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{54) Portalroboter mit Portalrotation fiir den alternierenden Betrieb differenter technologischer Verfahren

(57) Dieser Portalroboter mit Portalrotation eignet sich besonders fir den alternierenden Betrieb differenter
technologischer Verfahren, beispielsweise zum WiderstandspunktschweiRen auf der einen und zum MAG-Schweifden
auf der anderen Seite des Portals. Dabei soll der Portalroboter derartig ausgebildet sein, daR die technologischen
Verfahren mit derselben Bahnsteuerung realisiert werden. Der Portalroboter verfiigt iiber mehrere im kartesischen
Koordinatensystem bewegbare Translations- sowie erforderlicher Rotations- und Schwenkbaugruppen, welche
erfindungsgemaR zwei sich gegeniiberliegende, dem jeweiligen technologischen Verfahren entsprechende
Werkzeuge tragen. Die durch die Portalrotation mégliche Einbindung des Portalroboters in differente, teritorial
getrennte Fertigungsstationen, die ebenfalls wechselseitig nach Erreichen ‘Biner definierten Schwenkposition des
Portalroboters parallel zur x-Achse in den Arbeitsbereich des Portalroboters verfahren werden, erhoht die
Applikationsméglichkeit und fiihrt zwangslaufig zur Verringerung des Materialaufwandes fiir die Herstellung eines
derartigen Portalroboters. '
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Erfindungsanspruch:

1. Portalroboter mit Portalrotation fiir den alternierenden Betrieb differenter technologischer Verfahren, bestehend aus
gegentiber dem Portal verschiebbar angeordneten Translationsbaugruppen und den das Werkzeug des differenten
technologischen Verfahrens tragenden programmgesteuerten Rotations- und Schwenkbaugruppen, gekennzeichnet
dadurch, da’ der Portalroboter Uber zwei im Wechseltakt einsetzbare differente Werkzeuge (8; 9) des entsprechenden
technologischen Verfahrens verfiigt, welche stirnseitig der in y-Richtung des kartesischen Koordinatensystems wirkenden
Translationsbaugruppe {4) angeordnet und mit derselben Bahnsteuerung funktionell verkniipft sind.

2. Portalroboter mit Portalrotation nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daR durch Rotation des Portalroboters um die eine
Sténderachse mehrere Fertigungsstationen angefahren werden und nach Erreichen definierter Schwenkpositionen die
peripheren Einrichtungen (7.1 bis 7.4) beidseitig des Portalroboters in eine fixierte Lage gebracht werden, die den
Fertigungsablauf als Mehrstationenbetrieb ein und desselben Portalroboters erméglichen.

3. Portalroboter nach Punkt 2, gekennzeichnet dadurch, daR jedes Werkzeug (8; 9) frei bewegbar im Raum angeordnet ist.

Hierzu 1 Seite Zeichnung

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft einen Portalroboter, welcher sich durch Rotation um die Sténderachse fiir mehrere radial angeordnete
Fertigungsstationen und innerhalb dieser besonders fiir den alternierenden Betrieb differenter technologischer Verfahren, wie
differenter Schweiflverfahren, fiir unterschiedliche Fertigungslinien oder als Fertigungsnest eignet.

Charakteristik der bekannten technischen Lésungen

Die im Ergebnis von Automatisierungsprozessen vorgestellten Roboterkonfigurationen beziehen sich vorrangig auf
schweif3technische Prozesse. Ein in der DD-PS 157045 dargesteliter ,, Selbstbeschickender SchweiBroboter” fiir den
lagegerechten Zusammenbau und das SchweiRen von mindestens aus zwei Einzelteilen bestehenden Werkstiicken beruht auf
den wechselseitigen Einsatz des SchweiBwerkzeuges und des um 180° versetzten Greifersystems, die an einer
programmgesteuerten Baugruppe befestigt werden, in deren Mittelpunkt gleichfalls eine programmgesteuerte Rotation- und
Schwenkbaugruppe angeordnet ist. Eine dhnliche Konfiguration weist auch der in den ,Mitteilungen” des Zentralinstituts fir
SchweiBtechnik der DDR, Heft 11/81 erlduterte SchweiBroboter fiir Kleinteile auf, bestehend aus drei Translationsbaugruppen
und einer Schwenkbaugruppe fiir das Schwei3werkzeug sowie einer Schwenk- und Rotationsbaugruppe fir zwei als
Werkstiickaufnahme dienende Drehtische, die nebeneinander angeordnet das SchweiRen im Wechseltakt ermdglichen. Das
Einlegen der Schweildteile in die Aufnahmevaorrichtungen erfolgt manuell.

Nachteil der oben genannten SchweiBroboterkonfigurationen sind die einseitig zur Translation in x-Richtung angeordneten
SchweiBarbeitsplatze beziehungsweise die Applikation derartiger Schweiroboter vorrangig fiir die Kleinteilfertigung. Als der
Erfindung naheliegende Losungen sind der in der DD-PS 2591657 vorgestellte , SchweiRroboter in Portalausfiihrung,
insbesondere zur Fertigung groRer Bauteile”, der beidseitig des Portals iiber zwei alternierend einsetzbare Schweif3werkzeuge
desselben Verfahrens verfiigt, und derin der DD-PS 2769504 angefiihrte , Portalroboter fiir den alternierenden Betrieb differenter
technologischer Verfahren”, der sich im Vergleich zur oben genannten Konfiguration durch die Applikation d|ﬁerenter
technologischer Verfahren auszexchnet anzufiihren.

Nachteil aller vorgestellten Roboterkonfigurationen ist trotz alternierenden Betriebs beidseitig der x-Achse die stationére
Applikation des Roboters.

Ziel der Erfindung

Es ist Ziel der Erfindung, einen Portalroboter mit Portalrotation fir den alternierenden Betrieb differenter technologischer
Verfahren, wie MAG-SchweiBen, WiderstandspunktschweifRen, Handhaben oder Entgraten zu entwickeln, welcher bei gleicher
Arbeitseffektivitat zu den bekannten Roboterkonfigurationen eine hohe Flexibilit4t beziiglich der Auswahl des technologischen
Verfahrens beziehungsweise hinsichtlich der Standortauswahl nachweist, eine geringe Stellfliche beansprucht und mit
reduziertem Materialeinsatz gefertigt werden kann.

" Wesen der Erfindung

Die Aufgabe der Erfindung besteht darin, einen Portalroboter mit Portalrotation fiir den alternierenden Betrieb sich
ausschlieBender technologischer Verfahren, angeordnet beidseitig des Portals, zu entwickeln, der durch Rotation um eine
Standerachse mehrere unterschiedliche Fertigungsstationen erreichen kann, die sowohl eine Einbindung differenter
Fertigungslinien als auch eine Applikation als spezielles Fertigungsnest erméglichen.
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ErfindungsgemaR verfiigt der aus in den kartesichen Koordinaten verschiebbaren translatorischen und rotatorischen
Baugruppen bestehende Portalroboter Uber zwei, jeweils von einer Rotationsbaugruppe und je nach Anforderung einer
Schwenkbaugrupbe differente, dem jeweiligen technologischen Verfahren entsprechende Werkzeuge, die tiber eine in
z-Richtung verfahrbare Translationsbaugruppe stinrseitig an der in y-Richtung wirkenden Translationsbaugruppe angebracht
sind. Beide Werkzeuge werden in x-Richtung gleichzeitig, in y-Richtung wechselseitig und in z-Richtung unabhéngig
voneinander verschoben. Alle translatorischen und rotatorischen Baugruppen sind auf einem Portal angeordnet, welcher tber
zwei Stander auf einem Grundrahmen befestigt ist. Wahrend der Grundrahmen an der einen Standerseite des Grundrahmens
ein Antrieb mit steuerungskompatiblen WegmeRsystem, der das gesamte Portal um die drehbar gelagerte Stdnderachse in
definierte Positionen radial einschwenken 148t. Der Arbeitsrhythmus des Portalroboters mit Portalrotation wird zunéchst durch
das Anfahren des Portalroboters an die jeweilige Fertigungsstation bestimmt. Nach Erreichen des festgelegten Portalstandortes
werden in x-Richtung beidseitig des Portals die peripheren Einrichtungen in eine definierte Lage verfahren.

Der Arbeitsrhythmus beider, tiber jeweils eine Rotations- und je nach Erfordernis eine Schwenkbaugruppe stirnseitig mit derin
y-Richtung wirkenden Translationsbaugruppe verbundenen Werkzeuge gestaltet sich alternierend, so daR nur eines der
Werkzeuge die technologische Operation am Werkstiick ausfiihrt, wéhrenddessen das andere Werkzeug in definierter z-Ordinate
verharrt. :

Das Anfahren einer weiteren Fertigungsstation durch den Portalroboter geschieht in umgekehrter Reihenfolge. Der
Applikationsbereich des Portalroboters wird neben den vorhandenen peripheren Werkstiickaufnahmen vorrangig durch die
Anzahl der durch den Portalroboter erreichbaren Fertigungsstationen bestimmt. ’

Der Vorteil dieser Losung besteht vor allem darin, daf bei der Herstellung des Portalroboters mit Portalrotation im Vergleich zu
den bisher bekannten Lésungen der Materialaufwand trotz zweier unterschiedlicher technologischer Verfahren sich auf einen
Portalroboter reduziert, der durch seine Portalrotation einen zusétzlichen Freiheitsgrad besitzt und zwangsléufig wiederum
differente Fertigungsstationen anfahren kann, die beidseitig des Portals alternierend die Applikation der differenten
technologischen Verfahren ermdglichen.

o

Ausfithrungsbeispiel

Die Erfindung soll anhand nachstehenden Ausfiihrungsbeispiels erldutert werden.
Der in der Figur 1 dargestellte Schweillroboter verfiigt (iber die Translationsbaug ruppen 3; 4; 5 und 6, welche entsprechend in
x-, y- und z-Richtung des kartesischen Koordinatensystems bewegbar sind, wobei die Translationsbaugruppen 5 und 6
gleichzeitig liber eine Rotations- und Schwenkbaugruppe verfligen. Die Translationsbaugruppe 3 fungiert gleichzeitig als Trager,
wihrenddessen deren Laufkatze, versehen mit einem Antriebsmechanismus, als Auflage der Laufkatze mit
Antriebsmechanismus der Translationsbaugruppe 4 dient. An beiden Stirnseiten dieser Translationsbaugruppe 4 sind die in
z-Richtung bewegbaren Translationsbaugruppen 5 und 6 mit entsprechenden Rotations- und Schwenkbaugruppen befestigt.
Stirnseitig sind an jeder der Translationsbaugruppen 5 und 6 differente, dem jeweiligen technologischen Verfahren angepalte
Werkzeuge 8 und 9 befestigt. Die Ausgangsstellung dieser Werkzeuge befindet sich an einem der Portalenden. Die als Tréger
fungierende Translationsbaugruppe 3 ist beidseitig auf zwei Stander 2.1 und 2.2 gelagert, die sich ihrerseits auf einem Rahmen
befinden. Wihrend der Rahmen um die Standerachse des Standers 2.1 ein Antriebsmechanismus. Basierend auf die dadurch
mdgliche Rotation des gesamten Portals um die Standerachse des Sténders 2.2 kann diese Portalroboterkonfiguration die
differenten Fertigungsstationen 7.1 bis 7.4 erreichen. Nach Positionierung des Portals wird die fir die Fertigungsstation typische
Peripherie parallel zur x-Achse des Portals in eine definierte Lage zum Portalroboter verfahren.
Nach Beendigung der Fertigungsaufgabe wird die Peripherie aus dem Schwenkbereich des Portalroboters gefahren und der

" Portalroboter schwenkt zu einer weiteren Fertigungsstation ein. ’
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