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(54) VORRICHTUNG ZUM GIESSEN MIT EINEM ROBOTERGEFUHRTEN GIESSLOFFEL

(57) Es wird eine Vorrichtung zum Gielten mit einem
robotergefilhrten GielIdffel (2) vorgeschlagen, dem
eine Aufnahme (3) fir den um eine Loffelkippachse
(4) mit der Aufnahme (3) verschwenkbaren
Gielloffel (2) zugehdrt, wobei die Aufhahme (3) den
Gielloffel  (2)  vorzugsweise  auswechselbar
aufnimmt. Um vorteilhafte GulRverhéltnisse zu
schaffen, wird vorgeschlagen, dass zwei Aufnahmen
(3) fur je wenigstens einen GieRléffel (2) vorgesehen
sind, die Uber je einen Hebel (6) an einem
gemeinsamen, an einen Roboter (1) ankuppelbaren,
Trager (7) angelenkt sind, wobei die Hebel (6) um
eine zur Hebellangsachse quer verlaufende
Schwenkachse (8) schwenkverstellbar und/oder um
die Hebellangsachse (10) drehverstellbar am Trager
(7) angelenkt sind.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Giel3en mit einem robotergefihrten GieBIof-
fel, dem eine Aufnahme fir den um eine Léffelkippachse mit der Aufnahme verschwenkbaren
GieRIoffel zugehort, wobei die Aufnahme den GieRlIdffel vorzugsweise auswechselbar aufnimmt.

[0002] Mit derartigen robotergefilhrten Gieloffeln werden ublicherweise Gussformen wie Kokil-
len, Sandformen od. dgl. automatisiert ausgegossen. Der Roboter nimmt dabei einen GieRIoffel
in einer Aufnahme auswechselbar auf und entnimmt mit dem GielI6ffel eine fiir einen Gussvor-
gang erforderliche Menge an Schmelze einem Ofen bzw. einer Dosiereinrichtung, verlagert den
GieRl6ffel zum Angusstrichter und fullt die Schmelze durch ein Kippen des Léffels um die L6f-
felkippachse mit einer vorzugebenden Einflllgeschwindigkeit in die Gussform ein. Der GieRloffel
kann gegebenenfalls zwischen zwei Gussvorgangen ausgewechselt werden.

[0003] Bei anderen Vorrichtungen ist bekannt (DE 10 204 014 100 B3), einen Schwerlastrobo-
ter vorzusehen, mit dem die Kokille gehandhabt und zu verschiedenen Schmelzdosierdfen
bewegt werden kann, wo die Kokille mit der vorgesehenen Legierung beflllt wird. Wé&hrend
bzw. nach dem Befillvorgang mit geschmolzener Legierung kann diese Kokille mit dem
Schwerlastroboter um verschiedene Achsen gekippt werden, um Lufteinschlisse u. dgl. im zu
giellenden Werkstiick zu vermeiden, wonach die Kokille bis zum Erstarren der Schmelze abge-
stellt wird.

[0004] Ein wesentlicher Nachteil der bekannten Vorrichtungen liegt darin, dass damit lediglich
stets ein Werkstiick zu einem Zeitpunkt gegossen werden kann bzw. mit einem Roboter nur ein
GieBtrichter einer Gussform bedient werden kann. Sind inshesondere bei groBeren Werksti-
cken, mehrere Giel3trichter gleichzeitig zu bedienen bzw. ist mehr als eine Gussform gleichzei-
tig zu gielen, muss stets auf einen zweiten robotergefiihrten GieBloffel bzw. Schwerlastroboter
zurlickgegriffen werden.

[0005] Ausgehend von einer Vorrichtung der eingangs geschilderten Art liegt der Erfindung die
Aufgabe zugrunde, eine Vorrichtung zu schaffen, die bei mdglichst einfacher Bauweise und bei
geringem Bauaufwand die Beschickung zweier Einfilltrichter ermoglicht, ohne einen tbermali-
gen Aufwand betreiben zu miissen.

[0006] Die Erfindung I6st die gestellte Aufgabe dadurch, dass zwei Aufnahmen fir je wenigs-
tens einen GieBloffel vorgesehen sind, die Uber je einen Hebel an einem gemeinsamen, an
einen Roboter ankuppelbaren, Trager angelenkt sind, wobei die Hebel um eine zur Hebellangs-
achse quer verlaufende Schwenkachse schwenkverstellbar und/oder um die Hebelldngsachse
drehverstellbar am Trager angelenkt sind.

[0007] Gemal der Erfindung ist somit vorgesehen, einem Roboter einen ankuppelbaren Trager
zuzuordnen, an welchem Trager zwei Giel36ffel vorgesehen sind die je uber einen schwenk-
und/oder drehverstellbaren Hebel an dem Trager angreifen. Die GieRIéffel sind dabei gemein-
sam oder jeder fir sich um die Loffelkippachse zum Aufnehmen bzw. Einfiillen von Schmelze
mit der Aufnahme schwenkverstellbar am Hebel gelagert. Um dabei unterschiedliche Absténde
zwischen einzelnen Eingieltrichtern zweier Gussformen bzw. zwischen zwei Einflilltrichtern
einer einzelnen Gussform in einfacher Weise ausgleichen zu kénnen, sind die Hebel, vorzugs-
weise um eine zur Léffelkippachse zumindest anndhernd parallele Schwenkachse schwenkver-
stellbar am Trager angelenkt. Damit lassen sich bei einem gleichzeitigen Schwenken der Hebel
um die Schwenkachse und einem Schwenken der GieBl6ffels um die Loffelkippachse grélere
Spannweiten zwischen den Einfllltrichtern problemlos uberbricken.

[0008] Eine weitere Erhdhung der Flexibilitdt hinsichtlich der Erreichbarkeit verschiedenster
Einfllléffnungen ergibt sich, wenn die Hebel mit einem Drehantrieb um die Hebell&ngsachse
drehverstellbar am Trager gelagert sind. Dadurch kénnen die beiden GieRloffel insbesondere
zueinander verschwenkt werden bzw. nebeneinander angelegt werden und kénnen sich die
beiden Giellbffel zu einem gemeinsamen GielI6ffel mit verdoppeltem Fillivolumen erganzen. In
dieser Stellung kann nicht nur die Gussleistung des Gielloffels verdoppelt werden, sondern
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ergeben sich auch besonders vorteilhafte Verhaltnisse fir ein gemeinsames Beschicken der
beiden GieBloffel mit Schmelze.

[0009] Die wesentlichen Vorteile der Erfindung liegen darin, dass die beiden Loffel getrennt
voneinander angesteuert und betatigt werden kénnen, wodurch beim Befilllen der Loffel unter-
schiedliche Fiillmengen in die Loffel eingebracht und beim Ausleeren der Loffel auch unter-
schiedliche, an die jeweilige Guftform angepalite Schluckvolumen abgegeben werden kénnen.
Beim Ausfall eines der beiden Loffel kann die Anlage zudem, zumindest fiir eine bestimmte
Zeit, mit reduzierter Leistung weiterbetrieben werden, wodurch gewahrleistet ist, dass zumin-
dest noch eine gussfertige Schmelzcharge abgegossen werden kann.

[0010] Eine zusétzliche Vergrofierung der moglichen Gulidistanz zwischen einzelnen Einguss-
trichtern kann erzielt werden, wenn dem Trager wenigstens eine quer zur Hebelldngsachse
verlaufende Flhrung zugeordnet ist, entlang der die Hebel mit einem Antrieb verlagerbar sind
und/oder wenn wenigstens einer, vorzugsweise aber beide Hebel langsverstellbar, insbesonde-
re als Teleskophebel ausgebildet sind. Dazu kann der Hebel beispielsweise ein einerends
schwenkverstellbar am Trager angelenktes Profirohr umfassen, in welches eine drehangetrie-
bene Achse eingesetzt ist, die andernends die Aufnahme tragt, welche wiederum den GielNloffel
mit einem Schnellwechsler aufnimmt.

[0011] Um bei Bedarf zwischen einzelnen GieRloffeln rasch wechseln zu kdnnen, um also
inshesondere auch auf einen herkdmmlichen, einfachen GieBl6ffel zurlickgreifen zu kdnnen,
empfiehlt es sich, wenn der Trager mit einer Iésharen Kupplung ausgestattet ist, iber die der
Trager l6sbar mit einem Roboter verbindbar ist. Damit kann die zwei GieRl6ffel umfassende
Tragervorrichtung bei Bedarf abgestellt und gegen eine andere ausgetauscht werden. Dal} der
Kupplung samtliche Versorgungsleitungen, inshesondere Hydraulik- und elektrische Steuerlei-
tungen zum Ansteuern der einzelnen Schwenkantriebe zugeordnet sind, versteht sich von
selbst.

[0012] Damit beim Beflllen und Entleeren der GieBloffel eine ordnungsgeméfe Positionierung
des Gielloffels gewahrleistet werden kann, empfiehlt es sich, wenn wenigstens einem der
beiden Hebel aufnahmeseitig Abstandsensoren zugeordnet sind, welche Abstandsensoren
Abstande zwischen Hebel bzw. Aufnahmen und GieRIoffel und einer Gussform bzw. einer Do-
siereinrichtung messen und an die Robotersteuereinrichtung weiterleiten.

[0013] In der Zeichnung ist die Erfindung anhand eines Ausflihrungsbeispiels schematisch
dargestellt. Es zeigen

[0014] Fig. 1 eine erfindungsgemale Vorrichtung mit einem Roboter in Schragansicht,

[0015] Fig. 2 die Vorrichtung aus Fig. 1 in Vorderansicht und vergréRertem Mallstab ohne
Roboter und

[0016] Fig. 3 die Vorrichtung aus Fig. 2 in Seitenansicht.

[0017] Eine Vorrichtung zum Giellen umfasst einen Knickarmroboter 1, der gegebenenfalls
auch durch einen Portal- bzw. ahnlichen Roboter ersetzt werden kann, an dem ein roboterge-
flhrter GieRIoffel 2 angeordnet ist, dem eine Aufnahme 3 zugehért, wobei der GieRloffel 2 mit
der Aufnahme 3 um eine Ldffelkippachse 4 mit einem Schwenkantrieb 9 schwenkverstellbar ist,
der liber ein im Getriebegehduse 5 angeordnetes Umlenkgetriebe mit der schwenkverstellbar
im Getriehegehause 5 gelagerten Aufnahme 3 antriebsverbunden ist. Die Aufnahme 3 nimmt
den Giell6ffel 2 auswechselbar auf.

[0018] Erfindungsgemal sind zwei Aufnahmen 3 fir je einen Gieliloffel 2 vorgesehen, wobei
die Aufnahmen 3 (ber je einen schwenkverstellbaren Hebel 6 an einem gemeinsamen, an dem
Roboter 1 ankuppelbaren Trager 7 angelenkt sind.

[0019] Die Hebel 6 sind dabei um eine zur Loffelkippachse 4 zumindest annahernd parallele
Schwenkachse 8 schwenkverstellbar am Trager 7 angelenkt. Zudem sind die Hebel 6 mit einem
nicht naher dargestellten Drehantrieb um die Hebellangsachse 10 drehverstellbar am Trager 7
gelagert. Damit kdnnen die beiden Loffel zueinander verschwenkt und gleichzeitig in einen
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Tiegel zum Befiillen eingetaucht oder von einer Dosiereinrichtung befiillt werden. Die Schwenk-
verstellung der Hebel erfolgt im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel mittels zweier Hydraulikzylin-
der 11, die einerends am Trager 7 und anderends am Hebel 6 angreifen. Zudem kdnnen die
Hebel 6 langsverstellbar, insbesondere als Teleskophebel ausgebildet sein bzw. kann dem
Trager wenigstens eine quer zur Hebellangsachse verlaufende Fihrung zugeordnet sein, die
beispielsweise in paralleler Richtung zu einer durch die beiden Schwenkachsen 8 verlaufenden
Verbindungslinie ausgerichtet ist und entlang der die Hebel mit einem Antrieb verlagerbar sein
kdénnen.

[0020] Jeder der beiden Hebel 6 umfasst ein einerends schwenkverstellbar um die Achse 8 am
Trager 7 angelenktes Profilrohr 12 in das eine vom Drehantrieb 9 drehangetriebene Achse 13
eingesetzt ist, die andernends die Aufnahme 3 tragt. Drehantrieb 9 und Profilrohr 12 sind im
dargestellten Ausfithrungsheispiel gegeniiber dem Trager 7 um die Achse 10 drehfest gehalten.
Das Profilrohr 12 bildet eine Art Lager fiir die Achse 13 aus und der Hebel 6 wird durch ein
Verschwenken von Antrieb 9, Profilrohr 12 und Achse 13 mit Aufnahme 3 und GieRloffel 2 in die
bendtigte Lage gebracht.

[0021] Des Weiteren ist der Trager 7 mit einer 16sbaren Kupplung ausgestattet, iiber die der
Trager 7 mit dem Roboter 1 l6shar verbindbar ist. Die Schnellverschlisse, mit denen die Auf-
nahmen 3 die GieBloffel 2 auswechselbar aufnehmen, sind im vorliegenden Ausflihrungsbei-
spiel nicht ndher dargestellt. Um den Abstand der GieRloffel zu einer Befiillungsanlage, zu
einem Tiegel bzw. zu einer Gussform vorteilhaft messen zu kdnnen, sind wenigstens einem der
beiden Hebel 6 aufnahmeseitig Abstandsensoren 15 zugeordnet.

Anspriiche

1. Vorrichtung zum Gieflen mit einem robotergefiihrten GieRl6ffel, dem eine Aufnahme fir
den um eine Loffelkippachse mit der Aufnahme verschwenkbaren Giefl6ffel zugehort, wo-
bei die Aufnahme den Gielll6ffel vorzugsweise auswechselbar aufnimmt, dadurch ge-
kennzeichnet, dass zwei Aufnahmen (3) fir je wenigstens einen Gieloffel (2) vorgesehen
sind, die Uber je einen Hebel (6) an einem gemeinsamen, an einen Roboter (1) ankuppel-
baren, Trager (7) angelenkt sind, wobei die Hebel (6) um eine zur Hebellangsachse quer
verlaufende Schwenkachse (8) schwenkverstellbar und/oder um die Hebelldngsachse (10)
drehverstellbar am Tréger (7) angelenkt sind.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Hebel (6) um eine zur
Loffelkippachse (4) zumindest annahernd parallele Schwenkachse (8) schwenkverstellbar
am Trager (7) angelenkt sind.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass dem Trager (7)
wenigstens eine quer zur Hebellingsachse (10) verlaufende Fihrung zugeordnet ist, ent-
lang der die Hebel (6) mit einem Antrieb verlagerbar sind.

4. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass die Hebel
(6) langsverstellbar, inshesondere als Teleskophebel, ausgebildet sind.

5. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass der Hebel
(6) ein einerends schwenkverstellbar am Trager (7) angelenktes Profilrohr (12) umfalit, in
das eine drehangetriebene Achse (13) eingesetzt ist, die anderends die Aufnahme (3)
tragt.

6. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass der Tra-
ger (7) mit einer l6sbaren Kupplung ausgestattet ist Gber die der Trager (7) l6sbar mit ei-
nem Roboter (1) verbindbar ist.
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7. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass den Auf-
nahmen (3) Schnellverschlisse fiir den Giellloffel (2) zugehoren.

8. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass wenigs-
tens einem der beiden Hebel (6) aufnahmeseitig Abstandssensoren (15) zugeordnet sind.

Hierzu 3 Blatt Zeichnungen
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