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Patentanspriiche:

1. Positionierbaugruppe fiir Vorrichtungsbaukasten, bestehend aus einer Grundplatte mit
Indexelementen, einern auf der Grundplatte verschieb- und feststellbar angeordnsten
Langsschieber und einem auf dem Léngeschieber verschiabbaren Querschisber, der auf diesem
durch eine senkrecht steherde Klemmschraube feststellbar ist sowie einem im Querschieber in
horizontaler Richtung federnd gelagerten, von einem Spannexzenter hetétigten Positionierbolzen,
dadurch gekennzeichnet, daR die Klemmschraube (13) von einer auf dem Querschieber (8)
befestigten Lagerbuchse (9) umschlossen ist, auf welcher der Spannexzenter (10) mit einer
Stellhiilse (11) drehbar gelagert ist, die an ihrem oberen Ende in ein AuBensechskant mindet und
dal der Spannexzenter (10) mit seiner Wirkfliche in einer Klaue (18) zur Anlage kommt, die mit dem
Positionierbolzen (19) fest verbunden ist, wobei die Stellhiilse {11) dieKlaue (18) in einem Langioch
durchdringt,

2. Positionierbaugruppe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daf3 die Schlisselbreite des
AuBensechskantes an der Stellhiilse (11) des Spannexzenters (10} gréer bemess«n ist als der
Kopfdurchmesser der Klemmschraube (13) fiir den Querschieber (8).

3. Positionierbaugruppe nach Anspruch 1 oder 1 und 2, dadurch gekennzeichnet, daR die
Druckfeder (20) des Positionierbolzens (19) von siner Schutzhlilse (24) umschlossen ist, die mit
inrer AuBenzylinderflache im Querschisber (8) gleitend gelagert ist.

4. Positionierbaugruppe nach Anspruch 1 oder 1 undg 2 oder 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dafl im
Spannexzenter (10) ein Anschlagstift (16) planseitig so angeordnet ist, daR er bei Verdrehung des
Spannexzenters (10) mit am Querschieber (8) angeordneten Anschlagfiichen (17.1; 17.2) in
Beriihrung gelangt.

Hierzu 5 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgeblet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Positionierbaugruppe fir Vorrichtur.ysbaukasten, bestehend aus einer Grundplatte mit Fixier- und
Befestigungselementen, einem auf der Grundplatte verschicb- und feststellbar angeordnetem Léngsschieber und einem auf
dem Léngsschieber verschiebbaren Querschieber, der auf diesem durch eine senkrecht stehende Klemmschraubs feststelibar
ist, sowia einem im Querschieber in horizontaler Richtung federnd gelagerten, von ainem Spannexzenter betatigten
Positionierbolzen.

Die Positionierbaugruppe ist anwendungsgemaB einem Vorrichtungsbaukasten mit koaxialern PaBbohrungs-Gewindssystem
zugeordnet, wie er insbesonders fiir Bohr- und Frisarbeiten bei Klein- und Mittelserien auf NC-Werkzeugmaschinen,
Bearbeitungszellen und Bearbeitungszentren von Werkstiickpaletton vorgesahen ist.

Charakteristik des bekannten Standes der Technik

Esist bekannt, daf Pricmateile zur Bearheitung auf Bearbsitungszentren, Fertigungszellen und Fertigungssystemen auf
Werkstlickspannpaletten in vorwiegand speziellen Spanneinrichtungen manuell beschickt und gespannt werden,

Dabei ist es nachteilig, daft insbesondere bei automatischen Fertigungssystemen die Arbeitsoperationen
Werkstiickbeschickung, Spannenund Entspannen manuell erfolgen. Weiterhin gab es Bestrebungen zur Nutzung von numerisch
einstelibaren Spannmaschinen, die sich jedoch in der Praxis aufgrund der Teilevielfalt unc zu hoher Kosten nicht durchsetzen
konnten. Einc bekannte Spannvorrichtung wie sie in der DDR-Patentschrift 210634, B23Q-3/02 beschrieben ist, dient zum
automatischen Spannen von Prismateilen auf Werkstiicktragerpaletten, wobei die vorhandene Energie und Geschwindigkeit der
Palette iiber ¢in Hebelsystem zur automatischen Betdtigung der Spannvorrichtung genutzt wird.

Das Fixieren bzw. Spannen des Werkstiickes tiber das Hebelsystem erfolgt mit Hilfe eines tellerfederbeaufschlagten Kolbens, der
(ber einen Festanschlag an der Station betétigt wird, Diese Fixiereinrichtung stellt eine spezielle typengebundene Lsung dar,
die unflexibel sowis nicht fiir einen Vorrichtungsbaukasten geeignet ist. Ihre Handhabung durch Industrieroboter ist
ausgeschlossen.

Im Katalog ,Aufspannsysteme*” 88/2 von Andreas Maier, Werkzeugfabrik Fellbach, BRD, wird ein Andriickelement (federnd)
dargestelit. Das Element besteht aus vinom Winkelstiick mit Langlochbefestigung und einem fest angeordneten federnden
Druckbolzen. Die Verstellung kann nur in einer Achse erfolgen und ist nicht rasteriiberstreichend gemaB Lochrasterbild der
Vorrichtungsgrundplatte. Der federnde Druckbolzen muB beim Einlegevorgang durch das Werkstiick zuriickgedriickt werden.
Beim automatischen Einlegen des Werkstiickes mit Roboter wiirde sich ein nicht 2uléssiges Moment im Robotergelenk ergeben.
Weiterhin sind durch den Einlegevorgang ein erhhter Druckbolzenverschlei und zum Teil unerwiinschte Markierungen am
Werkstiick zu erwarten, Fiir eine automatische Montage ist dieses Andriickelement ungeeignet. Platzsparende,
rasteriiberstreichende flexible Positioniermodule fiir Vorrichtungsbaukisten, die automatisch mit Industriaroboter umgeriistet
und bedient werden kénnen, sind nach dem gegenwartigen technischen Stand noch nicht vorhanden.,
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Ziel der Erfindung

Als Ziel der Erfindung werden folgende Vorteile angestrebt:

— Hohe Anpassungsfahigkeit der Positionierbaugruppe an die wechselnden Fositionier- oder Spannaufgaben, vorwiegend fir
Vorrichtungsbaukisten im koaxialen PaBbohrungsgewindesystem u.a. auch fir automatische Spannaufgaben mit Hilfe von
Industrierobotern,

~ einfache konstruktive Gestaltung der Funktionselemente,

~ Einsparung von Arbeitskriften, bei Einsatz der Verrichtung in der automatischen Fertigung,

- Einsparung von Umriistzeiten fiir die Anpassungsarbeiten,

-- Erhdhung der Arbeitsgenauigkeit durch Positionserhaltung oder Korrektur, wobei manuelle Handhabung im Bedarfsfall

mdglich sein mug,

hohe Betriebssicherheit unter Zerspanungsbedingungen.,

Darlagung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Positionierbaugruppe fiir Vorrichtungsbaukasten zu schaffen, die
Handhabungselemente fiir den Zu- odar Eingriff von Greif- oder Bstitigungselementen von Handhabungsgeraten, wie
beispielsweise von industrierobotern aufweist, wabei mehrere Funktionselements der Positionierbaugruppe innarhalb der
Wirkbereiche der Greif- oder Betétigungsalemente des Industrieroboters konzentriert sind, so daf3 ein automatisches Regeln der
Stellung des Positionierbolzens det Positionierbaugruppe und/oder seiner Andriickkraft an das Werkstick vorund witirend der
Waerkstiickbearbeiiung méglich ist. Dabei sollen die Funktionselemente vor Verunreinigungen durch Spéne und Hilfsstoffe
gesch{itzt sain.

Ausgei:end von einer Grundausstattung der Positionierbaugruppe, bestehend aus einer Grundplatta mit Indexslementen,
einem auf der Grundplatte verschieb- und feststellbar angeordneten Lingsschieber und einem auf dem Léngsschieber
verschiebbaren Querschieber; der auf dissem durch eine senkrecht stehende Klemmschraub.e festste!lbar ist, sowie einem im
Querschieber in horizontaler Richtung federnd gelagerten, von einem Spannexzenter betitigten Positionierbolzen, wird die
Aufgabe erfindungsgemaf dadurch geldst, daB die Klemmschraube fiir den Querschieber von einer aufdem Quaerschieber
befestigten Lagerbuchse umschlossen ist, auf der der Spannexzenter mit einer Stellhiilse drehbar gelagert ist, die an ihvam
oberenEnde in ein AuBensechskant miindet und da® der Spannexzenter mit seiner Wirkfiche in einer K'aue zur Anlage kommt,
die mit dem Positionierbolzen fest verbunden ist, wobei dia Stellhiilse die Klaue in sinem Langloch durchdringt. Die
Schlisselweite des Aulensechskantes am Spannexzanter ist groBer bemessen, als der Kopfdurchmesser der Klemmschraube.
Zur genauen Wiederholbarkeit bestimmter Endstellungen des Positionierbolzens ist im Spannexzenter ein Anschlagstift so
angeordnet, daR er bei Verdrehung des Spannexzenters mit am Querschisber angebrachten oder angearbeiteten
Anschlagfldchen in Bsriihrung gelangt.

Zum Schutz vor Spanebefall ist die Druckfeder des Positionierbolzens von einer Schutzhiilse umschlossen, die mitihrer
AuBenzaylinderfliche im Querschisber gleitend gelagertist.

Die Positionierbaugruppe ist generell automatisch oder manuell umriist- oder bedienbar. Der Klaue-StéBel-Mechanismus des
Positionierbolzens und die Lagerung des Spannexzenters ist komplett im oberen Querschieber der Baugruppe integriert.

Die Lagerung und die Bedienung des Spannexzenters sowie die Klemmung des oberen Querschisbers auf dem unteren
Léngsschieber erfolgt in nur einer Achse, wodurch eine kombinierte und platzsparende Lésung geschaffen wurde.

Durch ein entsprechendes Drehmoment an der Bedienstelle (AuBensechskant) des Spannexzenters bis zum Anschlag wird {iber
die Klaue der fodernde Positionierbolzen bleibend vorgespannt, was durch die Koaxialitit von Druckrichtung,
Spannexzentsrmitte/punkt und Berihrungslinie der Klaue am Spannoxzenter bedingt ist.

Durch das entsprechend entgegengesstzte Drehmoment an der Bedienstelle des Spannexzenters bis zum Anschlag im
Oberschieber wird der Kiaue-St6Ral-Mechanismus durch die Druckfeder teilweise bis zur endgiiltigen Woerkstiickaniage
entspannt.

Von Vorteil bei der Waerkstiickpositionierung ist die stindig anliegende Fositionierkraft am Werkstiick mit Hilfe der
vorgespannten Druckfeder, wobei durch weitere Waerkstickpositionierbewegungen stets eine exakte Bestimmpunktanlage des
Werkstiickes garantiert ist. Voraussetzung dafir ist, daB die auftretenden Reibungskrifte mit Sicherheit iiberwunden werden.
Die Lagerung des StéBelmechanismus fiir den Positionierbolcenistso konstruiert, daR die Druckfeder mit Sicherheit vor Spanen
geschiitztist. Die Schutzhiilse ibernimmt gleichzeitig eine Fiihrungsfunktion,

Der Schraubenkopf und die U-Scheibe fiir die Klemmschraube des Querschiebers sind so ausgelegt, daB die Schliisselweite des
Bediensechskantes des Spannexzenters nicht iiberschritten wird, wodurch der Durchgang fir die Schraubernul gewidhrleistet
ist.

Die verstellbare Positionierbaugruppe ist so gestaltet, daB eine Rastsrieldfliche der Vorrichtungsgrundplatte oder der Palette
durch eine rer:hte und linke Ausfiihrung vollstindig iiberstrichen werden kann.

Durch Wendan der Grundplatte sowie des Léngs- und Oberschiebers um 180°in der Ebene entsteht eine zweite Ausfihrung der
Positionierbaugruppe (rechte und linke Ausfihrung). Damit wird die Baugrdfe vorteithaft und platzsparend minimiert und fir
den Verstellweg (+y) ist nur der halbe Rasterabstand notwendig. Die fehlende Rasterverstellung (—y) wird mit der zweiten
Ausfiihrung der Positicnierbaugruppe durch Versatzin den Neachbarraster erreicht. Die Positionierbaugruppe it mit einer fest
integrierten Voll- und Flachfixierung versehen,

Die Pesitionierbaugruppe ist damit so aus Jebildet, daBt eine robotermontagegerechte Handhabung gewihrleistet ist. Durch
ausgesparie Nuten und eine Systemgreif! reite wird die Baugruppe vom Robotergreifer formschliissig und exakt waagerecht
gegriffen und gefiigt.
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Ausfihrungsbeisplet

Die Erfindung ist nachstehend arhand eines bevorzugten Ausfihrungsbeispieles naher erldutert.
In den zugehdrigen Zeichnungen zeigen:

Fig.1: Einen Langsschnitt durch die Positionierbaugruppe, nach Linie A-A, gem#f Fig. 2,

Fig.2: eine Draufsicht auf die Positionierbaugruppe in rechter Ausfiihrung,

Fig.3: sine Draufsicht auf die Positionierbaugruppe in linker Ausfihrung,

Fig.4: einen Schnitt durch die Positionierbaugruppe nach Linie B8-B, gemiB Fig. 2,

Fig.5: eine Draufsicht auf den Querschieber, mit Tei'schnitt nach Linie C-C, gemaB Fig.1,

Fig.6: einen Rasterfeldausschnitt einer Vorrichtungsgrundplatte mit Rasterbelegungsbeispiel der Positionierbaugruppe.

Die erfindungsgemiBe Positionierbaugruppe baut sich auf einer Grundplatte 1 auf, die an ihrer Unterseite mit einer
Vollfixierung 2 und einer Flachfixierung 3 mit Durchgangsbohrungen fiir Schrauben zur Befestigung auf einer
Vorrichtungsgrundplatte oder Palette ausgestattet ist.

In einer Nut der Grundplatte ist ein Lingsschieber 4 gefiihrt und mittels Schrauben 5 mit Muttern §in Langléchern 7 flexibel
verstell- und feststellbar.

In einer rechtwinklig zur Nut der Grundplatte 1 verlaufendan Nut im Léngsschieber 4 ist ein Querschieber 8 verschiebbar
gelagert, auf dem senkrecht stehend eine Lagerbuchse 9 befestigt ist, auf welcher ein Spannexzenter 10 mit einer Stelthiilse 11
drehbar gelagertist. Am oberen Ende der Stellhiilse befindet sich ein AuBensechskant. Durch ein Langloch 12im Querschisber 8
isteine Klemmschraube 13 gefiihrt, welche dia Lagerbuchse 8 durchdringt, wobei ihr Kopf, versehen mit einem Innensechskant
{iber die Stelthiilse 11 hinausragt. Die Klemmschraube 13 ist im Léngsschieber 4 durch eine Mutter 14 gehalten. Zwischen dem
Schraubenkopf und der Stellhiilse 11 ist eine Scheibe 15 singefiihrt. Die Schliisselweite des AuBensechskantes an der
Stelthiilse 11 istgréRer bemessen als der Kopfdurchmesser der Kismmschraube 13und der AuBlendurchmesser der Scheibe 15.
An der unteren Planseite des Spannexzentars (10) ist ein Anschlagstift 16 so angeordnet, daf er bei Verdrehung des
Spannexzenters 10 mitam Querschieber 8 angearbeiteten Anschlagflichen 17.1; 17.2in Berihrung gelangt. Die Wirkfliche des
Spannexzenters 10 gelangtinnerhalb siner Klaue 18 an dieser zur Anlage, indem ervon dieser kapselartig tiberdeckt wird, wobei
die Stellhiilse 11 die Klaue 18 in sinem Langloch durchdringt, so daB sich der AufRensechskant der Stellhiilse 11 und der
Innensechskant der Klemmschraube 13 nach oben den Eingriff dar Stellelemente eines Industrieroboters darbisten.

Die Klane 18 ist fest mit einem Positionierbolzen 19 varbunden, der im Querschieber 8 von einer Druckfeder 20 vorgespannt
gelagert ist und einen Kopf aufweist, welcher im montierten Zustand der Positionierbaugruppe der Werkstiickflache 21 eines
Werkstiickes zugeordnet ist. Die Druckfeder 20 stitzt sich auf ainer Druckscheibe 22, mit Dichtring fiir den Pasitionierbolzen 19
ab, die durch einen Sicherungsring 23 im Querschieber 8 gehalten ist. Die eigentliche Fiihrungsfunktion Gibernimmt eine
Schutzhiilse 24, welche auf den Positionierbolzen 19 palgerecht aufgesteckt ist und die Druckfeder 20 hiilsenartig umschliefit,
so daBd diese vor Spiineverunreinigungen geschiitzt ist. Zur Abdichtung ist ein Dichtring 25 vorgesehen, Weitere Abdeck- und
Schutzfunktionen werden durch ein Blech 26 bewirkt, welches mit einem Sperring 27 an der Stellhiilse 11 gehalten das Langloch
irn Querschieber 8 flexibel berdeckt.

Zur Handhabung der Positicnierbaugruppe durch einen Industrieroboter ist deren Grundplatte 1 an den Léngsseiten mit
Griffnuten 28 ausgestattet die im Abstand der Systemgreifbreite SB voneinander entfernt liegen und der Greiferform der
Robotergreifer 29 formschliissig angepaBt sind.

Die Wirkungsweise der Positionierbaugruppe ist folgende:

Die vom Robotergreifer 29 aus einem Voreinstellplatz entnommene Positionisrbaugruppe wird der Vorrichtungsgrundplatte 31
2ugefiihrt und in ein durch das Programm festgelegtes Raster im Rasterfeld eingefiigt, wobei die Vollfixierung 2 und
Flachfixierung 3zum Eingriff gelangen. AnschlieRend erfolgtcie Verschraubung miteinem roboterintegrierien Schrauber durch
die Durchgangsbohrungen in den Voll- und Flachfixierungen 2; 3. Die Position des Positionierbolzens 19 zum Waerkstiick ist
durch die Verstellmdglichkeiten des Langsschiebers 4in x-Richtung und durch cen Querschieber 8in y-Richtung im voraus oder
auf dur Vorrichtungsgrundplatte 31 festgelegt. Dazu werden die Schrauben 5 und die Klemmschraube 13 entsprechend geldst
und wieder {estgezogen.

Ausgehend von dieser Grundeinstellung erfolgt die weitere Handhabung.

Durch Aufsetzen einer entsprechenden NuB auf den AuBensechskant der Stellhiilse 11 wird auf diese ein Drehmoment
aufgebracht, wodurch sich der Spannexzenter 10 bis zur Anlage seines Anschlagstiftes 16 an der Antageflache 17.2 im
Querschieber 8verdreht. Dadurch verschiebt sich die Klaue 18 nach links und verstellt damit den Positionierbolzen 19 entgegen
der Kraft der Druckfeder 20, so duBd dieser, bezogen auf seine Stirnfldche, an der Begrenzungslinie 30 eine vorgespannte
Ausgangsposition einnimmt.

Ein ander Stellhiilse 11 inentgegen der vorher benutzten Drehrichtung aufgebrachtes Drehmoment bewirkt nun ein Verschieben
des Positionierbolzens 19 um den Entspannweg s bis zur Anlage seiner Stirnfliche an der Werkstiickfliche 21, Diese Bewegung
ist begrenzt durch die Anschlagfliche 17.1 im Querschieber 8. Damit wirkt die Positionisrkraft nach dem Anliegen des
Positionierbolzens 19 am Werkstiick standig auf dieses ein und erlaubt auch weitere Positionierbewegungen des Werkstiickes,
so daB stets eine exakte Bestimmpunktanlage des Werkstiickes in der Vorrichtungsbaueinheit gasichert ist.

Im Koordinatensystem der Vorrichtungsgrundplatte 31 (Fig.6) ergeben sich die Verstellrichtungen des Positionierbolzens 19 in
Verstellrichtung x durch Verstellen des Léngsschiebers 4 und der Axialbswegung des Positionierbolzens 19im Querschieber 8;
und in Verstellrichtung y durch Verschieben des Querschiebers 8. Dabei entspricht der Verstellweg in Richtung y einem halben
Raster */2. Der Verstellweg x entspricht einem vollen Raster R plus 2mm Sicherheit, Durch Wenden der Grundplatte 1 sowie des
Langsschiebers 4 und des Querschiebers 8 um 180° in der Zeichenebene entsteht eine zweite (linke) Ausfihrung der
Positionierbaugruppe (Fig. 3).
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