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(54) Bezeichnung: Eine Abdeckhalterung verwendende Abdeckvorrichtung

(57) Hauptanspruch: Abdeckvorrichtung aufweisend:
einen ersten Roboter (10) mit einem Objektgreifabschnitt
(16), der zum Greifen eines Objekts (14) ausgebildet ist;
einen zweiten Roboter (20) mit einem Abdeckhalterungs-
greifabschnitt (30), der zum Greifen einer Abdeckhalterung
(26) ausgebildet ist; und

eine Auftrageinheit (24), die zum Auftragen eines Klebstoffs
auf das von dem Objektgreifabschnitt (16) des ersten Ro-
boters (10) gegriffene Objekt ausgebildet ist,

wobei die von dem Abdeckhalterungsgreifabschnitt (30)
des zweiten Roboters (20) gegriffene Abdeckhalterung (26)
an einer Abdeckstelle des von dem Objektgreifabschnitt
(16) des ersten Roboters (10) gegriffenen Objekts (14) an
gebracht ist, wobei auf die Abdeckstelle mittels der Auf-
trageinheit (24) durch Betreiben des ersten und/oder des
zweiten Roboters der Klebstoff aufbringbar ist,

wobei der erste Roboter (10) einen ersten Erfassungsab-
schnitt (12) aufweist, der eine Fehlstellung der von dem
Abdeckhalterungsgreifabschnitt (30) des zweiten Roboters
(20) gegriffenen Abdeckhalterung (26) erfasst,

und wobei die Abdeckhalterung (26) an der Abdeckstelle
des Objekts (14) anbringbar ist, wahrend eine Relativposi-
tion zwischen dem Objekt (14) und der Abdeckhalterung
(26) korrigiert wird oder eine Relativposition und eine Rela-
tivorientierung zwischen dem Objekt (14) und der Abdeck-
halterung (26) basierend auf der Greiffehlstellung der Ab-
deckhalterung (26) korrigiert wird, die von dem ersten Er-
fassungsabschnitt (12) erfasst wird.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Ab-
deckvorrichtung, die einen Abdeckvorgang unter Ver-
wendung einer Abdeckhalterung vor einem Lackier-
vorgang ausfuhrt.

[0002] US 2003/0154919 A1 offenbart einen Mecha-
nismus mit einem vertikalen Aktuator, der auf einem
Boden angebracht ist, um einen Kolben vertikal be-
wegen zu kénnen.

[0003] JP H09-141577 A offenbart einen Roboter mit
einem Greifabschnitt. Eine Steuerung steuert einen
Lackierroboter und den Abdeckroboter auf Basis von
in ein Steuerungspanel eingegebenen Daten.

[0004] US 4,821,673 A offenbart einen Aufbringro-
boter, der an einer Basis angebracht ist.

[0005] Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist
es, eine Abdeckvorrichtung bereitzustellen, die ei-
nen Abdeckvorgang unter Verwendung einer Ab-
deckhalterung mittels eines Roboters effektiv ausfiih-
ren kann.

[0006] Diese Aufgabe wird mit einer Abdeckvorrich-
tung mit den Merkmalen des Anspruchs 1 geldst.
Gemal der vorliegenden Erfindung weist eine Ab-
deckvorrichtung auf: Einen ersten Roboter mit ei-
nem Objektgreifabschnitt, der zum Greifen eines Ob-
jekts ausgebildet ist; einen zweiten Roboter mit ei-
nem Abdeckhalterungsgreifabschnitt, der zum Grei-
fen einer Abdeckhalterung ausgebildet ist; und einer
Auftrageinheit, die zum Auftragen des Klebstoffs auf
das von dem Objektgreifabschnitt des ersten Robo-
ters gegriffenen Objekts ausgebildet ist, wobei die
von dem Abdeckhalterungsgreifabschnitt des zwei-
ten Roboters gegriffene Abdeckhalterung an einer
Abdeckstelle des von dem Objektgreifabschnitt des
ersten Roboters gegriffenen Objekts angebracht ist,
wobei auf die Abdeckstelle mittels der Auftrageinheit
durch Betreiben des ersten und/oder des zweiten Ro-
boters der Klebstoff aufbringbar ist. Der erste Roboter
weist einen ersten Erfassungsabschnitt auf, der eine
Greiffehlstellung der von dem Abdeckhalterungsgrei-
fabschnitt des zweiten Roboters gegriffenen Abdeck-
halterung erfasst, und die Abdeckhalterung an der
Abdeckstelle des Objekts anbringbar ist, wahrend ei-
ne Relativposition zwischen dem Objekt und der Ab-
deckhalterung korrigiert wird, oder eine Relativposi-
tion und eine Relativorientierung zwischen dem Ob-
jekt und der Abdeckhalterung basierend auf der von
dem ersten Erfassungsabschnitt erfassten Greiffehl-
stellung der Abdeckhalterung korrigiert wird.

[0007] GemalR einer Weiterbildung der Erfindung
weist der zweite Roboter einen zweiten Erfassungs-
abschnitt auf, der eine Greiffehlstellung des von dem
Objektgreifabschnitt des ersten Roboters gegriffenen

Obijekts erfasst, und der Klebstoff auf die Abdeckstel-
le des Objekts auftragbar ist, wahrend eine Relativ-
position zwischen dem Objekt und der Auftrageinheit
korrigiert wird, oder eine Relativposition und eine Re-
lativorientierung zwischen dem Objekt und der Auf-
trageinheit basierend auf der von dem zweiten Erfas-
sungsabschnitt erfassten Greiffehlstellung des Ob-
jekts korrigiert wird.

[0008] Die Auftrageinheit ist gemaR einer bevorzug-
ten Ausfihrungsform an dem zweiten Roboter ange-
bracht, und der Klebstoff auf die Abdeckstelle des
Objekts auftragbar ist, wahrend die Auftrageinheit
und das Objekt durch Antreiben des ersten Roboters,
der das von dem Objektgreifabschnitt gegriffene Ob-
jekt greift, und/oder des zweiten Roboters relativ zu-
einander bewegt werden, an dem die Auftrageinheit
angebracht ist.

[0009] Die Auftrageinheit ist gemal einer Weiterbil-
dung an einer vorbestimmten Position innerhalb ei-
nes Betriebsbereiches des ersten Roboters positio-
niert, und das Objekt wird von dem Objektgreifab-
schnitt des ersten Roboters gegriffen und entnom-
men, und das enthommene Objekt ist relativ zu der
Auftrageinheit derart bewegbar, dass der Klebstoff
auf die Abdeckstelle des Objekts aufbringbar ist.

[0010] GemalR einer bevorzugten Ausfihrungsform
weist die Abdeckvorrichtung ferner einen Tisch zur
temporéaren Platzierung auf, der innerhalb eines ge-
meinsamen Betriebsbereiches positioniert ist, den
sich der erste Roboter und der zweite Roboter tei-
len, wobei der zweite Roboter einen zweiten Erfas-
sungsabschnitt aufweist, der eine Greiffehlstellung
des von dem Objektgreifabschnitt des ersten Robo-
ters gegriffenen Objekts erfasst, und wobei der ers-
te Roboter das Objekt auf dem Tisch zur tempora-
ren Platzierung platziert, nachdem eine Relativposi-
tion zwischen dem Objekt und dem Tisch zur tem-
poraren Platzierung korrigiert wird, oder eine Relativ-
position und eine Relativorientierung zwischen dem
Objekt und dem Tisch zur temporaren Platzierung
basierend auf der von dem zweiten Erfassungsab-
schnitt erfassten Greiffehlstellung des Objekts korri-
giert wird, wobei der zweite Roboter die Auftragein-
heit relativ zu dem Objekt auf dem Tisch zur tempo-
réren Platzierung zum Auftragen des Klebstoffs auf
die Abdeckstelle des Objekts bewegt, und anschlie-
Rend der zweite Roboter die Abdeckhalterung ent-
nimmt und die entnommene Abdeckhalterung an der
Abdeckstelle des Objekts auf den Tisch zur tempora-
ren Platzierung anbringbar ist, wo der Klebstoff auf-
tragbar ist.

[0011] In diesem Fall kann der zweite Erfassungs-
abschnitt eine positionale Fehlstellung des auf dem
Tisch zur temporaren Platzierung platzierten Objekts
erfassen, und der zweite Roboter kann den Klebstoff
auf die Abdeckstelle des Objekts auftragen, nachdem
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eine Relativposition zwischen dem Objekt auf dem
Tisch zur temporéaren Platzierung und der Auftragein-
heit korrigiert wird, oder eine Relativposition und ei-
ne Relativorientierung zwischen dem Objekt auf dem
Tisch zur temporéaren Platzierung und der Auftragein-
heit basierend auf der von dem zweiten Erfassungs-
abschnitt erfassten positionalen Fehlstellung des Ob-
jekts korrigiert wird.

[0012] GemaR einer bevorzugten Ausflihrungsform
ist der Klebstoff wasserldslich und seine Viskositat
nimmt durch eine Reduzierung des Wassergehalts
zu, und die Abdeckhalterung ist aus einem wasser-
absorbierenden Material.

[0013] Die Abdeckvorrichtung weist gemafl einer
bevorzugten Ausfiihrungsform einen dritten Erfas-
sungsabschnitt auf, der eine Position und eine Ori-
entierung eines zugeflhrten Objekts erfasst, nach-
dem eine Position des ersten Roboters korrigiert wird,
oder eine Position und Orientierung des ersten Robo-
ters basierend auf der von dem dritten Erfassungsab-
schnitt erfassten Position und Orientierung des Ob-
jekts korrigiert wird.

[0014] Gemal einer bevorzugten Ausfihrungsform
umfasst die Abdeckvorrichtung ferner einen vierten
Erfassungsabschnitt, der eine Position und Orientie-
rung einer zugeflhrten Abdeckhalterung erfasst, wo-
bei der zweite Roboter die zugefuhrte Abdeckhalte-
rung entnimmt, nachdem eine Position des zweiten
Roboters korrigiert wird, oder eine Position und Ori-
entierung des zweiten Roboters basierend auf der
von dem vierten Erfassungsabschnitt erfassten Posi-
tion und Orientierung der Abdeckhalterung korrigiert
wird.

[0015] Die voranstehenden und andere Aufgaben,
Merkmale und Vorteile der vorliegenden Erfindung
werden durch die folgende Beschreibung der bevor-
zugten Ausfiuihrungsformen mit Bezug auf die beige-
fugten Figuren ersichtlich, wobei:

[0016] Fig. 1 einen Zustand zeigt, in dem ein Werk-
stlick von dem an einem ersten Roboter angebrach-
ten ersten Erfassungsabschnitt erfasst wird;

[0017] Fig. 2 einen Zustand zeigt, in dem der erste
Roboter das Werkstiick greift;

[0018] Fig. 3 einen Zustand zeigt, in dem das von
dem ersten Roboter gegriffene Werkstiick durch ei-
nen an dem zweiten Roboter angebrachten zweiten
Erfassungsabschnitt erfasst wird;

[0019] Fig. 4 einen Zustand zeigt, in dem der Kleb-
stoff auf das Werkstlick aufgebracht wird;

[0020] Fig. 5 einen Zustand zeigt, in dem eine Ab-
deckhalterung mittels des an dem zweiten Roboter

angebrachten zweiten Erfassungsabschnitt erfasst
wird;

[0021] Fig. 6 einen Zustand zeigt, in dem der zweite
Roboter eine Abdeckhalterung greift;

[0022] Fig. 7 einen Zustand zeigt, in dem die von
dem zweiten Roboter gegriffene Abdeckhalterung
durch den an dem ersten Roboter angebrachten ers-
ten Erfassungsabschnitt erfasst wird;

[0023] Fig. 8 einen Zustand zeigt, in dem die Ab-
deckhalterung an dem Werkstliick durch Antreiben
des ersten Roboters und des zweiten Roboters an-
gebracht wird;

[0024] Fig. 9 einen Zustand zeigt, in dem ein Werk-
stlick mit der daran angebrachten Abdeckhalterung
zu einer vorbestimmten Position gebracht wird;

[0025] Fig. 10 eine Anwendung der vorliegenden Er-
findung zeigt;

[0026] Fig. 11 ein Flussdiagramm ist, das ein Ver-
fahren des Abdeckvorgangs unter Verwendung ei-
ner Abdeckvorrichtung gemal einer Ausfihrungs-
form der vorliegenden Erfindung darstellt; und

[0027] Fig. 12 ein Flussdiagramm zeigt, das ein sich
von dem Verfahren gemaR Fig. 11 unterscheidendes
Verfahren zeigt.

[0028] Im Folgenden wird eine bevorzugte Ausfiih-
rungsform der vorliegenden Erfindung mit Bezug
auf die Fig. 1 bis Fig. 10 und die Flussdiagramme
(Fig. 11 und Fig. 12) beschrieben. Die Erfindung fihrt
einen Abdeckvorgang unter Verwendung einer Ab-
deckhalterung mittels einer Vielzahl von (gemaf’ der
Ausfiihrungsform zwei) Robotern aus.

[0029] Fig. 1 bis Fig. 8 zeigen ein Verfahren des Ab-
deckvorgangs unter Verwendung einer Abdeckhalte-
rung. Zunachst wird, wie in Fig. 1 gezeigt ist, ein ers-
ter Erfassungsabschnitt (ein Bildsensor gemaf die-
ser Ausflihrungsform) 12 an einem verlagerbaren Ab-
schnitt eines ersten Roboters 10 angebracht, und ein
abzudeckendes Werkstlick 14 wird durch den ersten
Abdeckabschnitt 12 (Schritt S1 gemaf Fig. 11) er-
fasst.

[0030] Konkret wird ein Bild des Werkstlicks von
dem ersten Erfassungsabschnitt aufgenommen, und
eine Position und/oder Orientierung des Werkstlicks
wird durch eine Bildverarbeitung, oder ahnliches er-
fasst, um das Werkstlick 14 mittels eines Objektgrei-
fabschnitts (einer Hand 16 des ersten Roboters ge-
maR dieser Ausfiihrungsform) zu greifen.

[0031] Wie in Fig. 2 gezeigt ist, wird ein Werkstlck
14 unter Verwendung des ersten Roboters 10 (Schritt
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S2 gemal Fig. 11) enthommen. Beispielsweise greift
die Hand 16 des ersten Roboters 10 eine vorbe-
stimmte Stelle 18 (Fig. 1) des Werkstlcks 14, und
hebt das Werkstlick auf eine vorbestimmte Hohe an,
die fur den folgenden Vorgang geeignet ist.

[0032] Wiein Fig. 3 gezeigt ist, wird als nachstes er-
fasst, ob das von dem Roboter 10 gegriffene Werk-
stiick 14 eine vorbestimmte Position und Orientierung
(Schritt S3 gemal Fig. 11) aufweist. In dieser Be-
schreibung wird ein Zustand, in dem das gegriffene
Werkstiick 14 sich nicht in der vorbestimmten Positi-
on oder Orientierung befindet, als ,Greiffehlstellung”
bezeichnet. Die Greiffehlstellung des Werkstlicks 14
kann durch Aufnehmen eines Bildes des Werkstlicks
14 unter Verwendung eines zweiten Erfassungsab-
schnitts 22 (einem Bildsensor gemafn der vorliegen-
den Ausflihrungsform), der an einem sich von dem
ersten Roboter 10 unterscheidenden zweiten Robo-
ter 20 angebracht ist. Die erhaltenen Daten werden
an den ersten Roboter Ubertragen.

[0033] Wie in Fig. 4 gezeigt wird, wird unter Ver-
wendung einer Auftrageinheit 24 fir den Klebstoff,
der Klebstoff auf einer vorbestimmten Abdeckstelle
(an der eine nachstehend beschriebene Abdeckhal-
terung anzubringen ist) des von dem ersten Roboter
10 gegriffenen Werkstlicks 14 aufgebracht (Schritt S4
gemal Fig. 11). Dieser Auftragvorgang wird durch
Bewegen der Roboter 10 und 20 relativ zueinander
ausgefuhrt, wobei die Auftrageinheit 24 an dem zwei-
ten Roboter 20 angebracht ist, oder durch Bewe-
gen des ersten Roboters 10, wobei die Auftragein-
heit 24 an einem festen Ort angebracht ist. Wenn ei-
ne Greiffehlstellung im Schritt S3 erfasst wird, wird
wenigstens einer der Roboter 10 und 20 in dem Auf-
tragvorgang gemal Schritt S4 angetrieben, so dass
die Greiffehlstellung korrigiert wird (die Relativpositi-
on zwischen dem Werkstlick 14 und der Auftragein-
heit 24 wird korrigiert, oder die Relativposition und die
Relativorientierung zwischen dem Werkstuick 14 und
der Auftrageinheit 24 werden korrigiert).

[0034] Die Fig. 5 und Fig. 6 zeigen einen Entnah-
mevorgang der Abdeckhalterung 26 mittels des zwei-
ten Roboters 20. Wie in Fig. 5 gezeigt ist, wird die
Abdeckhalterung 26 (gemaf der vorliegenden Erfin-
dung im gestapelten Zustand in einem Fach 28 ent-
haltene Plattenelemente), die an einem vorbestimm-
ten Ort positioniert ist, von dem zweiten Erfassungs-
abschnitt 22 erfasst, und die Position und die Orien-
tierung der Abdeckhalterung 26 wird gemessen. Im
Anschluss daran wird, wie in Fig. 6 gezeigt ist, die
Abdeckhalterung 26 durch einen Abdeckhalterungs-
greifabschnitt wie eine Hand oder einen an dem vor-
deren Ende des zweiten Roboters 20 angebrachten
Saugabschnitt 30 entnommen.

[0035] Der Schritt (S5), in dem die Abdeckhalterung
26 von dem zweiten Roboter 20 entnommen wird,

muss vor dem Schritt S6, wie nachstehend beschrie-
ben wird, beendet sein. Daher kann Schritt S5 bis
zur Beendigung von Schritt S2 wie in Fig. 11 ausge-
fuhrt werden. Ansonsten wird Schritt S5 gleichzeitig
mit Schritt S4 wie in Fig. 12 ausgeflhrt, die ein weite-
res Beispiel fur einen Abdeckvorgang zeigt. In diesem
Zusammenhang wird Schritt S5 bis zur Beendigung
von Schritt S2 (Fig. 11) ausgefihrt, wenn der Auftrag-
vorgang in Schritt S4 ausgefiihrt wird, wobei die Auf-
trageinheit 24 an dem zweiten Roboter 20 angebracht
ist. Andererseits wird, wenn die Auftrageinheit 24 an
einem vorbestimmten Ort innerhalb des Betriebsbe-
reichs des ersten Roboters angeordnet ist, Schritt S5
ausgefuhrt, bis Schritt S2 beendet ist. Ansonsten wird
Schritt S5 gleichzeitig mit dem Schritt S4 ausgefiihrt,
wie in Fig. 12 gezeigt ist. Gemal der vorliegenden
Erfindung kann der Entnahmevorgang der Abdeck-
halterung mittels des zweiten Roboters 20 gleichzei-
tig mit der Erfassung/Entnahme oder der Auftragung
des Klebstoffs durch den ersten Roboter 10 ausge-
fihrt werden, wodurch die Zykluszeit des Verfahrens
reduziert werden kann.

[0036] Gemals dem Schritt S6, der in Fig. 7 gezeigt
ist, wird erfasst, ob die von dem zweiten Roboter 20
gegriffene Abdeckhalterung eine vorbestimmte Posi-
tion und Orientierung aufweist. Hier wird ein Fall, in
dem sich die Abdeckhalterung 26 im gegriffenen Zu-
stand nicht in der vorbestimmten Position und Ori-
entierung befindet, als ,Greiffehlstellung” bezeichnet.
Die Greiffehistellung der Abdeckhalterung 26 kann
durch Abbilden der Abdeckhalterung 26 mittels ei-
nes ersten Bildsensors 12 erfasst werden, der geman
Fig. 7 an dem ersten Roboter 10 angebracht ist.

[0037] Durch Bewegen des ersten Roboters 10 und
des zweiten Roboters 20 relativ zueinander, wie in
Fig. 8 gezeigt ist, kann die von dem zweiten Ro-
boter 20 gegriffene Abdeckhalterung 26 an einer
vorbestimmten Stelle (an der der Klebstoff aufge-
bracht wird) des von dem ersten Roboter 10 ge-
griffenen Werkstiicks 14 angebracht werden (Schritt
S7). Wenn eine Greiffehistellung der Abdeckhalte-
rung 26 im Schritt S6 erfasst wird, wird wenigstens
einer der Roboter 10 und 20 in dem Anbringungs-
vorgang gemal Schritt S7 angetrieben, um die Greif-
fehlstellung zu korrigieren (konkret wird eine Relativ-
position zwischen der Abdeckhalterung 26 und dem
Werkstuick 14 korrigiert, oder die Relativposition und
Orientierung zwischen der Abdeckhalterung 26 und
dem Werkstick 14). Gemal der Erfindung wird bei
dem Anbringungsvorgang der Abdeckhalterung 26
eine Anordnung realisiert, in der ein Roboter (erster
Roboter 10) ein Werkstiick 14 greift, und der ande-
re Roboter (zweiter Roboter 20) die Abdeckhalterung
26 greift. Dabei erfasst der Erfassungsabschnitt des
ersten Roboters eine Greiffehlstellung des anderen
Roboters, und die Abdeckhalterung 26 wird an dem
Werkstlck 14 angebracht, nachdem eine positionale
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Korrektur ausgefihrt wird. Somit kann die fir den An-
bringungsvorgang bendétigte Zeit reduziert werden.

[0038] SchlieRlich wird, wie in Fig. 9 gezeigt wird,
ein Lésevorgang ausgefiihrt, in dem ein Werkstiick
14 mit der daran angebrachten Abdeckhalterung 26
an einen vorbestimmten Ort 32 durch Bewegen des
ersten Roboters 10 bewegt wird (Schritt S8). Obwohl
Fig. 9 ein Beispiel zeigt, in dem drei Abdeckhalterun-
gen 26 an dem Werkstlck 14 angebracht sind, kann
die Anzahl und die Form der Abdeckhalterung nach
MaRgabe der Form des Werkstlicks variiert werden.

[0039] Fig. 10 zeigt eine Anwendung der vorliegen-
den Erfindung. In einem gemeinsamen Betriebsbe-
reich des ersten Roboters (nicht gezeigt) und des
zweiten Roboters 20 ist ein Tisch 34 zur tempora-
ren Platzierung positioniert. Basierend auf der Greif-
fehistellung des Werkstiicks 14, das durch den ers-
ten Roboter entnommen und von dem Objektgreifab-
schnitt, wie z. B. einer Hand 16, gegriffen wird (siehe
Fig. 2), platziert der erste Roboter das Werkstiick 14
auf dem Tisch 34 zur temporaren Platzierung, nach-
dem die Relativposition zwischen dem Werkstiick 14
und dem Tisch 34 zur temporaren Platzierung kor-
rigiert wird, oder die Relativposition und die Relativ-
orientierung zwischen dem Werkstiick 14 und dem
Tisch 34 zur temporaren Platzierung korrigiert wird.
Der zweite Roboter 20 mit der daran angebrachten
Auftrageinheit 24 bewegt die Auftrageinheit 24 relativ
zu dem Werkstlick 14 an dem Tisch 34 zur tempora-
ren Platzierung, um den Klebstoff auf die Abdeckstel-
le (auf die der Klebstoff aufgebracht werden soll) des
Werkstilicks 14 aufzutragen. Als nachstes entnimmt
der zweite Roboter 20 die Abdeckhalterung 26 und
bringt die enthommene Abdeckhalterung 26 an der
Abdeckstelle des Werkstiicks 14 auf dem Tisch 34
zur temporaren Platzierung an, wo der Klebstoff auf-
gebracht werden soll.

[0040] Selbst dann wenn die Abdeckhalterung nicht
an dem Werkstlick angebracht werden kann (konkret
selbst dann, wenn die Abdeckhalterung 26 nicht an
der Abdeckstelle des Werkstlicks 14 aufgrund einer
Interferenz zwischen der Hand 16 des ersten Robo-
ters 10 und der Abdeckhalterung 26 angebracht wer-
den kann), kann durch die Verwendung des Tisches
34 zur temporaren Platzierung die Abdeckhalterung
26 passend an dem Werkstiick 14 durch einmaliges
Platzieren des Werkstlicks 14 an dem Tisch 34 zur
temporaren Platzierung angebracht werden, da der
erste Roboter 10 das Werkstlick greift.

[0041] Beider Ausfihrungsform gemaR Fig. 10 kann
die positionale Fehlstellung des an dem Tisch zur
temporaren Platzierung positionierten Werkstlicks 14
mittels des an dem zweiten Roboter 20 angebrachten
zweiten Erfassungsabschnitts 22 erfasst werden. In
diesem Fall kann basierend auf der von dem zweiten
Erfassungsabschnitt 22 erfassten positionalen Fehl-

stellung der zweite Roboter 20 den Klebstoff auf die
Abdeckstelle (auf die der Klebstoff aufgebracht wer-
den soll) des Werkstlicks 14 auftragen, nachdem die
Relativposition zwischen dem Werkstlick 14 an dem
Tisch 34 zur temporaren Platzierung und der Auftra-
geinheit 24 korrigiert wird, oder die Relativposition
und die Relativorientierung zwischen dem Werkstlick
14 an dem Tisch 34 zur temporaren Platzierung und
der Auftrageinheit 24 korrigiert wird.

[0042] Gemalk der voranstehend beschriebenen
Ausflhrungsform hat der an dem ersten Roboter
10 angebrachte erste Erfassungsabschnitt 12 zwei
Funktionen, die Erfassung der Position und Orien-
tierung des zugefuhrten Werkstiicks 14 (Schritt S1)
und das Erfassen der Greiffehlstellung der von dem
zweiten Roboter 20 gegriffenen Abdeckhalterung 26
(Schritt S6). Diese Erfassungsfunktionen kénnen je-
doch von verschiedenen Erfassungsabschnitten aus-
gefihrt werden. Beispielsweise kann ein separater
dritter Erfassungsabschnitt 36 zum Erfassen der Po-
sition und Orientierung (oder der positionalen Fehl-
stellung) der zugefihrten Werkstiicke an einem fes-
ten Ort positioniert werden, und der erste Roboter 10
kann das erfasste Werkstlick entnehmen, nachdem
die Position oder die Position/Orientierung des ers-
ten Roboters 10 basierend auf der von dem dritten
Erfassungsabschnitt 36 erfassten positionalen Fehl-
stellung korrigiert wird (siehe Fig. 1).

[0043] Gemal der vorliegenden Ausfiihrungsform
hat der an dem zweiten Roboter 20 angebrach-
te zweite Erfassungsabschnitt 22 zwei Funktionen,
namlich die Erfassung der Position und Orientie-
rung der zugefiihrten Abdeckhalterung 26 (Schritt
S5) und die Erfassung der Greiffehlstellung des von
dem ersten Roboter 10 gegriffenen Werkstiicks 14
(Schritt S3). Diese Erfassungsfunktionen kénnen je-
doch auch von verschiedenen Erfassungsabschnit-
ten ausgefihrt werden. Beispielsweise kann ein se-
parater vierter Erfassungsabschnitt 38 (siehe Fig. 5)
zur Erfassung der Position und Orientierung (oder der
positionalen Fehlstellung) der zugefiihrten Abdeck-
halterung an einem festen Ort positioniert werden,
und der zweite Roboter 20 kann die erfasste Abdeck-
halterung entnehmen, nachdem die Position oder die
Position/Orientierung des zweiten Roboters basie-
rend auf der von dem vierten Erfassungsabschnitt 38
erfassten positionalen Fehlstellung korrigiert wird.

[0044] Fernerist es zu bevorzugen, dass der auf das
Werkstick aufgebrachte Klebstoff wasserléslich ist,
und die Eigenschaft einer zunehmenden Viskositat
aufgrund der Reduzierung des enthaltenen Wassers
aufweist. Die Abdeckhalterung ist aus einem was-
serabsorbierenden Material hergestellt. Daraus re-
sultiert, dass die Zeitspanne von dem Kontakt der Ab-
deckhalterung mit der Stelle des Werksticks, auf die
der Klebstoff aufgebracht wird, bis zum Ankleben der
Abdeckhalterung an das Werkstick mittels des Kleb-
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stoffs kurzer ist, als in dem Fall, in dem ein anderer
Klebstofftyp verwendet wird. Dadurch wird die Halte-
zeit reduziert, in der der erste Roboter und der zwei-
te Roboter entsprechend das Werkstiick und die Ab-
deckhalterung greifen, so dass das Werkstlick nicht
relativ zu der Abdeckhalterung bewegt wird.

[0045] Gemal der vorliegenden Erfindung kdénnen
die fur den Abdeckvorgang bendétigten Verfahren zwi-
schen den ersten und zweiten Robotern aufgeteilt
werden, und die Verfahren kénnen simultan ausge-
fuhrt werden. Daher kann die Vorgangsgesamtzeit
oder die Zykluszeit reduziert werden.

[0046] Durch Vorsehen des ersten Erfassungsab-
schnitts zum Erfassen der Greiffehlstellung der von
dem zweiten Roboter gegriffenen Abdeckhalterung
an dem ersten Roboter kann die Greiffehlstellung der
von dem zweiten Roboter gegriffenen Abdeckhalte-
rung erfasst werden, und die Abdeckhalterung kann
in der korrekten Position angebracht werden.

[0047] Durch Vorsehen des zweiten Erfassungsab-
schnitts zur Erfassung der Greiffehlstellung des von
dem ersten Roboter gegriffenen Werkstiicks an dem
zweiten Roboter, kann die Greiffehlstellung des von
dem ersten Roboter gegriffenen Werkstiicks erfasst
werden, und der Klebstoff kann in der korrekten Po-
sition aufgebracht werden.

[0048] Durch Anordnung des Tisches zur tempora-
ren Platzierung innerhalb eines gemeinsamen Be-
triebsbereichs, den sich der erste und der zweite Ro-
boter teilen, kann die Abdeckhalterung selbst dann
effektivan dem Werkstuick angebracht werden, wenn
die Abdeckhalterung nicht in der Abdeckposition an-
gebracht werden kann, da der erste Roboter das
Werkstuck greift.

[0049] Wenn der Klebstoff wasserldslich ist und eine
zunehmende Viskositat aufgrund der Reduktion sei-
nes Wassergehalts aufweist, und die Abdeckhalte-
rung aus einem wasserabsorbierbaren Material her-
gestellt ist, kann die fur die Anbringung und das Er-
greifen der Abdeckhalterung bendtigte Zeitspanne
reduziert werden.

Patentanspriiche

1. Abdeckvorrichtung aufweisend:
einen ersten Roboter (10) mit einem Objektgreifab-
schnitt (16), der zum Greifen eines Objekts (14) aus-
gebildet ist;
einen zweiten Roboter (20) mit einem Abdeckhalte-
rungsgreifabschnitt (30), der zum Greifen einer Ab-
deckhalterung (26) ausgebildet ist; und
eine Auftrageinheit (24), die zum Auftragen eines
Klebstoffs auf das von dem Objektgreifabschnitt (16)
des ersten Roboters (10) gegriffene Objekt ausgebil-
det ist,

wobei die von dem Abdeckhalterungsgreifabschnitt
(30) des zweiten Roboters (20) gegriffene Abdeckhal-
terung (26) an einer Abdeckstelle des von dem Ob-
jektgreifabschnitt (16) des ersten Roboters (10) ge-
griffenen Objekts (14) an gebracht ist, wobei auf die
Abdeckstelle mittels der Auftrageinheit (24) durch Be-
treiben des ersten und/oder des zweiten Roboters der
Klebstoff aufbringbar ist,

wobei der erste Roboter (10) einen ersten Erfas-
sungsabschnitt (12) aufweist, der eine Fehlstellung
der von dem Abdeckhalterungsgreifabschnitt (30)
des zweiten Roboters (20) gegriffenen Abdeckhalte-
rung (26) erfasst,

und wobei die Abdeckhalterung (26) an der Abdeck-
stelle des Objekts (14) anbringbar ist, wahrend ei-
ne Relativposition zwischen dem Objekt (14) und der
Abdeckhalterung (26) korrigiert wird oder eine Re-
lativposition und eine Relativorientierung zwischen
dem Objekt (14) und der Abdeckhalterung (26) basie-
rend auf der Greiffehlstellung der Abdeckhalterung
(26) korrigiert wird, die von dem ersten Erfassungs-
abschnitt (12) erfasst wird.

2. Abdeckvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass der zweite Roboter (10) einen
zweiten Erfassungsabschnitt (22) aufweist, der eine
Greiffehlstellung des von dem Objektgreifabschnitt
(16) des ersten Roboters (10) gegriffenen Objekts
(14) erfasst, und wobei der Klebstoff an der Abdeck-
stelle des Objekts (14) auftragbar ist, wahrend eine
Relativposition zwischen dem Objekt (14) und der
Auftrageinheit (24) korrigiert wird, oder eine Relativ-
position und eine Relativorientierung zwischen dem
Objekt (14) und der Auftrageinheit (24) basierend auf
der von dem zweiten Erfassungsabschnitt (22) er-
fassten Greiffehlstellung des Objekts korrigiert wird.

3. Abdeckvorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die Auftrageinheit (24)
an dem zweiten Roboter (20) angebracht ist, und wo-
bei der Klebstoff auf die Abdeckstelle des Objekts
(14) auftragbar ist, wahrend sich die Auftrageinheit
(24) und das Objekt durch Antreiben des ersten Ro-
boters (10), der das Objekt (14) mit dem Objektgreif-
abschnitt (16) greift, und/oder des zweiten Roboters
(20) relativ zueinander bewegen, an dem die Auftra-
geinheit (24) angebracht ist.

4. Abdeckvorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die Auftrageinheit (24)
an einer vorbestimmten Position innerhalb eines Be-
triebsbereiches des ersten Roboters (10) angebracht
ist, und wobei das Objekt (14) von dem Objektgreif-
abschnitt (16) des ersten Roboters (10) gegriffen und
entnommen wird, und das entnommene Objekt relativ
zu der Auftrageinheit (24) derart bewegbar ist, dass
der Klebstoff auf die Abdeckstelle des Objekts (14)
auftragbar ist.

6/14



DE 10 2012 022 054 B4 2016.11.24

5. Abdeckvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, das die Abdeckvorrichtung ferner
einen Tisch zur temporéren Platzierung (34) aufweist,
der innerhalb eines gemeinsamen Betriebsbereichs
positioniert ist, den sich der erste Roboter und der
zweite Roboter teilen,
wobei der zweite Roboter (20) einen zweiten Erfas-
sungsabschnitt (22) aufweist, der eine Greiffehlstel-
lung des von dem Objektgreifabschnitt (16) des ers-
ten Roboters (10) gegriffenen Objekts (14) erfasst,
und wobei der erste Roboter (10) das Objekt (14) auf
dem Tisch zur temporaren Platzierung (34) platziert,
nachdem eine Relativposition zwischen dem Objekt
(14) und dem Tisch (34) zur temporaren Platzierung
korrigiert wird, oder eine Relativposition und eine Re-
lativorientierung zwischen dem Objekt (14) und dem
Tisch zur temporaren Platzierung (34) basierend auf
der von dem zweiten Erfassungsabschnitt (22) er-
fassten Greiffehlstellung des Objekts (14) korrigiert
wird, wobei der zweite Roboter (20) die Auftragein-
heit (24) relativ zu dem Objekt (14) auf dem Tisch
(34) zur temporaren Platzierung zum Auftragen eines
Klebstoffs auf die Abdeckstelle des Objekts (14) be-
wegt, und anschlielend entnimmt der zweite Robo-
ter (20) die Abdeckhalterung (26) und bringt die ent-
nommene Abdeckhalterung an der Abdeckstelle des
Objekts (14) auf dem Tisch (34) zur temporaren Plat-
zierung an, wo der Klebstoff aufgebracht wird.

6. Abdeckvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch
gekennzeichnet, dass der zweite Erfassungsab-
schnitt (22) eine positionale Fehlstellung des auf dem
Tisch (34) zur temporéren Platzierung platzierten Ob-
jekts (14) erfasst, und wobei der zweite Roboter (20)
den Klebstoff auf die Abdeckstelle des Objekts (14)
auftragt, nachdem eine Relativposition zwischen dem
Objekt (14) auf dem Tisch (34) zur temporaren Plat-
zierung und der Auftrageinheit (24) korrigiert wird,
oder eine Relativposition und eine Relativorientie-
rung zwischen dem Objekt (14) auf dem Tisch (34)
zur temporaren Platzierung und der Auftrageinheit
(24) basierend auf der von dem zweiten Erfassungs-
abschnitt (22) erfassten positionalen Fehlstellung des
Objekts (14) korrigiert wird.

7. Abdeckvorrichtung nach einem der Anspriiche
1-6, dadurch gekennzeichnet, dass der Klebstoff
wasserldslich ist und die Viskositat aufgrund einer
Reduktion des Wassergehalts zunimmt, und die Ab-
deckhalterung (26) aus einem wasserabsorbieren-
den Material hergestellt ist.

8. Abdeckvorrichtung nach einem der Anspriiche
1-7, dadurch gekennzeichnet, dass die Abdeckvor-
richtung ferner einen dritten Erfassungsabschnitt (36)
umfasst, der eine Position und eine Orientierung ei-
nes zugeflihrten Objekts (14) erfasst, wobei der erste
Roboter (10) ein zugefiihrtes Objekt (14) entnimmt,
nachdem eine Position des ersten Roboters (10) kor-
rigiert wird, oder eine Position und Orientierung des

ersten Roboters (10) basierend auf der von dem drit-
ten Erfassungsabschnitt (36) erfassten Position und
Orientierung des Objekts (14) korrigiert.

9. Abdeckvorrichtung nach einem der Anspriiche
1-8, dadurch gekennzeichnet, dass die Abdeck-
vorrichtung ferner einen vierten Erfassungsabschnitt
(38) aufweist, der eine Position und eine Orientierung
einer zugeflihrten Abdeckhalterung (26) erfasst, wo-
bei der zweite Roboter (20) eine zugefiihrte Abdeck-
halterung (26) entnimmt, nachdem eine Position des
zweiten Roboters (20) korrigiert wird, oder eine Posi-
tion und Orientierung des zweiten Roboters (20) ba-
sierend auf der von dem vierten Erfassungsabschnitt
(38) erfassten Position und Orientierung der Abdeck-
halterung (26) korrigiert wird.

Es folgen 7 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen

FIG.2
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FIG.9
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FIG. 11
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FIG. 12
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