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(2) oder Robotergreifern (3) und einem derartigen
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(8) ist zur Kopplung mit dem Automatisierungssystem
(2) bzw. dem Robotergreifer (3) bereitgehalten.
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Zusammenfassung

Ein Reinigungswerkzeug (8) fur zumindest einen Teil der Unterwerkzeuganord-
nung von Biegemaschinen (1) mit Automatisierungssystem (2) oder Robotergrei-
fern (3) umfasst zumindest eine Burste (9, 14) sowie eine Absauganordnung (11)
mit einem Aufnahmebehaélter (13) fur abgesaugtes Material. Das Reinigungswerk-
zeug (8) ist mit einer Kopplungsanordnung fur das Automatisierungssystem (2)
oder den Robotergreifer (3) ausgestattet, und die Absauganordnung (11) ist mit ei-
nem Druckluftsystem des Automatisierungssystems (2) oder Robotergreifers (3)

koppelbar.

Eine Biegemaschine (1) mit Automatisierungssystem (2) oder Robotergreifern (3)
und einem derartigen Reinigungswerkzeug (8) kann dieses am Automatisierungs-
system (2) bzw. dem Robotergreifer (3) angekoppelt haben oder das Reinigungs-
werkzeug (8) ist zur Kopplung mit dem Automatisierungssystem (2) bzw. dem Ro-

botergreifer (3) bereitgehalten.

Fig. 1
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Die Erfindung betrifft ein Reinigungswerkzeug fur zumindest einen Teil der Unter-
werkzeuganordnung von Biegemaschinen mit Automatisierungssystem oder Ro-

botergreifern.

Bereits in der japanischen Veréffentlichung JPS6033828A ist eine automatische
Reinigung eines Unterwerkzeuges einer Biegepresse beschrieben. Ein zahnrad-
getriebener Reinigungsschlitten mit einer rotierenden Burste fahrt dabei entlang
der Biegeflache und reinigt diese. Es sind aber keinerlei Vorkehrungen fur eine au-
tomatische Handhabung durch einen Greifer getroffen, und es wird nicht die Auf-
nahme fur das Biegewerkzeug gereinigt, sondern die Oberflache des Werkzeuges

selbst.

In der japanischen Veréffentlichung JP2013237075A ist ein mittels eines Automa-
tisierungssystems handhabbarer Reinigungsschlitten mit starren Reinigungsburs-
ten offenbart, der nach Absetzen automatisch die Aufnahme fur das Unterwerk-

zeug einer Biegepresse entlangfahrt und reinigt. Die an den Bursten anhaftenden

Verschmutzungen werden mittels Druckluft weggeblasen.

Weiters ist ein System der Fa. Bystronic bekannt, bei welchem eine automatische
Reinigung fur die Halterung des Unterwerkzeuges vorgesehen ist. Dabei reinigt
ein mittels des Roboter-Greifers bewegbares Reinigungswerkzeug mittels Druck-
luft die Halterung fur das Unterwerkzeug der Biegepresse, jedoch ohne irgendwel-

che Bursten vorzusehen.

In der JP2005319351A ist eine Anordnung offenbart, bei welcher ein frei program-
mierbarer Roboter eine abkoppelbare Reinigungseinheit fur eine Matrize einer

Blechbearbeitungsmaschine tragt. Die Reinigungseinheit weist eine Burste auf, die
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allenfalls auch rotierend montiert sein kann, sowie einen Sauger fur die losgel6s-
ten Verschmutzungen, die dann in einen Sammelbehalter transportiert und dort

aufgefangen werden.

Aufgabe der vorliegenden Erfindung war es, die Nachteile des Standes der Tech-
nik zu dberwinden und eine Vorrichtung und ein Verfahren zur Verflgung zu stel-
len, deren Aufbau einfach und flexibel ist und die optimal auf die Integration in das
Automatisierungssystem der Biegeanlagen bzw. zur Verbindung mit einem dabei

eingesetzten Roboter ist.
Diese Aufgabe wird durch eine Vorrichtung gemaf den Ansprichen gelést.

Die erfindungsgemalie Vorrichtung sieht dazu ein Reinigungswerkzeug vor, das
zumindest eine Burste fur das Unterwerkzeug und/oder die Unterwerkzeugauf-
nahme, sowie eine druckluftbetriebene Absauganordnung mit einem Aufnahmebe-
halter fur abgesaugtes Material umfasst, wobei das Reinigungswerkzeug mit einer
Kopplungsanordnung fur das Automatisierungssystem oder den Robotergreifer
ausgestattet ist. Die Absauganordnung ist mit einem Druckluftsystem des Automa-
tisierungssystems oder Robotergreifers koppelbar ist. Damit ist eine automatische
Zunder- und Staubentfernung an der Unterwerkzeugklemmung und den Unter-
werkzeugen durch eine Vorrichtung mit integriertem luftbetriebenen Staubsauger

mit BUrstenaufsatz moglich.

Bevorzugt ist dabei ein Reinigungswerkzeug mit einem Aufnahmebehalter, der als

Sammelsack aus textilem, luftdurchlassigem Material ausgefuhrt ist.

Vorteilhafterweise kann an der Absauganordnung vor einem Unterdruckanschluss

eine Filteranordnung angeordnet sein.

Eine einfache Ausflhrungsform eines erfindungsgemassen Reinigungswerkzeugs
ist dadurch gekennzeichnet, dass zumindest eine Burste starr in das Reinigungs-

werkzeug integriert bzw. daran montiert ist.

Eine andere Ausfuhrungsform sieht vor, dass zumindest eine rotierende Burste in

das Reinigungswerkzeug integriert bzw. daran montiert und vorzugsweise mittels
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des Druckluftsystems des Automatisierungssystems oder Robotergreifers antreib-

bar ist.

Bevorzugt entspricht in jedem Fall die Breite zumindest einer Burste der Breite des

Unterwerkzeuges bzw. der Unterwerkzeugaufnahme.

Zur Loésung der gestellten Aufgabe ist auch eine Biegemaschine mit Automatisie-
rungssystem oder Robotergreifern und einem Reinigungswerkzeug vorgesehen
und dazu mit zumindest einer Burste fur das Unterwerkzeug und/oder die Unter-
werkzeugaufnahme ausgestattet. Dabei ist ein Reinigungswerkzeug gemass ei-
nem der vorhergehenden Absatze am Automatisierungssystem bzw. dem Robo-
tergreifer angekoppelt oder zur Kopplung mit dem Automatisierungssystem bzw.

dem Robotergreifer bereitgehalten.

Bevorzugt ist dabei vorgesehen, dass das Reinigungswerkzeug durch das Auto-
matisierungssystem bzw. den Robotergreifer entlang einer frei im Automatisie-

rungssystem bzw. den Robotergreifer programmierbaren Trajektorie bewegbar ist.

Weiters kann vorteilhafterweise vorgesehen sein, dass im Automatisierungssys-
tem bzw. einer Steuerung fur den Robotergreifer ein Anweisungsblock implemen-
tiert ist, um das Reinigungssystem entlang einer Geraden parallel und mit der
Burste das Unterwerkzeug und/oder die Unterwerkzeugaufnahme entlangstrei-

chend zu bewegen.

Bevorzugt ist ein Werkzeugmagazin bzw. eine Werkzeugwechselstation zur Auf-

nahme und Bereitstellung des Reinigungswerkzeuges ausgelegt.

Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden

Figuren naher erlautert.
Es zeigen jewells in stark vereinfachter, schematischer Darstellung:

Fig. 1 eine Gesamtansicht einer Biegemaschine, eines Roboters mit angekop-

pelter Reinigungsvorrichtung, sowie einer Wechselstation;
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Fig. 2 eine vergrésserte Darstellung eines Roboters mit angekoppelter Reini-
gungsvorrichtung;
Fig. 3 eine vergrésserte Darstellung eines Roboters mit angekoppelter Reini-

gungsvorrichtung mit starrer Burste;

Fig. 4 eine vergrésserte Darstellung eines Roboters mit angekoppelter Reini-

gungsvorrichtung mit rotierender Burste.

Einfuhrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfuh-
rungsformen gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbe-
zeichnungen versehen werden, wobei die in der gesamten Beschreibung enthalte-
nen Offenbarungen sinngemaf auf gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw.
gleichen Bauteilbezeichnungen uUbertragen werden kénnen. Auch sind die in der
Beschreibung gewahlten Lageangaben, wie z.B. oben, unten, seitlich usw. auf die
unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figur bezogen und sind diese Lage-
angaben bei einer Lageanderung sinngemal} auf die neue Lage zu Ubertragen.
Auch kénnen zum besseren Verstandnis des Aufbaus Elemente teilweise unmal3-

stablich und/oder vergréRert und/oder verkleinert dargestellt sein.

Fig. 1 zeigt eine schematische Gesamtansicht einer Anordnung mit einer Biege-
maschine 1 mit einem Automatisierungssystem 2, insbesondere hier in Form eines
Systems mit einem Robotergreifer 3, der vorteilhafterweise entlang eine Fuhrungs-
bahn 4 entlang der Biegemaschine 1 verfahrbar ist. Vorzugsweise ist weiters ein
Werkzeugmagazin bzw. eine Werkzeugwechselstation 5 zur Aufnahme und Be-
reitstellung unterschiedlicher Werkzeuge 6 fur die Biegemaschine 1 im Arbeitsbe-
reich des Robotergreifers 3 positioniert, entweder ortsfest oder allenfalls auch be-

weglich fur einen einfachen und raschen Austausch.

An der Werkzeugkupplung 7 der Robotergreifers 3 kann, wie in Fig. 1 angedeutet
und in Fig. 2 in grésserem Massstab dargestellt ist, neben Greifern fur ver-
schiedenste Werkzeuge 6 auch ein Reinigungswerkzeug 8 angekuppelt werden.

Dieses ist mit zumindest einer Burste 9 fur das Unterwerkzeug und/oder die Unter-
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werkzeugaufnahme 10 ausgestattet. Weiters ist eine druckluftbetriebene Absauga-
nordnung 11 am Robotergreifer 3 I6sbar angekoppelt und vorzugsweise in das
Reinigungswerkzeug 8 integriert. Das Reinigungswerkzeug 8 ist dafur mit einer
Kopplungsanordnung fur das Automatisierungssystem oder den Robotergreifer

ausgestattet ist.

Ein Saugrohr 12 fuhrt schliesslich zu einem Aufnahmebehalter 13 fur abgesaugtes
Material. Dieser Aufnahmebehélter 13 ist bevorzugt als Sammelsack aus textilem,
luftdurchlassigem Material ausgefuhrt. Die Absauganordnung 11 ist mit einem
Druckluftsystem des Automatisierungssystems oder Robotergreifers 3 koppelbar.
Vorteilhafterweise kann an der Absauganordnung vor einem Unterdruckanschluss

eine Filteranordnung angeordnet sein.

Das Reinigungswerkzeug 8 kann, wie in den Fig. 1 bis 3 gezeigt, mit zumindest ei-
ner starr integrierten bzw. montierten Burste 9 ausgestattet sein. Alternativ kann,
wie in Fig. 4 dargestellt, auch zumindest eine rotierende Burste 14 in das Reini-
gungswerkzeug 8 integriert bzw. daran montiert sein. Eine derartige rotierende
Burste 14, die ebenfalls mittels des Robotergreifers 3 bewegt wird, ist vorzugs-
weise mittels des Druckluftsystems des Automatisierungssystems oder Roboter-
greifers 3 antreibbar ausgelegt. Bevorzugt entspricht in jedem Fall die Breite zu-
mindest einer Burste 9, 14 der Breite des Unterwerkzeuges bzw. der Unterwerk-

zeugaufnahme 10 der Biegemaschine 1.

In gleicher Weise wie es fur die Werkzeuge 6 eingerichtet ist, kann auch das Rei-
nigungswerkzeug 8 in der Werkzeugwechselstation 4 bereitgehalten und nach Ge-
brauch auch wieder abgelegt werden. Bevorzugt ist das Reinigungswerkzeug 8
durch das Automatisierungssystem bzw. den Robotergreifer 3 entlang einer frei im
Automatisierungssystem bzw. den Robotergreifer 3 programmierbaren Trajektorie
bewegbar. Dazu ist beispielsweise im Automatisierungssystem bzw. einer Steue-
rung fur den Robotergreifer 3 ein Anweisungsblock implementiert, um das Reini-
gungssystem 8 entlang einer Geraden parallel und mit der Burste 9, 14 das Unter-
werkzeug und/oder die Unterwerkzeugaufnahme 10 entlangstreichend zu bewe-

gen.
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Bevorzugt wird durch das Einschalten der Druckluft zumindest die Absaugvorrich-
tung 11 aktiviert und durch alleiniges Verfahren entlang der Biegemaschine 1 die
Werkzeugklemmung der Unterwerkzeuge gereinigt. Dies hat den grofien Vortell,
dass das jeweilige Unterwerkzeug nicht tber Zunder gezogen wird und somit
keine verstarkte Abnutzung der Klemmung bzw. keine Ungenauigkeiten an der
Hoéhe des Unterwerkzeugs mehr entstehen. Weiters wird beispielsweise auch kein
aggressiver Zunder mehr in KunststofffUhrungen verschleppt, so dass diese gegen
Beschéadigungen geschutzt sind. Schliesslich kann auch gleichzeitig die beste-

hende Rustung vorab gereinigt werden.

Die Ausfuhrungsbeispiele zeigen mdgliche Ausflhrungsvarianten, wobei an dieser
Stelle bemerkt sei, dass die Erfindung nicht auf die speziell dargestellten Ausfuh-
rungsvarianten derselben eingeschréankt ist, sondern vielmehr auch diverse Kom-
binationen der einzelnen Ausfuhrungsvarianten untereinander mdéglich sind und
diese Variationsmoglichkeit aufgrund der Lehre zum technischen Handeln durch
gegenstandliche Erfindung im Kénnen des auf diesem technischen Gebiet tatigen

Fachmannes liegt.
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Bezugszeichenliste

Biegemaschine
Automatisierungssystem
Robotergreifer

Fuhrung
Werkzeugwechselstation
Werkzeug

Kupplung
Reinigungsvorrichtung
Burste (starr)
Unterwerkzeugaufnahme
Absaugeinrichtung
Saugrohr
Sammelbehalter

Burste (rotierend)
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Anspriiche

1. Reinigungswerkzeug (8) fur zumindest einen Teil der Unterwerkzeugan-
ordnung von Biegemaschinen (1) mit Automatisierungssystem (2) oder Roboter-
greifern (3), das Reinigungswerkzeug (8) umfassend zumindest eine Burste (9,

14) fir das Unterwerkzeug und/oder die Unterwerkzeugaufnahme (10), sowie eine
druckluftbetriebene Absauganordnung (11) mit einem Aufnahmebehalter (13) fur
abgesaugtes Material, wobei das Reinigungswerkzeug (8) mit einer Kopplungsan-
ordnung fur das Automatisierungssystem (2) oder den Robotergreifer (3) ausge-
stattet ist,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Absauganordnung (11) mit einem Druckluftsystem des Automatisierungssys-

tems (2) oder Robotergreifers (3) koppelbar ist.

2. Reinigungswerkzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
der Aufnahmebehalter (13) als Sammelsack aus textilem, luftdurchléssigem Mate-

rial ausgefuhrt ist.

3. Reinigungswerkzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
an der Absauganordnung (11) vor einem Unterdruckanschluss eine Filteranord-

nung angeordnet ist.

4. Reinigungswerkzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
zumindest eine Burste (9) starr in das Reinigungswerkzeug (8) integriert bzw. da-

ran montiert ist.

. Reinigungswerkzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
zumindest eine rotierende Burste (14) in das Reinigungswerkzeug (8) integriert
bzw. daran montiert und vorzugsweise mittels des Druckluftsystems des Automati-

sierungssystems (2) oder Robotergreifers (3) antreibbar ist.
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6. Reinigungswerkzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
die Breite zumindest einer Burste (9, 14) der Breite des Unterwerkzeuges bzw. der

Unterwerkzeugaufnahme (10) entspricht.

7. Biegemaschine (1) mit Automatisierungssystem (2) oder Robotergrei-
fern (3) und einem Reinigungswerkzeug (8) mit zumindest einer Burste (9, 14) fur
das Unterwerkzeug und/oder die Unterwerkzeugaufnahme (10),

dadurch gekennzeichnet, dass

ein Reinigungswerkzeug (8) gemass einem der Anspruche 1 bis 6 am Automati-
sierungssystem (2) bzw. dem Robotergreifer (3) angekoppelt oder zur Kopplung
mit dem Automatisierungssystem (2) bzw. dem Robotergreifer (3) bereitgehalten

ist.

8. Biegemaschine nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass das
Reinigungswerkzeug (8) durch das Automatisierungssystem (2) bzw. den Roboter-
greifer (3) entlang einer frei im Automatisierungssystem (2) bzw. den Robotergrei-

fer (3) programmierbaren Trajektorie bewegbar ist.

9. Biegemaschine nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass im
Automatisierungssystem (2) bzw. einer Steuerung fur den Robotergreifer (3) ein
Anweisungsblock implementiert ist, um das Reinigungssystem (8) entlang einer
Geraden parallel und mit der Burste (9, 14) das Unterwerkzeug und/oder die Un-

terwerkzeugaufnahme (10) entlangstreichend zu bewegen.

10. Biegemaschine nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass ein
Werkzeugmagazin bzw. eine Werkzeugwechselstation (5) zur Aufnahme und Be-

reitstellung des Reinigungswerkzeuges (8) ausgelegt ist.
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