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'(54) Greifer fiir flache prismatische und rotationssymmetrische Teile

(57) Die Erfindung betrifft einen Greifer fiir Industrieroboter, mit dem es méglich ist, flache prismatische und
rotationssymmetrische Werkstiicke im gespannten Zustand um eine auf der Werkstiickebene senkrecht stehende
Achse umn 360° zu verdrehen, ohne daR ein gesonderter Antrieb dafiir notwendig ist. ErfindungsgemaR sind die
beiden Greiforgane des als Parallelgreifer mit einer feststehenden Backe ausgefiihrten Greifers als Drehteller
ausgefiihrt, die in den Greiferbacken drehbar gelagert sind und deren Drehachsen koaxial zueinander verlaufen. Der
obere dieser Drehteller wird am Handgelenk des Industrieroboters angeflanscht und von dessen :
Handachsdrehantrieb angetrieben. Der Grundkérper des Greifers ist gegen Mitdrehen gesichert.
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Erfindungsanspruch:

1. Greifer fiir flache prismatische und rotationssymmetrische Teile, der in Verbindung mit einem geeigneten .
Parallelfiihrungsmechanismus flir verschiedene Einsatzzwecke in der Industrieroboter- und Handhabetechnik eingesetat
werden kann, dadurch gekennzeichnet, daR das gegriffene Werkstlick um eine cj|urch das Greiferzentrum der Greifglieder
laufende Achse um 360° drehbar ist, ohne daf3 der Greifergrundkérper selbst in die Drehbewegung mit einbezogen ist.

2. Greifer nach Punkt 1, dadurch gekennzeichnet, daf? die Drehung des Werkstiickes durch den Handdrehantrieb des Roboters™
bzw. Manipulators erfolgt.

3. Greifer nach Punkt 1, dadurch gekennzeichnet, daf? das Werkstiick von 2 koaxial zuemander laufenden Drehtellern gegriffen
wird, von denen der obere durch den Handdrehantrieb des Roboters bzw. Manipulators angetrieben wird und der untere frei
drehbar gelagert ist.

4. Greifer nach Punkt 1, dadurch gekennzelchnet daR auf den Drehtellern leicht wechselbare PaRelemente fiir das jeweilige
Werksttlick angebracht werden.

. Hierzu 2 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft einen Greifer flr Industrieroboter und Manipulatoren fir flache prismatische und rotationssymmetrische
Teile und ist fiir alle technologischen sowie Beschickungsaufgaben geeignet, bei denen der freie Zugang zur AuBenkontur des
Werkstlckes am gesamten Umfang oder eine Verédnderung der Drehorientierung gewéhrleistet werden muf.

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Es sind Greifer fiir Industrieroboter bekannt, mit deren Hilfe Korrekturen in der Drehorientierung des Werkstiickes im gespannten
Zustand maglich sind.

So wird nach DE 3310159 A1 ein Drehantrieb zum Schwenken des Greifers eines Industrieroboters dargestellt. Dieser ist fiir
technologische Roboter, mit denen die gesamte Auflenkontur eines Werkstiickes bearbeitet werden soll, jedoch nur bedingt
geeignet, da beim Drehen des Greifers mit gespanntem Werkstlick um 360° in einer Stellung der Greifer den Zugang zum
Werkstick versperrt und somit ein Umgreifen notwendig wird.

Der nach DE 3310209 dargestellte Greifer ist nur fiir rotationssymmetrische Teile, die eine gewisse Rundlaufgenauigkeit
aufweisen, geeignet und scheidet somit flir die Anwendung bei technologischen Robotern, mit denen die AuBenkonturen von
Werkstlicken bearbeitet werden sollen, aus. Ein weiterer Nachteil dueses Greifers ist der fiir die Realisierung der Drehbewegung
. des Werkstlickes zusétzlich bendtigte Antrieb.

Ziel der Erfindung

‘Z_iel der Erfindung ist es, einen Greifer zu schaffen, mit dessen Hilfe flache prismatische und rotationssymmetrische Teile
gegriffen und im gespannten Zustand um 360° gedreht werden kdnnen, ohne daR fiir das Drehen ein zusétzlicher Antrieb
notwendig ist und ohne daR der Greifergrundkdrper mitgedreht wird.

Dadurch wird eine technologische Bearbeitung von Werkstiicken am gesamten Umfang erméglicht, ohne daB ein Umgreifen
erforderlich ist.

Darstellung des Wesens der Erfindung

Aufgabe der Erfindung ist die Schaffung eines Greifers, mit dessen Hilfe es moglich ist, das Werkstiick im gespannten Zustand

um 360° zu verdrehen, wobei der Greifergrundkdrper sich nicht mitdreht und fiir die Erzeugung der Drehbewegung des

Werkstiickes das Handdrehgelenk des Roboters genutzt wird.

ErfindungsgemaR wird die Aufgabe dadurch gelost, dal? die Greiferorgane als Drehteller ausgebildet sind, die in den

Greiferbacken drehbar gelagert sind und deren Drehachsen koaxial zueinander verlaufen.

Der obere Dri zhteller wird an den Handflansch des Roboters angeflanscht und von ihm angetrieben, wahrend der untere

Drehteller sich mit dem gespannten Werkstlick mitdreht. Beide Drehteller sind so gestaltet, dal® sich auf ihnen PaBstiicke

befestigen lassen, die der Kontur des jeweiligen Werkstlickes angepaldt sind und die bei Umstellung auf ein anderes Werksttiick

schnell zu wechseln sind. )

Der obere Drehteller ist auBerdem mit einem Mitnehmer versehen, so daf die Drehbewegung vom Handdrehantrieb des

Roboters {iber den oberen Drehteller und das Pafstiick auf das Werkstlick (ibertragen werden kann. Der Greifergrundkérper ist

gegen Mitdrehen gesichert durch eine Verdrehsicherung, die den Greifer mit einem nicht mitdrehenden Teil des

Roboterhandgelenkes oder des Roboterarmes verbindet.

Der Greifer selbst ist als Parallelgreifer mit einer feststehenden Backe ausgeflihrt, so daB die Koaxialitét der Achsen beider

Drehtelierin jeder Greiferstellung gewahrleistet ist. Das Spannen bzw. Entspannen des Greifers erfolgt durch hydraulische oder

pneumatische Arbeitszylinder.

Dieser Greiferaufbau erméglicht bei Industrierobotern fiir Beschickungs- oder Montageaufgaben eine Anderung der

Drehorientierung sowie bei technologischen Robotern eine Bearbeitung des gespannten Werkstlickes am gesamten Umfang,
ohne daf} ein Umgreifen erforderlich ist.
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Ausfiihrungsbeispiel

Die Erfindung wird nachstehend an einem Ausfihrungsbeispiel naher erlautert.
In den dazugehoérigen Zeichnungen zeigen:

Fig.1: Greifer fiir flache prismatische und rotatlonssymmetrlsche Teile fur die Drehung des Werkstiickes um 360°
Fig.2: Aufbau des oberen Drehtellers

Die beiden als Drehteller ausgebildeten Greiforgane 2 und 3 sind drehbar in den Greiferbacken 1 und 4 gelagert. Die Anordnung
erfolgt so, dal8 die Drehachsen beider Drehteller koaxial zueinander verlaufen.

Der obere Drehteller 2 ist am Handgelenk 10 des Roboters angeflanscht und wird von dessen Handdrehantrieb angetrieben,
wéhrend der untere Drehteller 3 frei drehbar ist und (iber das gespannte Werkstlick mitgedreht wird. Die beiden Drehteller sind
so gestaltet, daf3 sich an ihnen Pallelemente 6 und 7 fiir das jeweilige Werkstiick anbringen und leicht wechseln lassen.

Das Werkstiick 9 wird durch Aufwartsbewegung der unteren Greiferbacke 4 gespannt. Der Antrieb hierflr erfolgt durch
hydraulische bzw. pneumatische Arbeitszylinder 5. Dabei ist die untere Greiferbacke 4 durch eine Geradfiihrung in der oberen
Greiferbacke 1 gefiihrt.

Durch diese Anordnung ist es maéglich, das Werkstiick 9 im gespannten Zustand mit Hilfe des Handdrehantriebes des
Industrieroboters um 360° zu drehen, so dal die AuBenkontur des Werkstlickes am gesamten Umfang technologisch bearbeitet
oder das Werkstlick in seiner Drehorientierung veréndert werden kann. Der Greifergrundkdrper, bestehend aus den
Greiferbacken 1 und 4 und den Arbeitszylindern 5, wird durch eine Verdrehsicherung 8, die mit einem nicht mitdrehenden Tell
des Roboterhandgelenkes 10 verbunden ist, gegen Mitdrehen gesichert.
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