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Grijper voor een manipulator.

Een grijper 1, voor het vastpakken van een zak,
heeft een frame 3 met twee klemdelen 5 en twee
vingers 11, die draaibaar met het frame 3 zijn
verbonden. De grijper 1 heeft voorts een zuignap
19, die vrij draaibaar met het frame 3 is
verbonden.

Door de zak eerst met de zuignap 19 te pakken
en op te tillen, kan daarna eenvoudig de zak
vastgeklemd worden door de grijper 1 te
verdraaien, totdat de zak zich tussen de
klemdelen 5 en de uiteinden 13 van de vingers 11
komt te bevinden. Doordat de zuignap 19 vrij
draaibaar is blijft, tijdens het draaien van de
grijper, de zak in dezelfde stand.

De grijper 1 heeft verder vier pinnen 23, 25, die in
de zak gestoken kunnen worden, om deze in
verticale stand van de grijper vast te kunnen
houden.

®®

Dit octrooi is verleend ongeacht het bijgevoegde resultaat van het onderzoek naar de stand van de techniek en
schriftelijke opinie. Het octrooischrift komt overeen met de oorspronkelijk ingediende stukken.
Octrooicentrum Nederland is een agentschap van het ministerie van Economische Zaken.
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Grijper voor een manipulator

BESCHRIJVING:

Gebied van de uitvinding.

De uitvinding heeft betrekking op een grijper voor een manipulator voor
het vastpakken van producten, in het bijzonder gevulde zakken, omvattende een
montage-clement waarmee de grijper op een manipulator kan worden gemonteerd, een
met het montage-element verbonden frame voorzien van ten minste één in een klemvlak
aanwezig klemdeel waartegen een vast te grijpen zak geklemd kan worden, alsmede ten
minste één verplaatsbaar met het frame verbonden vinger, die verplaatsbaar is tot in een
stand waarin het vrije uiteinde van de vinger tegenover het klemvlak aanwezig is, en

met het frame verbonden verplaatsingsmiddelen voor het verplaatsen van de vinger.

Stand van de techniek.

Een dergelijke grijper is algemeen bekend. Met deze bekende grijper kan
bijvoorbeeld een gevulde zak tussen het klemdeel en het vrije uiteinde van de vinger
vastgeklemd worden. Gevulde zakken kunnen door een transportband worden
aangevoerd of op een pallet tegen elkaar aan liggen en dienen opgepakt te worden.
Hiervoor worden soms robots voorzien van grijpers gebruikt. Het is lastig om met een
relatief eenvoudige grijper een zak op te pakken. Hierdoor is de bekende grijper relatief

complex.

Samenvatting van de uitvinding.

Een doel van de uitvinding is het verschaffen van een grijper van de in de
aanhef omschreven soort die relatief eenvoudig is en waarmee zakken goed gepakt
kunnen worden. Hiertoe is de grijper volgens de uitvinding gekenmerkt, doordat de
grijper voorts een met het montage-element verbonden zuignap omvat. Door een zak
eerst met een zuignap te pakken en van de transportband op te tillen, kan daarna

eenvoudig de zak vastgeklemd worden.
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Een uitvoeringsvorm van de grijper volgens de uitvinding is gekenmerkt,
doordat de zuignap draaibaar met het montage-element is verbonden en is voorzien van
een zuigopening, die is begrensd door een begrenzingsrand, waarbij de zuignap
draaibaar is tot in een werkstand waarin de zuignap met de begrenzingsrand in het
klemvlak aanwezig is. Hierna hoeft enkel de vinger verplaatst te worden om de zak vast
te klemmen.

Bij voorkeur is de zuignap vrij draaibaar met het montage-element
verbonden. Het voordeel hiervan is dat de zak, tijdens het draaien van de grijper, in
dezelfde stand blijft.

De grijper kan ook voorzien zijn van verplaatsingsmiddelen voor de
zuignap, welke verplaatsingsmiddelen met het montage-element verbonden zijn.

Nadat de zakken opgepakt zijn, dienen zij geopend en geledigd te
worden. Hierbij wordt de zak bij voorkeur verticaal gehouden en aan de onderzijde
open gesneden. Het opensnijden kan gebeuren doordat de robot de zak langs een snij-
inrichting beweegt. Bij het openen van een gevulde zak verliest deze zijn stijtheid
waardoor de zak niet langer door de zuignap vastgehouden kan worden. Voorts kan de
zak niet geheel dichtgeknepen worden, omdat anders een deel van de inhoud achterblijft
in de zak.

Een uitvoeringsvorm van de grijper volgens de uitvinding waarmee een
gevulde zak ook tijdens het ledigen vastgehouden kan worden is gekenmerkt, doordat
de grijper voorts ten minste één met het frame verbonden pin omvat, die verplaatsbaar is
tot in een stand waarin de pin uit het klemvlak steekt. In deze stand steekt de pin in de
zak en houdt zo de zak vast.

Bij voorkeur omvat de grijper naast de genoemde pin ten minste één met
het frame verbonden verdere pin, waarbij de pinnen een paar vormen en zich, in de
werkstand van de grijper, op twee tegenover elkaar aanwezige plaatsen naast de
zuignapbevinden.

Een verdere uitvoeringsvorm van de grijper volgens de uitvinding is
gekenmerkt, doordat de grijper naast het genoemde paar pinnen ten minste ¢én met het
frame verbonden verder paar pinnen omvat waarvan de pinnen aan de van de zuignap
afgekeerde zijden van de pinnen van het paar aanwezig zijn. Hierdoor kunnen zakken

van verschillende grootte altijd door ten minste twee pinnen vastgehouden worden.
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Nog een verdere uitvoeringsvorm van de grijper volgens de uitvinding is
gekenmerkt, doordat de pin of de pinnen in het klemvlak verplaatsbaar zijn. Hierdoor
kan een grotere diversiteit aan zakken vastgepakt worden.

Weer een verdere uitvoeringsvorm van de grijper volgens de uitvinding
is gekenmerkt, doordat het frame naast het genoemde klemdeel een verder klemdeel
omvat dat in het klemvlak aanwezig is, waarbij de zuignap in de werkstand tussen de
klemdelen aanwezig is, en dat de grijper naast de genoemde vinger een verdere vinger
omvat, waarbij de vingers tegenover de klemdelen aanwezig zijn.

Bij voorkeur zijn de pinnen aan weerszijden van de klemdelen aanwezig.
Voorts omvat de grijper bij voorkeur een klemplaat, die is bevestigd aan de klemdelen

en die in het klemvlak aanwezig is.

Beknopte omschrijving van de tekeningen.

Hieronder zal de uitvinding nader worden toegelicht aan de hand van ecn
in de tekeningen weergegeven uitvoeringsvoorbeeld van de grijper volgens de
uitvinding. Hierbij toont:

Figuur 1 een uitvoeringsvorm van de grijper volgens de uitvinding in
perspectief;

Figuur 2 de grijper in zijaanzicht tijdens het vastzuigen van een zak;

Figuur 3 de situatic tijdens het verdraaien van de grijper waarbij de
klemdelen en de vingers om de zak gebracht worden;

Figuur 4 de grijper in een stand waarbij de zak horizontaal vastgeklemd

Figuur 5 de grijper in de stand waarbij de zak verticaal gehouden wordt.

Gedetailleerde omschrijving van de tekeningen.

In figuur 1 is een uitvoeringsvorm van de grijper volgens de uitvinding
voor het vastpakken van gevulde zakken in perspectief weergegeven. De grijper 1 heeft
een frame 3 met twee klemdelen 5 waaraan een klemplaat 7 is bevestigd en die is
voorzien van een klemvlak 9.

De grijper 1 heeft voorts twee vingers 11 die draaibaar met het frame 3

zijn verbonden. De vingers zijn hierbij in een stand weergegeven waarin de vrije
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uiteinden 13 van de vingers tegenover de klemdelen 5 aanwezig zijn. Aan deze vrije
uiteinden zijn klemplaten 15 draaibaar verbonden. De vingers 11 kunnen bewogen
worden door verplaatsingsmiddelen die gevormd zijn door twee hydraulische of
pneumatische cilinders 17.

Voorts heeft de grijper 1 een zuignap 19, die vrij draaibaar met het frame
3 is verbonden en zich tussen de klemdelen 5 bevindt. De zuignap is voorzien van een
zuigopening, die langs de omtrek is begrensd door een begrenzingsrand 21. De grijper 1
is in deze figuur weergegeven in een werkstand waarin de zuignap 19 met de
begrenzingsrand 21 in het klemvlak 9 aanwezig is.

De grijper 1 heeft verder vier pinnen 23, 25, die verplaatsbaar zijn tussen
een teruggetrokken stand waarin de pinnen geheel achter het klemvlak 9 aanwezig zijn
(de in figuur 1 weergegeven stand), en een uitgeschoven stand, waarin de pinnen uit het
klemvlak steken (zie figuur 4). De pinnen kunnen verplaatst worden door verdere
hydraulische of pneumatische cilinders 27. De pinnen vormen twee paren waarbij van
elk paar de pinnen 23 respectievelijk 25 op twee tegenover elkaar aanwezige plaatsen
naast de zuignap 19 en aan weerszijden van de klemdelen 5 aanwezig zijn.

In de figuren 2, 3, 4 en 5 zijn de verschillende stappen getoond tijdens
het pakken van een zak van een transportband en het in verticale stand brengen van de
zak zodat deze aan de onderzijde geopend en leeggeschud kan worden.

In figuur 2 is de grijper in zijaanzicht tijdens het vastzuigen van een zak
weergegeven. De grijper 1 is met het uiteinde van een robotarm 29 verbonden. Het
uiteinde van de robotarm is in alle vrijheidsgraden verstelbaar. De zuignap 19 heeft
hierbij een gevulde zak 31 vastgepakt en de robot heeft de grijper omhoog verplaatst.
Het frame 3 en de vingers 11 zijn hierbij weggedraaid van de zak 31 en de pinnen 25
bevinden zich in de teruggetrokken stand.

Hierna wqrdt het frame 3 met de vingers 11 verdraaid door de robotarm
29, waarbij de klemdelen 5 en de uiteinden 13 van de vingers aan weerszijde van de zak
31 komen. In figuur 3 is de situatie tijdens het verdraaien van de grijper 1 weergegeven.

In figuur 4 zijn de vingers 11 recht onder het kiemvlak gekomen waama
de cilinders 17 de vingers tegen de zak 31 drukken.

Vervolgens wordt de grijper 1 door de robotarm 29 weer teruggedraaid
naar de uitgangspositie, waarbij de zak 31 (weergegeven zijn een kleine zak en een
grote zak) zich in een verticale stand bevindt. Dit is in figuur 5 weergegeven. In deze

stand kan de zak 31 aan de onderzijde opengesneden worden en vervolgens leeggeschud
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worden. Om te voorkomen dat de zak 31 naar beneden valt, worden de pinnen 25
uitgeschoven waarbij zij in de zak steken en zo de zak vasthouden. De pinnen houden
de zak ook beter in model tijdens het ledigen van de zak, met name in de hoekpunten
van de zak.

In de in figuur 5 weergegeven stand wordt een rem (niet zichtbaar in de
figuur) aangestuurd die voorkomt dat de zuignap 19 tijdens ledigen van de zak 31
omlaag gaat.

Hoewel in het voorgaande de uitvinding is toegelicht aan de hand van de
tekeningen, dient te worden vastgesteld dat de uitvinding geenszins tot de in de
tekeningen getoonde uitvoeringsvorm is beperkt. De uitvinding strekt zich mede uit tot
alle van de in de tekeningen getoonde uitvoeringsvorm afwijkende uitvoeringsvormen

binnen het door de conclusies gedefinieerde kader.
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CONCLUSIES:

1.

Grijper voor een manipulator voor het vastpakken van producten, in het

bijzonder gevulde zakken, omvattende:

- een montage-element waarmee de grijper op een manipulator kan worden
gemonteerd,

- een met het montage-element verbonden frame voorzien van ten minste
één in een klemvlak aanwezig klemdeel waartegen een vast te grijpen zak
geklemd kan worden, alsmede

- ten minste één verplaatsbaar met het frame verbonden vinger, die
verplaatsbaar is tot in een stand waarin het vrije uviteinde van de vinger
tegenover het klemvlak aanwezig is, en

- met het frame verbonden verplaatsingsmiddelen voor het verplaatsen van
de vinger,

met het kenmerk, dat de grijper voorts een met het montage-element verbonden

zuignap omvat.

Grijper volgens conclusie 1, met het kenmerk, dat de zuignap draaibaar met het

montage-element is verbonden en is voorzien van een zuigopening, die is

begrensd door een begrenzingsrand, waarbij de zuignap draaibaar is tot in een
werkstand waarin de zuignap met de begrenzingsrand in het klemvlak aanwezig
is.

Grijper volgens conclusie 2, met het kenmerk, dat de zuignap vrij draaibaar met

het montage-element is verbonden.

Grijper volgens conclusie 2, met het kenmerk, dat de zuignap draaibaar is door

met het montage-element verbonden verplaatsingsmiddelen.

Grijper volgens één der voorgaande conclusies, met het kenmerk, dat de grijper

voorts ten minste één met het frame verbonden pin omvat, die verplaatsbaar is

tot in een stand waarin de pin uit het klemvlak steekt.

Grijper volgens conclusie 5, met het kenmerk, dat de grijper naast de genoemde

pin ten minste één met het frame verbonden verdere pin omvat, waarbij de

pinnen een paar vormen en zich, in de werkstand van de grijper, op twee
tegenover elkaar aanwezige plaatsen naast de zuignap aanwezig zijn.

Grijper volgens conclusie 6, met het kenmerk, dat de grijper naast het genoemde

paar pinnen ten minste één met het frame verbonden verder paar pinnen omvat
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waarvan de pinnen aan de van de zuignap afgekeerde zijden van de pinnen van
het paar aanwezig zijn.

Grijper volgens conclusie 5, 6 of 7, met het kenmerk, dat de pin of de pinnen in
het klemvlak verplaatsbaar zijn.

Grijper volgens één der voorgaande conclusies, met het kenmerk, dat het frame
naast het genoemde klemdeel een verder klemdeel omvat dat in het klemvlak
aanwezig is, waarbij de zuignap in de werkstand tussen de klemdelen aanwezig
is, en dat de grijper naast de genoemde vinger een verdere vinger omvat, waarbij
de vingers tegenover de klemdelen aanwezig zijn.

Grijper volgens conclusic 7 en 9, met het kenmerk, dat de pinnen aan
weerszijden van de klemdelen aanwezig zijn.

Grijper volgens conclusie 9 of 10, met het kenmerk, dat de grijper een klemplaat

omvat die bevestigd is aan de klemdelen en in het klemvlak aanwezig is.
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FIG 5
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Reasoned statement with regard to novelty, inventive step or industrial
applicability; citations and explanations supporting such statement

- Reference is made to the following documents:

D1: NL-A-9 101 951 (JAN CORNELIS KREMER) 16 juni 1993 (1993-06-16)

The subject-matter of claim 1 differs from this known D1 in that " de grijper voorts een
met het montage-element verbonden zuignap omvat” is not disclosed.

The subject-matter of claim 1 is therefore new.

The problem to be solved by the present invention may be regarded as to provide such
a gripper which can grip bags.

The solution to this problem proposed in claim 1 of the present application is
considered as involving an inventive step as the vacuum enables first lifting the bag

which enables easier gripping; this is not hinted or suggested in the prior art.

Claims 2-11 are dependent on claim 1 and as such also meet the requirements of
novelty and inventive step.
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