung und fldidischem Antriebd
gekennzeichnét dadurch, daB zwei Paar paralleler Ar-
beitszylinder (2a, b; 2c, d) um etwa die Hublange (3)
der Kolben'(4a, b, c, d) axial versetzt angeordnet
sind, die durch eine zentrisch im Genduse (1) angeord-
nete Zuleitungsbonhrung (8) tangierend miteinander ver-
bunden sind und daB die gegenlédufigen Kolbenpaare (4a,
b; 4c, d) durch an den Greiferfingern (12a, b) befind-
liche Zahnstangen (13a, b) Uber ein Zahnrad (14) in
Verbindung stehen.

. Greifer nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daB die

maximale Auflagerldnge vom Kolben (4) und der Kolben-
stange (10) lber die gesamte Hublange (3) des Kol-
bens (4) gleich ist.

. Greifer nach Punkten 1 und 2, gekennzeichnet dadurch;

daB das Gehduse (1) vorzugsweise aus einem Block be-
steht und sich an die Arbeitszylinder (2) Kolbenstan-
genfiihrungen (3) in Hubldnge (3) anschlieBen.

Greifer nach Punkt 1, gekennzeichnét dadurch, daB in
der zentrisch angeordneten Zuleitungsbohrung (8) eine
Ringdichtung (19) als Drehgelenkdichtung angeordnet

ist.

Greifer nach Punkten 1 bis 4, gekennzeichnet dadurch,
daB die Bauldnge des Greifers gleich dem Of fnungsweg
der Greiferfinger (12) ist und Druckfedern (15) in
Saékbohrungen (16) der Kolben (4) mit Kolbenstan-

gen (10) angeordnet sind. v

Hierzu_ Seiten Zeichnungen
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