;'schwenkbare in éinem Grundkorper einzeln gelagerte Gren‘arme aufwelsenden Grelfvorrxchtung gelost-
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(54) S _Greifw(érrichtung'

(57) Eme Grelfvornchtung zum zentrierenden Erfassen von rotatnonssymmetnschen Werkstiicken wurde mit dem Ziel

entwickelt, den zum Greifen der Werkstiicke benétigten Freiraum zu reduzieren. Die zu |6sende Aufgabe besteht

darin, éine Grelfvorrlchtung anzugeben, die geeignet ist, eines der vorderen Werkstucke giner Doppel oder N

Dreierreihe von dicht auf dicht stehenden oder liegenden Werkstiicken zu erfassen. Die Aufgabe wurde mit-einer drei

" schwenkbare, in éinem Grundkorper einzein gelagerte Greifarme aufweisenden Grelfvornchtung gelost die einen dle

* zu erfassenden Werkstlicke mcht umschlieBenden Grundkérper besitzt, wobei die Drehpunkte der Greifarme auf -

~ einem Teilkreis mit ungleichen Winkelabsténden angeordnet sind und jeder Greifarm im Bgreich'seines Drehpugktes
ein Zahnsegment aufweist, das mit einer entsprechenden Verzahnung eines verschiebbaren Kopplungsstiickes

zusammenwirkt. Eine Verschiebung des Kopplungsstiickes bewirkt das gle:chsmmge Schwenken zweier Greifarme '

und das gegensmmge Schwenken des dritten Greifarmes. Fig. 2
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- Titel-der Erfindggg

- Greifvorrichtung

Anwendungsgebiet der Erfindung

- Die Greifvorrichtung ist zum Erfassen und éutomatischen

Zentrieren rotationssymmetrischer Werkstiicke anwendbar.

*

Charakteristik der bekannten technischen Losungen
In der DD=-PS 152 507 ist ein selbstzentrierendes Grelfer-

systen zum Handnaben rotatlonssymmetrlscher Werksticke be-
‘schrieben. Dabei sind drel zum Zentrum des Grglfmechanls- .
‘mus schwenkbare Greiferfinger in einem rlngformlgen Triger—

element auf einem Teilkreis in gleichen Wlnkelabstand ange=

ordnet. Das rlngformlge Trégerelement bedingt, daB dle zu

15

20

25

.handhabenden Werkstiicke von einander einen der radlalen

Erstreckung. des Trégerelementes entsprechenden Abstand auf-
weisen. Dariiber hinaus i1st Uber dem Werkstiick ein dem
Gfeifersystem angepaBter Freiraum erforderlich.

In der DE-0S 31 00 401 ist eine Grelfvorrlchtung vorge-
schlagen, bei der zwischen zwei Grundplatten, ‘die eine
maulartige Aussparung aufweisen, auf einem Teilkreis drel
Wellen mit gleichem Winkelabstand zueinander anbeordnet)
sind. Jede dieser Wellen ist mit einem Schwenkarn und elnem
Zahnrad verbunden. Zahnstangen koppeln diese Zahnréder so,
da8 eine’ 'synchrone Bewegung der Schwenkarme erfolgt.

Mit dleser Grelfvorrlchtung sind nbr Werkstiicke erfaBbar,
die beldseltlg einen der Greifveorrichtung entsprechenden
Abstand aufweisen.

A
o
-1

983*12.
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‘Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist eine selbstzentrierende Greifvor-

richtung, die zum Erfassen dex Werkstﬁcke,éinen geringeren'

Freiraum bendtigt und damit eine bessere Flichenauslastung
bei der Lagerung der zu handhabenden Werksticke gewdhr—
1elstet. o

‘Darlegung des Weséns der Erﬁindung

- Die technlsche Aufgabe

Die zu losende technische Aufgabe besteht darln, eine

selbstzentrierends Greifvorricatung zu entwickeln, die ge-
eignet ist, eines der vorderen Werkstiicke einer Doppel—

oder Dreierreihe von dicht an dicht stehenden oder llegenr

~den Werkstucken Zu erfassen.

5

20"

25

30

~ lMerkmale der Erfindung
Grelfvorrlchtung mit drei um je einen Drehpunkt schwenk—

‘ - baren, in einem Grundkorper gelagerten Greifarmen, gekenn-
’zelchnet dadurch, daB der Grundkorper das. zu greifende

Werkstick nicht umschlieBt, daB die.auf einem Teilkreis~
liegenden Drehpunkte der Greifarme ungleiche Winkelabsténde
zueinander aufweisen, daB die Greifarme im Bereich der
Drehpunkte Zahnsegmente aufweisen, die mit jeweils einer
entsprechenden Verzahnung eines verschiebbaren Kopplungs—
stlickes im Eingriff stehen, daf die Greifarme in- Greifebene |
kurvenfsrmig gekrimmt und in dazu senkrechter Ebene kurbel-
£6rmig gekrdpft sind und daB zwel Greifarme gleichsinnig

‘und ein Greifarm gegensinnig schenkbar sind/ist.

Bei Ann#gherung der Greifvorrichtung anydap zu greifende

Werkstﬁck wird mittels eines Antriebes das Kopplungsstiick

vom Werkstﬁck’wég verschoben. Dabei bewirken die mit dem
Kopplungsstiick im Eingriff stehenden Zahnsegmente ein

‘Schwenken der Greifarme und ein Erfassen des Werkstickes.



- Ausfiihrungsbeispiel

10

15

Die Erfindung soll an einem Ausfihrungsbeispiel ndher er—-
liutert werden. Die zugehdrigen Zeiéhnungen zeigen in

Fig. 1 Seitenansicht der Greifvorrichtung

Fig. 2  Schnitt A = A aus Fig. 1 -
Eine erfindungsgemdBe Greifvorrichtung weist drei um,je‘@
einen Drehpunkt 1; 2; 3 schwenkbare, in einem GrundkSrper 4
gelagerte Greifarme 5; 6; 7 auf. Die auf einem Teilkreis
liegenden Drehpunkte 1; 23 3 weisen ungleiche Wlnkelab-‘
stdnde auf. Jeder Greifarm 5; 63 7 besitzt im Berelch selnesf
Drehpunktes ein Zahnsegment 8, das mit der gewells zugeho=-
rigen Verzahnung 9 eines Kopplungsstiickes 10 im Eingriff
steht. Die Greifarme 5; 6; 7 sind in Greifebene kurvenfdr- .
mig, beispielsweise kreisbogenfdrmig gekrimmt und in dazu
senkrechter Ebene kurbelfdrmig gekrdpft. Unter der Wirkung
eines nicht dargestellten Antriebes ist das Kopplungsstiick

10 verschiebbar und bewirkt dadurch ein glelch51nnlges

Schwenken der Greifarme 5 und 7 und das dazu gegensmnnlge
Schmenken des Grelfarmes 6.



urflndgggsanspruch
- Greifvorrichtung mit drei um je einen Drehpunkt (13 2. 3)
,‘schwenkbaren, in einem Grundkdrper (4) gelagerten Greif-
armen (5; 63 7), gekennzeichnet dadurch, daf der Grundkdr—
5 per das zu greifende Werkstiick nicht umschlieBt, daB die
~ auf einem Teilkreis liegenden Drenpunkte (13 23 3) der
‘Grelfarme (53 63 7) ungleiche Winkelabstinde zuelnander
aufweisen, daB die Greifarme im Bereich der Drehpunkte
'Zahnsegmente (8) aufweisen, die mit jeweils einer entspre-
10 chenden Verzahnung (9) eines verschiebbaren Kopplungs-
stﬁckes’(10§ im Bingriff stehen, daB die Gréifarme (55 635°7)
in Greifebene kurvenfdrmig gekriummt sind und in dazu senk-
- rechter Ebene kurbelfdrmig gekrSpft sind und daB zwei Greif-
arme (5;7) gleichsinnig schwenkbar sind und ein Greifarm {6)
15 dazu gegen51nnlg schwenkbar ist.

‘Hierzu 2 Blatt Zeichnungen
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