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(54) Vorrichtung zum Massenausgleich bei Schwenkarmen an Gelenkrobotern

(57) Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Massenausgleich bei Schwenkarmen an Gelenkrobotern mit dem

- Ziel, die Geometrie der Zugfedern am Schwenkarm auf einfache Weise zu dndern und damit unterschiedliche

-Handhabemassen auszugleichen. Die Vorrichtung soll mit einfachen konstruktiven und damit verschleiRarmen
Mittein ermdglichen, den Lagerpunkt der Zugfedern am Grundgestell zu 4ndern und damit ohne Wechsel der
Zugfedern oder anderer Bauteile die Geometrie der Zugfeder am Schwenkarm zu beeinfiussen. Erfindungsgemai

- sind dazu im Bereich der Grundgestellagerung des Schwenkarmes an den Lagerbocken des Schwenkarmes

Antenikhebel angebracht. Diese sind ber Exzenter verstellbar und drehbar um die Achse des Schwenkarmes
gelagert. An den Anlenkhebeln befinden sich die Lagerpunkte der Zugfeder zum Massenausgleich und sind damit
entsprechend der anliegenden Handhabemassen nachjustierbar. Fig. 1
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Titel der Erfindung

Vorrichtung zum Massenausgleich bei Schwenkarmen an
Gelenkrobotern

ﬁhwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Massenaus-

gleich der Handhabemasse an Gelenkrobotern, deren Schwenk-
arme sich um Drehgelenke bewegen und mit Pedern zum
Massenausgleich versehen sind,

Charekteristik der bekannten technischen Lisungen

Zum Massenausgleich an Roboterschwenkermen ist es be-
kannt, eine oder mehrere Federn zu verwenden.

Die DE - OS 33 31 318 beschreibt ein Massenausgleichs-
system, bel welchem die Geometrie der Feder des Systems
in AbhZEngigkeit vom Gewicht, z. B. unterschiedliche Arten
von Werkzeugen am Ende des Roboterarmes verdndert wird.
Hierbei ist das dem Arm gbgewandte Ehde der ZFeder in einer
dxialfiihrung léngsverschiebbar gelagert. Diese Losung er-
m&glicht die Verdnderung der Geometrie der Zugfeder., Sie
hat jedoch den Nachteil, daB sie nur fiir den Balancaus-
gleich durch Feder an solchen Robotern anwendbar ist,

bel denen der Befesiigungspunkt der Feder fiir des dem



Arm abgewandten Ende vor dem ortsfesten Drehpunkt des
Schwenkarmes liegt, wie im konkreten Fall filir den L-
férmigen Roboterarm, der in seinem Scheitelbereich an
einem festen Anlenkpunkt schwenkbar angebracht ist.
Pliir Drehgelenkarme, welche drehbar auf einem Grund-
gestell gelagert sind, ist diese Losung nicht anwend-
bar.

Aus der DD - PS 205 843 ist eine Ldsung bekannt, welche
durch Erzeugung eines Riickstellmomenies den Ausgleich

der Eigenmasse eines Manipulator- oder Roboterarmes be=-
wirken soll, Hierbei tastet ein am ortsfesten Drehgestell
befestigter drehbarer Kniehebel eine am zu entlastenden
Manipulatorarm befestigte Kurvenscheibe ab und steuert
einen auf der Manipulatorarmachse drehbar gelsgerten

und mit dem Anlenkpunkit einer Feder versehenen Hebel.,

Bei dieser Ldsung wird erreicat, daB der Verlauf des Ent-
lastungsmoment95~der einer Sinuskurve ist, die phasen-
gleich mit dem Lastverlauf des Armes liegt. Das Ab%asten
der Kurvenscheibe durch den drehbaren Kniehebel erfolgt
als geschlossenes System der mechanischen Teile in Ver-
bindung mit nicht nachstellbaren Federn nach einem vorge-
gebenen Verlauf des Entlastungsmomentes und ist auf die
Armlast abgestimmt. Sich stédrker verindernte Handhabe-
messen sind dabei nicht beriicksichtigt. |
Darin liegt der Nachteil, daB es beim Anbringen unter-
schiedlicher Handhabemasgsen notwendig wird, eine auf die
neue Messe abgestimmte Peder bzw. eine andere Kurveanscaeibe
einzusetzen, um die Geometrie der Zugfedern am Schwenk-
arm zu dndern. '
Nachteilig bei dieser L¥sung ist weiterhin der relativ
komplizierte mechanische Aufbau, daalle mechanischen
Bauteile einen hohen Verschlei unterliegen,



Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist ein verschleiBSarmes System zum
Massenausgleich an Schwenkarmen von Gelenkrobotern,
welches es ermdglicht, die Geometrie der Zugfedern am
Schwenkarm auf einfache Weise zu #ndern und damit unter-
schiedliche Handhabemassen auszugleichen.

Darlegung des Wesens der Zrfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Vorrichtung
zur Verdnderung der Geometrie der Zugfedern des Schwenk-.
srmes von Gelenkrobotern zu schaffen, welche es mit ein-
fachen’konstruktiven‘Eitteln ermdglicht, den Lagerpunkt

~der Zugfedern am Grundgestell und damit die Geometrie der

Federn ohne Wechsel von Federn oder anderen Bauteilen
stufenlos bei vorgespennten Zugfedernsysiem zur anliegenden
Handhabemasse opitimal nachjustieren zu kdnnen.

Die erfindungsgemiBen Merkmale bestehen darin, daB die
Vorrichtung zum Verdindern der Geomeirie des Anlenkpunktes
der Pedern im Bereich der Grundgestellagerung des Schwenk-
armes angeordnet ist. Die beiderseits am Schwenkarm zum
Massensusgleich angeordnets und mittels Aufnahmeelement

em Flansch im Bereich des oberen Endes des Schwenkarmes
befestigte Feder ist iiber eine Pederspannverrichiung er-

findungsgem# Uber ein Auge und einen Bolgzen mit einem
- Anlenkhebel verbunden., Je ein Anlenkhebel ist an der

Innenseite der fir den Schwenkerm am Grundgestell ange-
drdneten_Iagerbacke drehbar um die Achse des Schwenkarmes
gelagert und befindet sich Uber eine Nut mit einem in den
Lagerbdcken gelagerten Exzenterbolzen in Wirkverbindung.
Die Anlenkhebel sind iiber Klemmschrasuben an den Lager-
bdcken befestigte



Die Vorrichtung funktioniert in folgender Weise:

Beim Drehen des Schwenkarmes nach vorn bzw. hinten tritt
durch die Schwerkrafit des Schwenkarmes und insbesondere
durch unterschiedliche Massen der nacnfolgend angeordneten
Baugruppen ein unterschiedliches Drehmoment am Schwenk-
arm auf, Mit Hllfe der Vorricht tung wird durcn die Peder-
kraft der in dem Auge des Anlenkhebels angelenkien schrau=-
benfdrmigen Feder iiber den wirksemen Hebelarm des Anlenk-
'hebels ein dem Drehmoment des Schwenkarmes entgegenwirkendes
Moment erzeugt. Zur Kompensierung unierschiedlicher Dreh-
-momente dient die Verstellung des Anlenkhebels, Durch
Drehen des Exzenterbolzens wird bei vorgespannier Feder
der Anlenkhebel und demit das als Anlenkpunkt der Feder
ausgebildete Auge um die Leagerachse des Schwenkarmes aus-
gelenkt., Damit wird die Geometrie des Anlenkpunktes der '
Feder entsprechend der enliegenden Massenverhiltnisse
Jjustiert. Nach der Justage erfolgti die Feststellung der
Anlenkhebel mittels Klemmschrauben.

Ausfihrungsbeispiel

Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausfilhrungsbei-
gpiel erliutert werden,
Die zugehfrigen Zeichnungen zeigen folgende Darstellungen.

FPig., 1: Anordnung der Elements zum Massengusgleich in der
Vorderansicht
Fig. 2: Schnittdarstellung A - A Fig. 1

In Fig. 1 und 2 ist der chnenkarm 5 eines Gelenkroboiers
dargestellt, der in beidseitig angeordneten Lagerbdcken 2
drehbar suf einem Grundgestell 1 gelagért ist. Flir den
Massenausgleich ist beiderseitig eine schraubenfdrmige
Feder 10 am oberen Ende des Schwenkarmes 5 mittels Auf-
nahmeelement 11 am Flansch 12 befestigt. Das andere Ende



der schraubenformigen Feder 10 ist iber eine Federspann-
vorrichtung 9 mit dem an einem Anlenkhebel 6 befindlichen
Auge 7 mittels Bolzen 8 verbunden, Die Anlenkhebel 6 sind
jeweils an der Innenseite der Lagerbdcke 2 drehbar um die
Achse des Schwenkarmes 5 gelagert.

An den Lagerbocken 2 sind Exzenterbolzen 3 gelagert, welche
{iber eine Nut mit den Anlenkhebeln € in Wirkverbindung
stehen, wodurch es mdglich ist, durch Drehen der Exzenter- .
bolzen 3 den Anlenkhebel 6 und damit den im Auge 7 be-
findlichen Lagerpunkt der schraubenfirmigen Feder 10 unm

die lagerachse des Schwenkarmes 5 auszulenken. Mittels
Klemmschrauben 4 sind die Anlenkhebel 6 an den Lagerbdcken
2 befestigt., Diese Vorrichtung ermdglicht suf einfache
Weise fiir die jeweils anliegende Handhabemasse das vorge-
spannte Zugfedersystem stufenips optimal einzustellen,



Erfindungsanspruch

Vorrichtung zum Massenausgleich bei Schwenkarmen an Ge-
lenkrobotern deren Schwenkarme sich um Drehgelenke be-
wegen und mit Federn zum Massenausgleich versehen sind,
dadurch gekennzeichnet, daf im Bereich der Grundgestell-
lagerung an Lagerbbcken (2) des Schwenkarmes (5), um dis
Schwenkarmachse drehbar verstellbare Anlenkhebel (6)
klemmbar angeordnet sind, an welchen iiber ein Auge (7)
‘und einen Bolzen (8) die Feder (10) angelenkt ist, wobel
in die Anlenkhebel (6) jeweils ein in den Lagerbocken (2)
gelagerter Exzenterbolzen (3) eingreift.

Hierzu 2 Blatt Zeichnungen
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