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-Anwendungsgebiet der Brfindung

: . / . o . ' ' A
Die Erfindung betrifft einen Greifer fir Industrieroboter fiir -
rotationssymmetrische Teile und ist fiir alle Industrieroboter

mit Handdrehgelenk anwendbar.
Charakteristik der bekannten technischeh-Lﬁsungen
Es sind Greifer fir Industrieroboter bekannt, bei denen'dufch_

translatorische oder rotatorische Antriebe und verscéhiedene

Getriebeelemente die Spannelemente bewegt und die Spannkréfte‘

 ubertragen werden. Beispiele dafiir sind aus der Literatur und

aus>Eatentsthiften bekannt. So z. B. in den Pdtentschriften
DD 158525, DD 158626, DE 2916312, DE.2949558 A 1, DD 34880.
Diese Greifer haben den Nachteil, dafi auf Grund des Antriebes
die Abmessungen und die Masse sehr grof werden. Dadurch redu-
ziert sich die handhabbare‘Teilemassé bei vorgegebener Hand-
habekraft. Ebenso erhsht sich der Aufwand an kinetischer Ener-

.gie bei der Bewegung des Greifers infolée*der erhohten Brems-

und Beschleunigungskrifte.

Ein weiterer Nachteil besteht darin, daﬂ-fﬁrAdie Bereitstellung
und Zuleitung des antriebsspezifischen Energietrigers (z. B.
Druckluft, Druckﬁl, Elektroenergie) zusdtzliche Einrichtungen
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erforderlich sind. Dadurch erhsht sich der Ausrﬁstungsaufwand."

fiir die Industrieroboter. .

Es sind Losungen bekannt, z. B. mit der Paténtschrift ,

DD 200867/8, bei denen versucht wird, diese Nachteile durch
extern angeordnete Antriebe zu Vermelden bzw. elnzuschranken
Dabei werden Losungen fiir die Ubertragung der Antrlebobewe—

gung vorgestellt. Die Nachteile des Aufwandes dervEnerglebereit-
stellung und ~zuleitung fiir den Antrieb werden damit jedoch

nicht vermieden.

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist es, einen Greifer zu schaffen, bei dem

auf‘einen Greiferantrieb verzichtet werden kann. Dadurch wer-
den die Nachteile, die sich aus dem Greiferantrieb ergeben, ver-

mieden. \

Das sind

zusidtzlicher Platzbedarf fiir den Antrieb

~ zusdtzlich zu handhabende 418:@ am Gr°1fer und damit Reduzlp«
rung der Nutzlast, | .

—;zusatzllcher Fnerwleaufwand fur die Bewegung (Beschleunlgung)
des Greifers,

~ zusitzlicher anlagenteﬂhnlscher Aufwand fiir die Bereitstellung

und Ubertragung der An*rlebsenergle

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Effindung 1iegt‘die Aufgabe zugrunde, einen Greifer fiir In-
dustrieroboter zu entwickeln, der unter Nutzung der Drehbewegung
des Roboterhanddrehgelenkes im Zusammenwirken mit der Peripherie
des Roboters die Spannbewegung realisiert. '
Erflndungsgemaﬁ ‘wird die Aufgabe dadurch geldst, daﬂ an einem
Greifergrundktrper radial verschiebbare Greiforgane angeordnet
siﬁd, die durch einen Spannkegel, der iiber ein Gewindestlick g§~‘
geniiber dem Grundkﬁrper axial bewegt wird, radial verschoben
werden. Die versohiebbére Anordnﬁng der Greiforgane am Greifer-
grqndkdrper wird entweder durch eine formschlﬁssige.Fﬁhrung'in

radialer Richtung oder durch eine unmittelbare Befestigung mit
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hinrelchender elastischer Beweglichkelt bevorzugt in rad1a~'

- ler Rlchtung, erreicht. Das Gewindestiick mit Spannkegel 1st

-im oberen Teil deé Greifergrundkdrpers in»eiher entsprechen-

den Spanngewindebohrung eingedreht und schlieBt biindig mit
dem Grelfergrundkorper ab. Zur Ubertragung der radialen
Spannkraft durch den Spannkegel sind an den Greiferorganen,
“entsprechende Gegenflachenlbzw_ zwischengeschaltete Ubertra-
gungselemente angeordnet. | - |

Zur ilbertragung der Drehbewegung des Roboterhanddrehgelenkes
wird je nach Ausfiihrungsart der Greifergrundkorper bzw. das
Gewindestiick des Spannkegels mit dem Roboterhanddrehgelenk

’verbunden.

Zur Gewahrléistung der Verdrehsicherung des Greifers sind im
Greifer Ausnehmungen fiir einen formschlﬁssigen'Eingriff‘der
Légesicherungéelemente'des Werkstﬁckmagazins vbrhanden; so'_
daﬁ der Greifer mit der Peripherie des Roboters eine funktio-
nelle Einheit bildet, wobei die Ausnehmungen sowohl am Grei-

' fergrundkdrper als auch am Spannkegel angeordnet sein konnen.'

. Sind. die Ausnehmungen'am Greifergrundksrper, dann wird das
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'Gewindestﬁck des'Spannkegels mit dem Roboﬁerhanddrehgelenk

verbunden, in dem Falle wo die Ausnehmungen am Spannkegel
sind, wird der Greifergrundkorper an dem Roboterhanddrehge—
lenk befestlgt Im Falle der Befestigung des Grelfergrundkor—
pers am Roboterhanddrehgelenk wird die Werkstuck—/Werkzeug—
Spannung, d. h. die Greifkraft, nicht durch HuBlere bei der
Handhabung auftretende Krifte, wie z. B. Umfahgskr&ftq beim
AuBenrundschleifen der Werkstﬁcke, verdndert. Im Falle der Be-
festlgung des Gew1ndestuckes des Spannkegels am Roboterhand~
drehgelenk wird die Veranderung der Greifkraft 1nfolge auBerer
Krifte durch eine zusatzliche.Sperre, bestehend aus einem fe-
derbelasteten Indexstift, der eine formschlﬁssige,Verﬁihdung
zwischen Greifergrundkﬁrpéf und Spannkegel gewéhrléiStet,
“verhindert. ]

Komplettiert wird der Greifer durch die dem Stand der Technlk
entsprechenden Elemente, wie federnde Aufhdnguing, Sollbruch-

stiick, Sensoren u. a.
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- Beim Handhaben eines Werkstﬁckes/Werkzeuges bewegt sich der
~ Greifer zunichst bis iiber das Magazin und dreht sich soweit,

daB die Ausnehmungen iber den Lagesidheﬁuhgselementen stehen.
Diese Stellung wird im Steuerprogramm des Roboters'fixiert
Danach bewegt sich der Greifer in bazw. uber das Werkstﬁck/
~Werkzeug, wobei die Lage51cherunpselemente des Waga/tn" in
d1° entsprechenden Ausnehmunven am Greifer eingreifen und in-v

radlaler und Umfangrlchtung eine formschluss1ge Verbindung

~ herstellen. Durch geeignete Sensoren wird eine Teileoberkan-

tenerkennung gewdhrleistet. Durch Drehung deS‘Roboterhandév

'drehgelenkes in Gewindeanéugsrichtung erfolgt nun die eigent-

liche Spannung des Werkstﬁckes bzw. Werkzeuges. Dabei wird
der Spannkegel 1nfo;ge der Gew1ndedrehung in axialer Richtung
vergschoben. Die am Spannkegel anliegenden Greiforgane ver-

schieben sich dabei in radialer Rlchtung. Der be;m Spannen ‘
- zuriickgelegte Drehwinkel des Roboterhandgelenkes wird entweder -

durch direkte Vorgabe seiher'Graﬁe,vz. B. bei sehr engen Tole-
ranzen des Spanndu}chmesseru, oder durch die sensitive Bestim-

.mung der Spannkrafte und die Robohersbeuerung in Abhangig~

keit von dieser begrenzt. Bei der Ausfuhrung mit Indexstift '
als Sperre gegen Verdnderung der Grelfkraft wird dieser beim
Einfiihren in das Magaz1n durch emn Lagesicherungselement be~
statlgt

Das Ablegen‘des Werkstiickes/Werkzeuges im‘Magazin.erfolg# in um-

gekehrter Reihenfolge. Soll das‘Werkstﬁbk/WerkZeug an anderen

‘Stellen abgelegt werden (z. B. Spannaufnahme der- Werkzeugma~

schine, Wendeplatz, MeBplatz. usw.) so sind dort den Lagesiw
cherungselementen entsprechende Verdrehsmcherungen anzuhringen.

Ausfﬁhrungsbeispiel

Die erfindungsgemiBe LOosung wird nachstehend an zwei Ausfuh—

;rungsbeisplelen naher erliutert.

In den dazugehorigen Zeichnungen zeigen'

Fig. 1 und 2:: einen antriebslosen Greifer fiir innen abgesetate,
gestapelte rotationssymmetrische Werkstﬂcké
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.~ Fig. 3 und 4: einen antriebslosen Greifer fiir auBen aufzuneh-

mende‘rotationssymmetrische'Werkstﬁcke"

Im ersten Ausfiihrungsbeispiel (Fig. 1 uhd 0)>oind die Werk-

istucke 1.im Werkstuckmagaz1n 2 gestapelt und in ihrer Lage -

‘durch drei Lagesicherunzselemente 3 grob fixlert Der Greifer

enthdlt sowohl an den Greiforganen 4, die Bestandtelle des

gGrelfergrundkorpers 5 und -durch die Schlitze 6 voneinander

getrennt sind, als auch am Spannkegelelement 7 die Zentrier-

,kégelflachen 8 und 9. DigsevZentriérkegelflachen ermdglichen

‘ein sicheres Einfithren der Greiforgane 4 in das Werkstiick 1,

auch wenn dieses im Rahmen seiner Beweglichkeit auf”dem:Werk-
stiickmagazin 2 auﬁermlttlg 11evt Aus Griinden der Justierbar~
keit und Montierbarkeit ist das Gewindestiick 10 mit Schrauben
11 am Spannkegelelement 7 befestigt. Beim Handhaben des Werk-

stuckes 1 bewegt sich der Greifer zundchst in die dargestellte

Lage. Durch Drehung des Roboterhanddrehgelenkes wird der
Grelfergrundkorper 5 gegenuber dem Spannkege]element 7 verdreht
und damit ax1al bewegt Durch ‘den Spannkegel werden dabei die
Grelforgane 4 radial nach aufien bewegt : bls sie am Werkstiick 1
fest anliegen und die Spannkraft iibertragen. Nun kann der Grei-
fer diese Lage in Lingsrichtung der Lage31oherungse1emente 3.

verlassen. Zum ‘Ablegen des Werkstiickes 1 bewegt sich der Grelfer

.ebenfalls iiber die Lagesicherungselemente 3 oder dle J@WOll“

vorgesehenen Verdrehs1oherungen Der Losevorgang erfolgt analog '
dem Spannvorgang . in umgekehrter Reihenfolge.

Im zwelten Ausfiihrungsbeispiel (Fig. 3 und 4) 31nd die Werk-
stiicke 12 im Werkstiickmagazin 13 gestapelt und in ihrer Lage

durch die Lagesichefungselemente 14 fixiert.

Die Greiforgaﬁe 15 sind mittels formschliissiger Fﬁhruhgen 16

im Greifergrundkﬁfper 17 radial verschiebbar gelagert. Durch

die Ringfeder 18 werden sie nach‘auﬁenugedrﬁckt, so dafl sie mit
der kegligen Flache am Spannkegel 19'anliegen. Die Spannkegei 19
und das Spanngewinde 20 befinden sich am Spannkégelbauteil 21.
Gegen Losen oder Festziehen des Greifers ‘wihrend der Handhabun?

fsichert der Indexstlft 22, der 1n die Bohrung 23 eingrelft
Der Indexstlft befindet sich an dem Gleltsteln 24, der durch

l,d;e Feder 25 in die Verrlegelungslage‘gedruckt wird.

\
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Beim Einfahren des Greifers‘wird'der Gleitstein 24 durch die
Kegelfléche 26 am Lagesicherungselement 14 in die Entriege- .

‘lungslage geschoben.

Beim Handhaben des Werkstﬁckes 12 wird der Greifer zundchst

in die dargestellte Lage-gebracht. Dabei wird durch die Kegeié

fldache 26 am Lagesicherungseiement 14 der Indexstift 22 gegen»'
die Feder aus der Bohrung 23 herausgedriickt. Der Spannvorganév

erfolgt nun ebenfalls durch die Drehung des Roboterhanddrehgéf

lenkes, in deren Folge sich der Greifergrundkﬁrper 17 gegen~"

iiber dem Spannkegelbauteil 21 akial und die Greiforgane radial

verschieben. Beim Verlassen dieser Lage gibt das Lagesicherungs-

element 14 den Indexstift~22 wieder frei, so dafl dieser von
der Feder 25 in eine der Bohrung 23 analoge Bohrung gedrickt
w1rd Durch diesen Formschluf wird der Greifer in der herge-—
stellten Spannung arretiert. Das Ablegen des Werkstuckes er—
folgt in umgekehrter Reihenfolge.
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;»Erfindungsansprﬁch

Antriebsloser Greifer fir Industrieroboter fir rotations-

' gymmetrische Teile geeignet zum Einsatz an Industrierobo—'

tern mit Handdrehgelenk, dadurch gekennzeichnét, daf an ei-

" nem Greifergrundkdrper radial verschiebbare Greiforgane

angeordnet sind, die durch einen Spannkegel, der iiber ein
Gewinde gegenuber dem Grundkorper ax1a1 bewegt w1rd radial
verschoben werden, wobei die erforderliche Drehbewegung
durch eine Verb;ndung des Grelfergrundkorpers bzw. des Ge-~
windestlickes mit dem Roboterhanddrehgelenk erzeugf wird und
Lagesicherungselemente ‘des Werkstiickmagazins oder andere
zusitzlich angebrachte Elemente an anderen Teilen der‘Robgf '

terperipherie zur Aufnahme des Spannmoments dienen.

. Antriebsloser Greifer nach Punkt 1, dadurch gekenngeichnet,

dafl fir dén formschlﬁssigen Bingriff der Lagesicherungsele-

mente im Greifergrundkﬁrper bzw. im Spannkegel Ausnehmungen

vorhanden sind.

Y

. Antriebsloser Gfeifér nach Punkt 13 dadurch gekennzeichnet,

daf die Greiforgane am Greifervrundkarper mi% einer'form—
schliissigen Fihrung oder durch eine unmittelbare Befestlgung
mit elastischer Bewegllchkelt in radialer Rlchtung angeord—

net sind.

\

. Antriebsloser Greifer nach Punkt 1, dadurch gekénnZeichnet,

dafl zur Arretierung des Greifers zwischen Greifergrundk@rper
und Spannkegel ein federbelasteter Indexstift angeordnet ist,
der durch Lageéicherungselemente betatigt wird.

" Hierzu gehdren 2 Seiten Zeichnungen
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