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{54) Kombinierter Einzel- und Mehrfachgreifer fiir Industrieroboter

(57) Die Erfindung ist geeignet beim Einsatz von
Industrierobotern fiir Montageoperationen, besonders
wenn die Montageeinheit aus GroB- und Kleinteilen
besteht. Ziel der Erfindung ist, die Flexibilitat von
Industrierobotern, bezogen auf Greifeinrichtungen, fiir die
Montage komplexer Baugruppen zu erhghen und damit

.eine Reduzierung der Transportwege, der Anzahl
verschiedener Spann- und Greifkdpfe und daraus
resultierend eine Senkung der Montagezsit insgesamt zu
erreichen. Aufgabe der Erfindung ist, einen kombinierten
Einzel- und Mehrfachgreifer fiir unterschiedliche Teile,
insbesondere flir Montageoperationen, erfinderisch so zu
verbessern, dall Umriisten der Greifeinrichtung bei
Anderung der Montageaufgabe unterbleiben kann.
ErfindungsgemaR wird die Aufgabe dadurch geldst, da
eine drehbar gelagerte Scheibe spiralférmige Nuten, die
am inneren Ende in Radialnuten Gbergehen, aufweist, dal}
die Scheibe mit einem Arbeitszylinder verbunden ist, daf in
jeder Nut ein schwenkbarer Greiffinger gefiihrt wird, daf’
jeweils Gber und unter dem Schwenkpunkt des Greiffingers
ein Arbeitszylinder und eine Druckfeder angeordnet sind
und daR ein Teller durch einen weiteren Arbeitszylinder
axial verschiebbar ist. Fig. 1
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Erfindungsanspruch:

1. Kombinierter Einzel- und Mehrfachgreifer fiir die Handhabung von in bezug auf Masse und Abmessung unterschiedlicher
Teile, isbesondere fiir Montageoperationen, gekennzeichnet dadurch, daR in einer auf einem Grundkdrper (19) drehbar
gelagerten Scheibe (3) mehrere spiralférmig verlaufende Nuten (4) auf der dem Grundkérper (19) zugewandten Planseite
angeordnet sind, wobei in jede Nut (4) ein am Grundkérper (19) schwenkbar gelagerter Greiffinger (2) eingreift und daB ein
Teller (6) durch einen im Grundkérper (19) angeordneten Arbeitszylinder (7) axial verschiebbar ist.

2. Kombinierter Einzel- und Mehrfachgreifer nach Pkt. 1, gekennzeichnet dadurch, daR die spiralférmig vertaufenden Nuten (4)
an ihren am weitesten nach innen gezogenen Enden in Radialnuten (12} Gibergehen.

3. Kombinierter Einzel- und Mehrfachgreifer nach Pkt. 1 und 2, gekennzeichnet dadurch, daR die Scheibe (3) mit einem
Arbeitszylinder (5) verbunden ist.

4. Kombinierter Einzel- und Mehrfachgreifer nach Pkt. 1 bis 3, gekennzeichnet dadurch, daR jedem Greiffinger (2) ein
Arbeitszylinder {11) und eine Druckfeder (15), jeweils iber bzw. unter dem Schwenkpunkt (18) des Greiffingers (2) am
Grundkorper (19) angeordnet, zugeordnet sind.

5. Kombinierter Einzel- und Mehrfachgreifer nach Pkt. 1 bis 4, gekennzeichnet dadurch, daR die Greiffinger (2) eine
Innengreifflache (9) und eine AuRengreiffliche (10) haben.

6. Kombinierter Einzel- und Mehrfachgreifer nach Pkt. 1 bis 5, gekennzeichnet dadurch, da der Teller (6) den Greiffingern (2)
gegentiberliegend Spannflachen (14) aufweist.

Hierzu 1 Seite Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung ist fiir Industrieroboter, die vorwiegend fiir Montageoperationen genutzt werden, geeignet, besonders wenn mehr
als 2 Bauteile im MontageprozeR zu verarbeiten sind und die Montageeinheit aus GroRR- und Kleinteilen besteht.

Charakteristik der bekannten technischen Lésungen

Herkémmliche Greifkdpfe/Greifer sind mit Greifeinrichtungen versehen, die in bestimmten Grenzen — Masse, Abmessung,
Gestaltung — Werkstiicke dhnlicher Kontur handhaben kénnen. In EP 0094338 sowie in DD-WP 146268 werden
Mehrfachgreifkdpfe beschrieben, die den aus der Zerspanungstechnik bekannten Revolverkdpfen &hnlich sind.

Die Nachteile dieser Lésungen sind darin zu sehen, dafd entsprechend der Vielfalt der zu montierenden Baugruppen/Erzeugnisse
ein breites Sortiment an Greif- oder Spanneinrichtungen bereitliegen muf3, das gegebenen Anderungen der Montage-/
‘Handhabeaufgabe entspricht. Das heilt wird die Handhabeaufgabe gedndert, 2.B. ist eine andere Baugruppe/ein anderes
Erzeugnis zu montieren, so muB die Handhabeeinrichtung entsprechend den gegebenen Anderungen angepaRt/umgeriistet
werden. Dies geschieht in der Regel manuell (je nach erreichtem Automatisierungsgrad). Damit kommt es immer wieder — bei
Anderung der Montage-/Handhabeaufgabe — zu Unterbrechungen des kontinuierlichen Ablaufs der Montageoperationen.
Die technischen Ursachen dieser Nachteile sind daran begriindet, daR die Greif- oder Spanneinrichtungen individuell den zu
greifenden Werkstlicken/Bauelementen angepalt sein miissen und somit bei Anderung der Arbeitsaufgabe, z. B. Montage einer
anderen Baugruppe, auch die Handhabeeinrichtungen der Industrieroboter — Greif- oder Spanneinrichtungen — umgeriistet
werden miissen. ‘

Ein universeller Einsatz der Handhabeelnrlchtungen der Industrieroboter ist nlcht moglich.

Ziel der Erfindung

Das Ziel der Erfindung ist, den Grad der Flexibilitat beim Einsatz von Industrierobotern, bezogen auf di€ Greifeinrichtung, fir die
Montage komplexer Baugruppen zu erhéhen und damit eine Reduzierung der Transportwege, der Anzahl verschiedener
Werkzeuge — Spann- und Greifkdpfe — und daraus resultierend eine Senkung der Werkzeugwechselzeiten bzw. eine Senkung
der Montagezeit insgesamt zu erreichen.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die technische Aufgabe zugrunde, einen kombinierten Einzel- und Mehrfachgreifer fiir in bezug auf Masse
und Abmessung unterschiedlicher Teile, insbesondere flir Montageoperationen erfinderisch so zu verbessern, dal? ein Umriisten
der Greifeinrichtung, auch bei Anderung der Montageaufgabe, folglich der Handhabeaufgabe, weitestgehend unterbleiben
kann.

ErfindungsgemaR wird die Aufgabe dadurch geldst, daR in einer auf einem Grundkdrper drehbar gelagerten Scheibe mehrere
spiralférmig verlaufende Nuten auf der dem Grundkérper zugewandten Planseite angeordnet sind, wobei in jede Nut ein am
Grundkoérper schwenkbar gelagerter Greiffinger eingreift und daB ein Teller durch einenim Grundkﬁrper angeordneten
Arbeitszylinder axial verschiebbar ist.

Eine vorteilhafte Auslegungist, daR die spiralférmig verlaufenden Nuten an ihrem am weitesten nach innen gezogenen Endenin
Radialnuten Gbergehen, daf’ die Scheibe mit einem Arbeitszylinder verbundenistund da® jedem Greiffinger ein Arbeitszylinder
und eine Druckfeder, jeweils iber bzw. unter dem Schwenkpunkt des Greiffingers angeordnet, zugeordnet sind.

Des weiteren ist vorteilhaft, daR die Greiffinger eine Innengreif- und eine AuRengreiffliche haben und daf der Teller, den
Greiffingern gegentiberliegend, Spannflachen aufweist.
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Die Vorteile dieser technischen Lésung sind, da durch die Verschiebbarkeit des Tellers die Mdglichkeit gegeben ist, mit
gleichem Greifer ein in bezug auf Masse und Abmessung wesentlich groReres oder mehrere kleine Werkstiicke/Bauelemente
nacheinanderin einem Ladevorgang zu greifen und an die Montagestation zu ibergeben, ohne dal3 der Roboter fiir jedes Teil die
Bereitstelleinrichtung anfahren oder den Greifer wechseln muf3.

Damit treten folgende Effekte ein:

— Senkung von Transportwegen — holen von Teilen

— Senkung der Werkzeugwechselzeit

— Senkung der Montagezeit

— Senkung der Anzahl verschiedener Werkzeuge

Ausfiihrungsbeispiel

Die Erfindung wird nachstehend an einem Ausfﬁhfungsbeispiel ndher erlautert.
In der dazugehdrigen Zeichnung zeigen: '

Fig.1: Darstellung des kombinierten Einzel- und Mehrféchgreifers
Fig.2: Schnitt zur Darstellung der spiralférmig verlaufenden Nuten.

In Fig.1ist der Greifer als Einzelgreifer dargestellt, d. h. der Teller 6 befindet sich auf der inneren Endlage 6.1.

Auf dem Grundkdrper 19 mit Aufnahme 1 ist eine drehbar gelagerte Scheibe 3 angeordnet, beide sind durch einen
Arbeitszylinder 5 miteinander verbunden.

Des weiteren sind die Greiffinger 2 schwenkbar, sowie fiir jeden Greiffinger 2 ein Arbeitszylinder 11 und eine Druckfeder 15 am
Grundkdérper 19 angeordnet. .

Im Grundkérper ist ein Arbeitszylinder 7 angeordnet, der mit einem verschiebbaren Teller 6 verbunden ist.

Die Wirkungsweise des Greifers ist folgende:

Der vorgeschlagene Greifer ist iber eine Aufnahme 1 an einem Industrieroboter befestigt und energetisch sowie informationeli
mit diesem verbunden. Fiir das Greifen groRRer Teile werden die Greiffinger 2 Gber die Scheibe 3, in der sich die spiralférmigen
Nuten 4 befinden, gemeinsam bewegt. Die Drehbewegung der Scheibe 3 wird durch den Arbeitszylinder 5 eingeleitet. Die
Greiffinger 2 sind im Schwenkpunkt 18 derart gelagert, dal’ sie bezogen auf die Achse des Greifers, eine radiale
Schwenkbewegung ausfihren kdnnen, d. h. sie bewegen sich mit ihren Spannflachen (Innenflache 9 bzw. 10) je nach
Drehrichtung der Scheibe 3 konzentrisch hin zur Mitte bzw. weg von der Mitte (Achse) des Greifers. Zur Verringerung der
Reibung beim Drehen der Scheibe 3 ist diese walzgelagert — Lager 17 —, des weiteren sind auf den Fiihrungsenden der
Greiffinger 2 Rollen 16 angeordnet.

Der Teller 6 ist bei dieser Greifoperation durch den Arbeitszylinder 7 in die innere Endlage 6.1 zuriickgefahren. Durch die
Gestaltung der Greiffinger — hebelférmig, Innengreifflache 9, AuRengreifflaiche 10 — ist es moglich, Werkstiicke/Bauelemente
an der Innenkontur oder an der AuRenkontur zu greifen. Die Arbeitszylinder 11 sind bei dieser Greifoperation wirkungslos.

Fir das Greifen mehrerer kleiner Teile muf der Teller 6 durch den Arbeitszylinder 7 in die duRere Endlage 6.2. gefahren werden.
Des weiteren muf} die Scheibe 3durch den Arbeitszylinder 5in die Lage gedreht werden, daf? die Greiffinger 2 in den Radialnuten
4, bezogen auf die Greiferachse, radiale Spannbewegungen ausflihren kénnen. Die Greiffinger 2 werden einzeln und
nacheinander durch die Arbeitszylinder 11 bewegt. _

Das Werkstlick/Bauelement wird gegriffen, indem sich die Innenspannfléche 8 des jeweiligen, durch den Arbeitszylinder 11
beaufschlagten, Greiffinger 2 auf den Teller 6 zu bewegt und das Werkstlick/Bauelement zwischen der Tellerflache 14 und der
Innenflache 9 des Greiffingers 2 gespannt wird. Das Entspannen des Werkstlickes/Bauelements erfolgt, indem der jeweilige
Arbeitszylinder entlastet wird, und das Zuriickfiihren des Greiffingers 2 erfolgt durch die Druckfeder 15.
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