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(54) Bezeichnung: FLEXIBLER ROBOTERARM
(57) Abstract

Flexible robot arms are needed for ma-
nipulations in environments which are difficult

of access, restricted and beset with obstacles.
The invention provides such by comprising var-

" ious basic components (GR) which are flat, ar-

ranged one above the other so as to tip and in-
terconnected by joints (G). Here, the individual
basic components are arranged along the stack
axis (A) in mutually reversed array. Between the

" individual basic components are fitted adjust-

ing members, e.g. air chambers, which make it
possible to set a precise angle () between the
basic components. A control logic (SL) and a
control bus with an electric power supply (SB)
ensure that, in each adjusting member, the
predetermined position is maintained.

(57) Zusammenfassung

56
GR
(ST

Fiir das Hantieren in schwer zugiinglichen beengten und mit Hindernissen versehenen Umgebungen werden flexible Robo-
terarme benétigt. Die Erfindung 16st diese Aufgabe, indem sie verschiedene Grundelemente (GR), die flach sind und gegeneinan-
der kippbar iibereinandersetzt und durch Gelenke (G) miteinander verbindet. Die einzelnen Grundelemente sind dabei entlang
der Stapelachse (A) gegeneinander verdreht angeordnet. Zwischen den einzelnen Grundelementen sind Stellglieder, z.B. Luft-
kammern, angebracht, die es ermoglichen, einen exakten Winkel (i) zwischen den jeweiligen Grundelementen einzustellen. Eine
Steuerlogik (SL) und ein Steuerbus mit elektrischer Versorgung (SB) sorgt im jeweiligen Stellglied dafiir, da der vorgegebene Zu-

stand auch eingehalten wird.
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Flexibler Roboterarm

In vermehrtem MaBe werden heutzutage in Bereichen, bei denen
es auf die exakte und schnelle Reproduktion von. Bewegungsab-
1#ufen ankommt, Roboter eingesetzt. Vor allen in den Ferti-
gungsbereichen der Industrie, z.B. Autoindustrie, werden
Roboter verwendet um Werkzeuge zu positionieren und zu be-
wegen, wie z.B. beim Lackieren und beim SchweiBen. Durch
Roboter wird sichergestellt, daB bei hohen Fertigungsstick-
zahlen eine bestimmte Qualitdt eingehalten werden kann.

In der Regel haben die verwendeten Roboter Arme, die aus
mehreren Teilstlicken bestehen, welche durch Gelenke mit-
einander verbunden sind. Diese Arme ben&tigen zur Durchfiihrung
der vorgesehenen Bewegungen einen entsprechend groBen Bewe-
gungspielraum und sind nicht dafiir geeignet, in einer beengten
und mit Hindernissen versehenen Umgebung eingesetzt zu werden.

Die der Erfindung zugrundeliegende Aufgabe'besteht darin, eine
Vorrichtung anzugeben, mit der man unter beengten raumlichen
Verhiltnissen hantieren kann und die als Roboterarm Verwendung
finden kann. Diese Aufgabe wird gem&B den Merkmalen des
Patentanspruchs 1 geldst.

Vorteilhaft ist, daB sich nach dem vorliegenden Prinzip mit
der Risselspitze beliebige Orte anfahren lassen, die sich im
Bereich des Riissels befinden. Der Hohlraum im Inneren des
Rissels ermdglicht die Zufuhr und Abfuhr von Stoffen direkt am
Einsatzort oder das Anbringen von Stromverbindungskabeln.

Andere Weiterbildungen'def Erfindung ergeben sich aus den
Unteranspriichen. '
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Anhand eines Ausfilihrungsbeispiels,
pneumatische variante des Roboterriisels zeigt und das in
Figuren dargestellt ist, wird die Erfindung naher erldutert.

das eine hydraulische oder

Figur 1 zeigt ein Grundelement GR das entlang einer Symmetrie-
achse S in Segmente SG1 und SG2 unterteilt ist.

Das Grundelement ist hier ringférmig dargestellt, es ist aber
auch denkbar, daB fladenférmige Grundelemente GR oder poly-
gonfdrmige crundelemente GR Verwendung finden, die aus mehre-
ren Segmenten SG bestehen und auch asymmetrisch aufgeteilt

sein konnen.

Figur 2 zeigt einen Riissel R, der aus Grundelementen GR be-
steht, die entlang einer Stapelachse A ibereinander zusam-
mengefiigt sind mit Steuerung st und Energieversorgung EV.
Die Steuerung St in Verbindung mit der Energieversorgung

EV stellt sicher, daB bestimmte Parameter, wie der Anstell-
winkel der Grundelemente zueinander, elektrische oder magne-
tische Feldstdrken, sowie Drucke in den Grundelementsegmen-
ten SG vorgegeben und eingestellt werden konnen. In Figur 2
sind die maBgeblichen Parameter in allen Grundelementsegmen-
ten SG gleich, so daB sich der Riissel R im geraden Zustand

befindet.

Figur 3 zeigt den Riissel R, der aus den Grundelementen GR
mit Segmenten SG und der Steuerung ST, sowie der Energiever-
sorgung EV besteht, in gekrimmten Zustand. Der gekrimmte Zu-
stand wird dadurch erreicht, daB in den Segmenten SG der
Grundelemente GR unabhdngig voneinander verschiedene Stell-
parameter, wie z.B. Driicke, so eingestellt sind, daB ein
Anstellwinkel der Grundelemente GR zueinander erreicht wird.

Figur 4 zeigt ein ringférmiges Grundelement GR des Roboter-
riissels R. Es ist charakterisiert durch Gelenke G, Ventile V
und hydraulische Zu- und Ableitungen Hy sowie durch die

T4
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Steuerlogik SL und den Steuerbus mit elektrischen Versorgungen
SB. Der Ring ist an seiner Oberseite nicht flach, sondern

steigt von beiden Seiten aus zu den Gelenken G hin keilfdrmig

an.

Werden mehrere solche Ringe-iibereinandergesetzt, und anschlies-
send der Innenseite und auf der AuBenseite dicht mit Gummi-
schlduchen Uberzogen, so entstehen zwischen den einzelnen
Ringen Kammern, die durch die Gelenke G abgedichtet werden. In
diesen Kammern enden die hydraulischen Zu- bzw. Ableitungen

Hy, die durch die Ventile V angesteuert werden. Die Steuer-
logik SL zusammen mit dem Steuerbus SB und der elektrischen
Versorgung EV sorgt daflir, daB in jeder einzelnen Kammer sepa-
rat ein definierter Zustand eingestellt werden kann. Dieser
Sachverhalt ermdglicht es, daB zwei Ringe GR, die Ubereinander-
liegen und iiber das Gelenk G verbunden sind, in eine exakt
vorherbestimmbare Schriglage zueinander gebracht werden

konnen.

Figur 5 zeigt zwei solcher Grundelemente GR1 und GR2, die
tibereinander angebracht sind, und mit einem Gelenk verbunden
sind. GR2 befindet sich gegeniiber GRl in einer Schriglage, die
durch den Winkel p charakterisiert ist, was dadurch bewirkt
wird, daB die Kammer SGl1 geflillt ist, und die Kammer SGZ leer
ist, die Kammern werden durch die Schlduche AS und IS gebildet.
Die beiden Grundelemente GR1 und GR2 sind in der Zeichnung
Figur 5 geschnitten dargestellt. Die Schnittebene liegt so,
daB sie die vertikale Achse A des Russels enthdlt. Weiterhin
ist zu beachten, daB der Ring GR2 gegenlber dem Ring GR1 um
90° bezliglich Achse A gedreht angeordnet ist.

Aus Figur 3 kann man auch leicht erkennen, daB durch das Auf-
einandersetzen der Grundelemente GR ein Riissel R entstehen

kann.
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Patentanspriiche

1. Flexibler Roboterarm
a) bei dem Grundelemente (GR) entlang einer Achse (A)

aufeinander zu einem Rissel (R)zusammengefligt sind,

b) bei dem das jewellige Grundelement (GR) durch mindestens
eine Schnittebene, in der die Risselachse (A) liegt, in
Segmente (SG) unterteilt wird, die unabh3ngig voneinander in
Langsrichtung des Rissels (R) expandiert'oder komprimiert
werden konnen,

c) bei der diese Grundelemente (GR) in Lingsrichtung des
Riissels (R) beziiglich der Achse (A) verdreht zueinander

angeordnet sind, so daB durch getrenntes Expandieren und

Komprimieren verschiedener Grundelementsegmente (SG) die

Riisselspitze zu beliebigen orten in ihrer Reichweite

mandvriert werden kann.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, bei der die Grundelemente
(GR) ringférmig sind und in zwel Segmente (SG) unterteilt

werden.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 und 2, bei der Expansion bzw.
Kompression auf piezoelektrische, elektrostatische, magneti-
sche, hydraulische oder pneumatische Art erfolgt.

4. Vorrichtung nach Anspruch 1,2 und 3, bei der die Expansion

bzw. Kompression der Grundelementsegmente (SG) unabhingig
voneinander durch eine Steuerung (ST) voll oder nur teilweise

erfolgt.

5. Vorrichtung nach Anspruch 1, 2, 3 und 4 bei der eine
lokale Elektronik (SL) die vorgegebenen Parameter im Grund-
elementsegment (SG) regelt, wie Druck, Feldstdrke, Spannung

oder Winkel (p).

6. Vorrichtung nach Anspruch 1, 2 , 3, 4 und 5 bei der die

Grundelemente (GR) entlang der Risselachse (A) hohl sind.
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