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1. Schnellwechselbares Greifersystem fiir Handhabungsaufgaben an Bauteilen unterschiedlicher
Werkstiickgeometrie, dadurch gekennzeichnet, dal3 auf dem Zapfen (2) eines Adapters Ringe (3; 4)
mit gegenlaufiger Planverzahnung angeordnet sind.

2. Schnellwechselbares Greifersystem nach Punkt 1, dadurch gekennzeichnet, daR Ring (4) axial

' gleitend angeordnet ist.

3. Schnellwechselbares Greifersystem nach Punkt 1, dadurch gekennzeichnet, daR zum schnellen
Wechseln ein BajonettverschluB, bestehend aus Grundplatte (8) und Zapfen (2) und zur 16sbaren
Trennung eine Sperrklinke (16) angeordnet ist.

Hierzu 2 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft ein schnellwechselbares Grelfersystem far Industneroboter zur Handhabung von Bauteilen
unterschiedlicher Werkstiickgeometrie.

Charakteristik des bekannten Standes der Technik

Es sind Greifersysteme fiir Industrieroboter bekannt, bei denen durch verschiedenartige Getriebeelémente und Antriebe
Spannkréfte Gbertragen werden.
So zeigt die DE-PS 2916312 eine Ldsung, bei der eine Betatrgungsstange mittels Hydraulikelement beaufschlagt wird und in ihr
eingelagerte kugelfdrmige Mitnahmeetemente die Spannkraftwirkung einleiten.
Eine weitere Losung nach DE-OS 2949558 zeigt eine mechanische Hand, bei der mehrreihig aneinandergereihte Glieder
miteinander verbunden sind und Zugkabel sensorgesteuert Krafte (ibertragen.
Weiterhin zeigt eine Lésung nach DD-PS 158525 einen Greifer fir Industrieroboter, der durch Druckmittel fernbetitigte
konzentrische Scheiben im Greifergetriebe mittels duerer Kugelgelenke verdreht und am Umfang gleichmaRig verteilte
Greiferwirkstellen positioniert und kraftschliissig beaufschiagt.
Den vorgenannten Lésungen haftet gemeinsam der Mangel an, da aufgrund des Antriebes die Abmessungen und demzufolge
ihre Massen zu grof8 werden, was einerseits zur zwangslaufigen Reduzierung der zu handhabenden Teilemasse fiihrt; relativ
hohe Massen erh6hen andererseits die Brems- und Beschleunigungskréfte bei der Bewegung des Grelfers so daf’ der Aufwand
an kinetischer Energie steigt.
Weiterhin ist gem&B DE-OS 2513539 ein Greifer fiir Industrieroboter offenbart worden, der einen relativ geringen konstruktiven
Aufwand aufweist und kuppelbar ist. Die Zangenschenkel des Greifers sind hierbei an 2 nebeneinander auf einem Bolzen
sitzenden Tragscheiben angeordnet, die fiir den Offnungs- und SchlieRvorgang der Zange durch eine Antriebselement
gegeneinander verdrehbar sind. Die Zangenglieder sind an den Tragscheiben mittels Schrauben auswechselbar sowie
gegeneinander versetzbar befestigt, so daR sich Offnungsdurchmesser bzw. die Spannweite manuell einstellen 14Rt.
Nachteilig bei dieser Losung ist der manuelle Aufwand fiir die Verstellung der Zangen beim Wechsel auf einen jeweils groReren
bzw. kleineren Wellendurchmesser.

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist es, ein schnellwechselbares Greifersystem zur Senkung des manuellen Umristaufwandes mit geringer
Eigenmasse und hoher Stabilitat zu entwickeln.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein schnellwechselbares Greifersystem und ein Kraftiibertragungssystem zu den
Spannorganen mit relativ geringer Eigenmasse und hoher Stabilitét zu entwickeln.

ErfindungsgemaR wird die Aufgabe dadurch geldst, daf? ein nach dem Antriebssystem und Betitigungsmechanismus,
bestehend aus Hebel und Seilzug mit Riickstellfeder angeordneter Adapter die Rotationsbewegung in eine translatorische
Bewegung umsetzt und ein schnelles Wechseln des Greifersystems zuldRt. Dabei wird die Kraftiibertragung vom Antriebssystem
tiber den Betatigungsmechanismus zum Adapter eingeleitet. Im Adapter wird die Zugkraft mittels zweier zwangsgefiihrter Ringe
mit gegenltdufiger Planverzahnung, die auf einem gemeinsamen Zapfen angeordnet sind, von rotorischer in translatorische
-Bewegung umgesetzt, so-daf ein Gleiten eines Ringes in axialer Richtung erfolgt. Dabei werden die StéRel des
Werkstiickgreifers, der mittels Bajonettverschiu am Adapter befestigt ist, betétigt, wobei sich die-ausgeldste Bewegung (iber
eine Druckplatte fortsetzt und zur Betatigung der Greiferarme in SchiieRrichtung und Spannung des Werkstiickes fiihrt. Beim
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Nachlassen der Zugkraft gehen die Greiferarme durch Riickstellfedern in ihre Ausgangslage zuriick. Zum schnellen Wechseln
des Werkstiickgreifers vom Adapter wird der Werkstiickgreifer mit seinen ge6ffneten Greiferarmen in einer Vorrichtung arretiert.
Durch eine Drehbewegung der Roboterachse wird der Bajonettverschiu, bestehend aus Grundplatte und Zapfen lber eine

. bewegliche Sperrklinke von der Grundplatte des Werkstlckgreifers entriegelt und der Werkstiickgreifer vom Adapter getrennt.
Am verbleibenden Adapter kann somit ein anderer Werkstlckgreifer angekoppelt werden.

Ausfiihrungsbeispiel . ‘
Die Erfindung soll nachstehend anhand eines Ausfithrungsbeispieles néher erldutert werden. Es zeigen

Fig.1: einen Schnitt durch Adapter und Werksttickgreifer
Fig.2: einen Schnitt durch den Betatigungsmechanismus
- Fig.3: die Sperrklinke in Verriegelungsfunktion, Grundplatte des Werkstoffgreifers ist mit Adapterzapfen gekoppelt.

Der Flansch 1, mit dem der Adapter am Handflansch des Industrieroboters befestigt wird, ist mit dem Zapfen 2 fest verbunden.
Auf dem Zapfen 2 sind gegenléufig planverzahnte Ringe 3 und 4 angeordnet und werden von dem auf dem Flansch 1 drehbar
gelagerten Gehduse 5 umschlossen. Mittels des am Ring 3 angreifenden Hebels 6 und des seitlich aus dem Gehause 5
herausgefiihrten Seilzuges mit Rickstellfeder 7 kann die Betéatigung erfolgen.
Der Zapfen 2 trdgt am Vorderende einen Bund, der den Ring 4 am Herausfallen aus dem Gehéuse 5 hindert und davor einen
BajonettverschluR, auf den die Grundplatte 8 des Werkstiickgreifers gekoppelt wird. In zwei Durchbrichen der Grundplatte 8
sitzen die StéBel 9, die durch den Ring 4 in das Greifergehiuse 15 hineingedriickt werden kénnen. Die StoRel 9 wirken auf die
Druckplatten 10, deren eine an dem lose auf der Welle 13 sitzenden Greiferarm 11, die andere an den fest mit der Welle 13
verbundenen Hebel 12 befestigt sind. Die Greiferarme 14 sitzen fest auf den seitlich aus dem Greifergehause 15 herausragenden
- Enden der im-Greifergehduse 15.gelagerten Welle 13.
Dieser Aufbau erméglicht es, durch Drehen des Roboterhandflansches um die Achse D den Flansch 1 und den Zapfen 2 sowie
den Werkstiickgreifer mitzudrehen, wobei das Gehause 5 mit den Ringen 3 und 4, dem Hebel 6 und'dem Seilzug mit
Riickstellfeder 7 dieser Bewegung nicht folgt, sondern in seiner Lage verharrt. Die Lédnge des Seilzuges 7 kann deshalb gering
gehalten werden.
Wird iiber den Seilzug 7 ein Zug auf den Hebel 6 ausgelibt, wobei die Riickstellfeder des Seilzuges 7 gespannt wird, so verdreht
sich der Ring 3 gegen das Gehause 5. Da der Ring 4 so gelagert ist, daR er sich nicht gegen das Gehéduse 5 verdrehen, sondern nur
inihm in axialer Ringung gleiten kann, wird er durch seine Schriagverzahnung nach vorn gedriickt und wirkt (iber die St6Rel 9 auf
die Druckplatten 10. Dadurch bewegen sich der Greiferarm 11 von einer Seite, die Hebel 12 mit der Welle 13 und den Greiferarmen
14 von der anderen Seite zur Mitte hin, der Greifer wird geschlossen, die Spannkraft auf das Werkstlick (ibertragen.
Beim Nachlassen des Zuges im Seilzug 7 bringt dessen Ruckstellfeder den Hebel 6 und damit auch den Ring 3 in die ,
Ausgangslage zuriick. Dadurch kann der Ring 4 in das Gehé&use 5 zurlickgleiten. Eine in der Figur 1 nicht dargestelite Feder 6ffnet
den Greifer, indem sie die Spitzen der Greiferarme 11 und 14 auseinanderdriickt. Durch die damit verbundene Bewegung der
Welle 13, der Hebel 12 und der Druckplatten 10 werden die StéBel 9 durch die Offnungen der Grundplatte 8 gedriickt, wobei sie
stets Kontakt mit dem Ring 4 besitzen. Die Bereitschaft fiir einen erneuten SchlieRvorgang ist damit hergestellt.
Bei gedffneten Greiferarmen kann durch Drehen der Roboterachse D bei gleichzeitigem Festhalten des Werkstiickgreifers in
einer-entsprechenden Vorrichtung der BajonettverschluB, bestehend aus Zapfen 2 und Grundplatte 8, geldst und der
Werkstiickgreifer vom Adapter getrennt werden. Wahrend dieser Werkstlckgreifer in der Vorrichtung liegen bleibt, kann mit
dem am Handflansch des Industrieroboters verbleibenden Adapter ein anderer Werkstiickgreifer mittels des
Bajonettverschlusses angekoppelt werden. Der Greiferwechsel erfolgt somit als Schnellwechselvorgang.
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