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' (57) Der Mampulator findet seine Anwendung bei der komplexen Mechamsnerung und Automahslerung des
Produktlonsprozesses und zwar ist er gut zum Beschicken von Werkzeugmaschmen geeignet. Es ist Ziel der .

- Erfindung, die Beschlckungsengenschaften des Manipulators zu verbessern und das Anwendungsgebiet zu erweitern.
Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die Zahl der Freiheitsgrade des Mampulators mit einer Antriebswelle zu
vergroRern. Dies wird erfindungsgeméR dadurch erreicht, da@ zumindest eine Lineareinheit eine in ihr drehbar

 gelagerte Drehfiihrung mit auf ihr verschiebbarem Schneckenrad besitzt, wobei das Schneckenrad auch drehbar im

Schlitten gelagert ist und die Antriebswelle eine Schnecke mit Kupplung besitzt. Wenn die Drehfihrung fest im
Grundrahmen des Mampulators installiert ist, dann dreht sich durch die Schneckenverbindung die Lineareinheit
hinsichtlich der Drehfiihrung, wenn die Lineareinheit ohne Drehméglichkeit am Manipulator angebracht ist, dann
dreht sich, wiederum durch die Schneckenverbindung, die Drehfihring. So W|rd entweder die ganze Lmearemhen
‘oder die Drehfuhrung in Drehung versetzt. Fig. 1

-‘ISSN0433-6461“ " . S - o . 7 Seiten



Titel der Erfihdung‘.

Manipulator

" Anwendungsgeblet der Erflndung

‘Der Manipulator findet seine Anwendung bei der komplexen
'>Mechanisierung und Automatisierung des Produktionspro-
zesses, und zwar 1st er gut zum Beschicken von Werkzeug~
- maschinen geeignet. g '

- Charaktériétik der bekahntén’feéﬁnischen'Lééungen

Bekannt ist der Industrieroboter IR-2, VEB We rkzeugmaschi.-
nenkombinat "FRITZ HECKERT" Karl-Marx-Stadt, der in soge=-
‘nannter DSS-Arbeitsraumstruktur'aufgebaut ist. Fir jede
Bewegungsachse wird ein eigener Antrieb verwendet, Bewe-
-gungsachse-D ist mit 270 beschrankt. Das bewirkt die rela-
tive Kompliziertheit der Konstruktion und- die Begrenztheit
der Anwendungsmoglichkeiten.

Bekannt ist eine Verfahreinheit fiir. begrenzte Wege nach
Erfindungsanmeldung WP B23Q/251571 8, die eine Antriebs=
welle des Schlittens, die zwei Lineareinheiten verbindet,
besitzt,und senkrecht zu den beiden Lineareinheiten steht;

- Bei diesem Gerat fehlt des Drehen der Lineareinheiten hin-

sichtlich 1hrer Langeachsen, dabei wire dieses Drehen beim
vBeschicken von Werkzeugmaschinen sehr notwendig.
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Ziel der Erfindung

Es ist Ziel der Erfindung, die Beschickungseigenschaften
des Manipulatora zy - varbessern und das Anwendungsgeblet zu
‘ erweiterna ‘
Darlegung des WQsens der Erfindung

‘Der Erfindung lxegt die Aufgabe zugrunde,’ die Zahl der ,
E Freiheitsgrade des Manipulators mit einer Antriebswelle zu
‘vergroBern.

. Dies wird erflndungsgemaﬁ dadurch errelcht, daB zumindest

eine Lineareinheit eine in ihr drehbar gelagerte Drehfih-
rung mit auf ihr verschiebbarem Schneckenrad besitzt, wobei
das Schneckenrad auch drehbar im Schlitten gelagert ist und
- die Antr1ebswelle eine Schnecke mit Kupplung besitzt.

Wenn die Drehfuhrung fest im Grundrahmen des Manipulators
installiert ist, dann dreht sich durch die Schneckenverbin-
‘dung die Lineareinheit hinsichtlich der Drehfﬁhrung. wenn

. die Lineareinheit ohne Drehmdglichkeit am Manipulator ange-
bracht ist, denn dreht sich, wiederum durch die Schnecken-
verbindung, die Drehfiihrung. S0 wird entweder die ganze
 Lineareinheit oder die Drehfuhrung in Drehung varsetzt.

Ausfuhrungsbeispiel

An einem Ausfuhrungsbeispiel Figur. soll der Manipulator

. _ndher erldutert werden.

Der Manipulator besitzt den Grundrahmem 1 mit fest an ihm
angebrachter Drehflhrung 2, wobei die Drehfuhrung 2 auch .
' Fuhrungselement fir den Schlitten 3 ist und an ihren Enden
Platten 4 besitzt, die drehbar’ hinsichtlich der Drehfuhrung
2, bzw. dee Grundrahmens 1, gelagert sind. In den Platten 4
ist die Zahnstange 5. befestigt. '
Der Schlitten 3 hat einen Antrieb 6 mit Antriebswelle 7 und
eine Lineareinheit mit den Fuhrungen 8, die an ihren Enden
durch Platten 9 begrenht sind. In den Platten 9 ist eine
Zahnstange 10 befestigt und eine Drehfihrung 11 drehbar ge~-
lagert.. : S
Auf der Antrmebswelle 7 sind Zahnrad 12 mit Kupplung 13.

1]



-3 - - ’ N
Schnecke 14 mit Kupplung 15, Zshnrad 16 mit’kupplung 17 und
‘Schnecke 18 mit Kupplung 19 gelagert, wobei das Zahnrad 12
mit der Zahnstange 5 in Verbindung steht und das Zahnrad
16 - mit der Zahnstange 10. = LT L
Der Schlitten 3 besitzt in ihm drehbar gelagerte Schnecken-
réder 20 und 21, wobei das Schneckenrad 20 auf der Drehfiih-
rung 2 und das Schneckenrad 21 auf der Drehfihrung 11 ver-
:schiebbar angebracht sind. Das Schneckenrad 20 steht mit
der Schnecke 14 in Verbindung, das- Schneckenrad 21 - mit
der Schnecke 18, , ‘ .
Beim gezeigten Manipulator wurden zwei Varianten der An-

_br;ngunQEn von Drehfithrungen dargestellt, Drehfilihrung 2 isti;-

fest am Grundrahmen angebracht, wohingegen Drehfihrung 11
mit Drehmﬁglichkeit in den Platten 2 der Lineareinheit mit

- den Fuhrungen 8 gelagert ist, Es wéren auch andere Varian-
ten der Verwendung der Drehfuhrungen moglich dabei kann
der schlitten 3 in zwel im Verhéltnis zueinander drehbare
 Teile geteilt werden. ‘oder die Antriebswelle 7 kenn einen
Spindelteil haben, wie das in den schon bekannten Lésungen
- vorgestellt ist. Dabei besteht die Méglichkeit einen Mani- -
pulator zu}bekommen, der sechs Freiheitsgrade/beéitzt: zwel
' “durch Lineareinheiten, einen durch Teilung des Schlittens
3, einen durch Spindelteil der Antriebswelle 7 und zwei,
neu entwickelte, durch die Drehfihrungen 2 und 11, |

.Hiefaus ergibt sich folgende WirkungsWeiée.

Durch den Antrieb 6 wird die Antriebswelle 7 in Drehung ver-
setzt, Abhangig von der Notwendigkeit, in welcher Freiheits~
‘achse "a“, "b", "e" oder “d" (s. Figur) eine Bewegung ausge-
fuhrt werden muB, wird die entsprechende. Kupplung 13, 15, 17
- oder 19 eingekuppelt (welche und wie lange, wird durch die
Steuerung und das MeBsystem des Manipulators bestlmmt).

Fur die Bewegung "a" wird das Zahnrad 12 durch die Kupplung
13 in Drehung gebracht, und durch das Zusammenwirken des
Zahnrades 12 mit der Zahnstange 5 bewegt.sich der Schlitten
3f;n Bewegungsachse "a". Die Bewegungerichtung wird, wie
auch in den folgenden Bewegungsachsen, durch die Orehrich-
tung der‘Ahtriebswél;e‘7.beatimmt, ' N
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Bewegung "c" wird durch die Kupplung 17, Zahnrad 16 und -
Zahnstange 10 varw1rklicht¢

Fir das Drehen "b" wird die’ Schnecke 14 uber die Kupplung 7
in Wirkung versetzt., Die Schnecke 14 w1rkt mit dem Schne-
ckenrad 20 zusammen, und durch dl@S“S Zusammenwirken dreht
sich der Schlitten 3 um dle Drehfuhrung 2. Fir das Drehen
nd" wird die Schnecke 18 Uber die Kupplung 21 in Drehung
versetzt und durch das Zusammenwirken mit dem Schneckenrad
21 fangt die Drehfihrung 11 an, sich zu drehen, Das Drehen
kann fur das Antreiben von Greifern o.&. verwendet werden.
Bei Bewegung des schlittens 3 in Achse "a” und der Fihrun-
‘gen 8 in Achse “"c" verschieben sich die Schneckenréder 20
und 21 durch den Schlitten 3 hinsirhtlich der entsprechen-
den Drehfilhrungen 2 und 11,

Der auf der Figur dargestellte Manipulator ist sehr fir das
'Beschlcken von Werkzeugmaschinen geeignet, aber es ist auch
 immer der Aufbau von Manipulatoren (mit dem vorgeschlagénen
vPrlnzip) méglich, die fir andere Handhabungsaufgaben~geeig-
net sinde o



Erfindungsangpruch '

Manipulator, bestehend aus zwei bnweglichen Fuhrungseinhei-
ten mit Schlitten und einer senkrecht dezu stehenden An-
triebswelle, gekennzelchnet dadurch, daB zumindest eine Li-
neareinheit eine in ihr drehbar gelagerte Drehfihrung (2
‘ ‘oder/und 11) mit auf ihr verschiebbarem Schneckenrad (20
' oder/und 21) besitzt, wobei das ochneckenrad (20 oder/und
'21) drehbar im Schlitten (3) gelagert ist und die Antriebs-
welle (7) eine Schnecke (14 ader/und 18) mit Kupplung (15 :
’-roder/und 19) be91tzt.v

' V"Hiefiu 1 seite Zeichnung".
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