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(57) Die Erfindung betrifft eine Zangengreifeinheit, die zum Beschicken und Entnehrﬁen von Werkstiicken,

- Werkzeugen oder ahnlichen Elementen benutzt wird, welche im ProduktionsprozeR benétigt werden:. Es ist Ziel der -

Erfindung, die Haltekraft des Greifers in jedem Punkt des Greifvorganges beim Halten eines Werkstickes,

Werkzeuges oder dhnlichen Elementen zu verstirken, Gleichzeitig soll die Haltekraft bei Ausfall des Antriebssystems
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-~ erhalten bleiben. Fig. 1 ) ‘ N
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Zangengreifeinheit mit Drehgelenk und zusatziicher Greifivaftsteigerung

) 'Anwendungsgeblet der Erfindung - - i ‘ /

‘Die Erfindung betrifft eine Zangengreifeinheit, die zum Beschicken und Entnehmen von Werkstucken Werkzeugen oder
‘ahnlichen Elementen genutzt werden, Welche im Produktionsprozefy bengtigt werden.

Charakteristik der bekannten technischen Losungen’

‘Bekannt ist eine Greifvorrichtung, die mit Kurvengliedern ausgestattet sind, Industneroboter Prof.Dr. -lng J. Volmer VEB Verlag
Technik Berlin 1981 Bild 4.18¢ S.81, hierbei wird die Kraft mit Hilfe von i\urvenglledern auf die Greafarme Ubertragen, hier
erfolgt keine Greifkraftsteigerung. .

* Ziel der Erfindung

Es ist Ziel der Exfindung, die Haltekraft des Greifers beim Halten eines Werkstuckes, Werkzeuges oder shnlichen Elementen in
jedem Punkt des Gretfvorganges zu verstarken. Wobei glelcthmg die Haltekraft bei Ausfall des Antrlebosystems erhalten
bleibt. . ¢ :
Dar!egung des Wesens der Erfindung )

" Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die Gre:fverstarkung durch ein zweltclllges Kraftdistanzstiick zu erreichen. Dies wnrd

. - im wesentlichen dadurch erreicht, daf die Zangengreifeinheit mit einem Kraftdistanzstiick ausgeristet ist. Dieses

- Kraftdistanzstlick ist zweiteilig, bestehend aus zwei Krafthebeln, die durch ein Schraubgewinde {Figur 3) bzw. durch
- Gegeneinanderdrehung zweier schiefer Ebenen {Figur 4) einen Léngenzuwachs erreichen. Durch diesen Langenzuwachs
erfolgt eine wesentliche Greifkraftsteigerung, welche auf die Greifer Ubertragen wird,

Ausfuhrungsbensplel
Das Ausfiihrungsbeispiel soll mit Hilfe der Flguren 1-4 néher erldutert werden. An der Grundeinheit 1 smd die

. Greiferhalterungen 2 fest angebracht. An diesen Greiferhalterungen 2 sind die Greifer 3 mit der Mdglichkeit der Bewegung
durch den Bolzen 4 und der Torsionsfeder 5 installiert. Das Krafthebelfithrungselement 6 ist mit der Moglichkeit des Schubes

"." an der Grundeinheit 1 angebracht. Dieses Krafthebelfiihrungselement 6 besitzt zwei Filhrungsnuten 7, in welche die Krafthebel

- 8 mit Hilfe eines Befestigungsbolzen 9 in Verbindung stehen, wobei die Krafthebel 8 untereinander mit der Feder 10 verbunden
sind. Die Enden der Krafthebe! 8 stehen mit den Enden der Greifer 3 mit Hilfe des Krafidistanzstiickes 11/12 in Verbindung. Die
Enden der Greifer 3 sind durch Position 13 gekennzeichnet. Dieses Kraftdistanzstlick 11/12 ist in Figur 3 mit einem

.. Gewindebolzen 14 ausgeriistet und in Figur 4 mit Hllfe zweier schlefer Ebenen, welche einen Winke! von «; besitzen, in
Verbindung stehen.

Hieraus ergibt sich folgende Warkungswelse :

‘Beim Benutzen der Zangengreifeinheit wird das Krafthebelfiihrungselement 6 herausbewegt ‘dabsi bewegen sich dle Krafthebel
"8 nach vorn und driicken die Enden der Greifer 3 mit Hilfe des Kraftdistanzstiickes 11/12 auseinander. Die Enden der Krafthebel
8 sind an einem Punkt, wo. die Greifer 3 das Werkstiick beriihren. Jetzt tritt der Winkel a; in Aktion, dieser Winkel &, wird-durch -

das Kraftdistanzstiick 11/12 und der Position 13 gebildet. Dieser Winkel a; garantiert, daB das Kraftdistanzstiick 11/12 an

" jenem Punkt, wo die Greifer 3 das Werkstiick beriihren, nicht zurlick rutscht. Das Krafthebelfiihrungselement 6 wird weiter
herausbewegt, dadurch wird die Federkraft der Feder 10 {iberwunden und die Krafthébel 8 spreizen sich. Dabei wird mit Hilfe
des Kraftdistanzstiickes 11/12 ein Lingenzuwachs erreicht, dieser Lingenzuwachs wird mit Hilfe zweier schiefer Ebenen
(Figur 4) oder eines Gewindebolzens 14 (Figur 3) erzeugt. Durch diesen Lingenzuwachs werden die Greifer 3 zusitzlich

_auseinander gedrtickt und es erfoigt eine wesentliche Greifkraftsteigerung. Die Zangengreifeinheit ist nun fest geschlossen.
_Falls das Antriebssystem ausfillt, ist die Zangengreifeinheit selbsthaltend. Sol! nun die Zangengreifeinheit wieder gedffnet
-werden, wird das Krafthebelfithrungselement 6 zuriick bewegt, dabei werden die Krafthebel 8 mit Hilfe der Feder 10 und der
Zuriickbewegung des Krafthebelflihrungselements 6 wieder zusammengeflihrt, die Greifkraftsteigerung wird aufgehoben. Das .

" Krafidistanzstlick 11/12 bewegt sich mit dem Krafthebelfuhrungselement 6 zuriick und die Torsionsfeder 5 6ffnet die
Zangengrelfemhelt

_ Erfmdungsanspruch

Zangengreifeinheit mit Drehgelenk und 2usétzlicher Greifkraftsteigerung, welche aus zwei Kurvenghedern und einem

- Kraftdistanzstiick mit Krafthebelfiihrungselement besteht, dadurch gelkennzeichnet, daB das Kraftdistanzstiick zweiteilig ist,
wobei die Mdglichkeit eines Langenzuwachs des Kraftdistanzstickes besteht, jeder Teil des Kraﬁdlstanzstuckes ist mit einem
Krafthebel ausgerustet, welche- gelenkxg mit dem Kraftlibertragungselement verbunden ist.
Hierzu 1 Seite Zeichnung
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