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(54) ANLAGE ZUM SCHLEIFEN VON FLACHEN

(57) Eine Anlage zum Schleifen von Flachen, insbeson-
dere von Autokarosserien, verflgt Uber einen pro-
grammgesteuerten Roboter mit einem Exzenter-
schleifkopf (2) an einem Roboterarm (1). Zum
Wechseln der mit Offnungen (6') fiir das Absaugen
ausgestatteten Schleifscheiben (4) ist eine Abldse- Fig, )
station (9) vorgesehen. Ein Schieber (20) greift mit
einer Messerkante (22) in eine Klettverbindung zwi-
schen der Schleifscheibe (4) und einem ebenfalls /T
mit Offnungen vorgesehenen Aufnahmeteller (3) an 1 ~ 34
dem Exzenterschleifkopf (2). Der Schieber (20) wird - C
schraggestellt und klemmt die Schleifscheibe (4) 7 M 10
fest, sodass der Exzenterschleifkopf (2) leer zu- / 12— 2
rickgezogen werden kann. Eine darauf folgende
Station (10) verfagt Uber Anschlagleisten (26) und
Uber Sensoren (28, 29) zum Ausrichten des Auf- S
nahmetellers (3) in eine Grundstellung, wobei die & @) e
Exzentrizitat und die Drehlage des Lochbildes dann

mit der Lage der Schleifscheiben (4) in einem
Schleifscheibenmagazin (8) Ubereinstimmen. Bei
Verfahren des Exzenterschleifkopfes (2) in diese
Beladestation (13) stellt ein Andricken des in der
korrespondierenden  Grundstellung  befindlichen
Aufnahmetellers (3) an die Rlckseite der vordersten
Schleifscheibe (4) die Klettverbindung her, deren
Haltekraft gréBer ist, als die Ruckhaltekraft der
Rickhaltefinger (37).
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ZUSAMMENFASSUNG

Eine Anlage zum Schleifen von Flachen, insbesondere von Auto-
karosserien, verfligt lber einen programmgesteuerten Roboter
mit einem Exzenterschleifkcopf (2) an einem Roboterarm (1).
Zum Wechseln der mit Offnungen (6') flir das Absaugen aus-
gestatteten Schleifscheiben {4) ist eine Ablodsestation (9)
vorgesehen. Ein Schieber (20) greift mit einer Messerkante
(22) in eine Klettwverbindung zwischen der Schleifscheibe (4)
und einem ebenfalls mit Offnungen vorgesehenen Aufnahmeteller
(3) an dem Exzenterschleifkopf (2). Der Schieber (20) wird
schraggestellt und klemmt die Schleifscheibe (4) fest, sodass
der Exzenterschleifkopf (2) leer zuriickgezogen werden kann.
Eine darauf folgende Station (10) verfiigt Uber Anschlag-
leisten (26) und tiiber Sensoren (28, 29) zum Ausrichten des
Aufnahmetellers (3) in eine Grundstellung, wcbel die Exzent-
rizitat und die Drehlage des Lochbildes dann mit der Lage der
Schleifscheiben (4) in einem Schleifscheibenmagazin (8) iiber-
einstimmen. Bei Verfahren des Exzenterschleifkopfes (2) in
diese Beladestation (13) stellt ein Andricken des in der
korrespendierenden Grundstellung befindlichen Aufnahmetellers
(3) an die Rickseite der vordersten Schleifscheibe (4) die
Klettverbindung her, deren Haltekraft grober ist, als die
Rickhaltekraft der Riickhaltefinger (37).

(Fig. 1)



Die Erfindung betrifft eine Anlage zum Schleifen von Fl&chen,
insbesondere von Auto-Karosserien oder Karosserieteilen, mit
einem programmgesteuerten Roboter und mindestens einem Roboter-
arm, der einen Exzenterschleifkopf mit einem exzentrisch ange-
triebenen Aufnahmeteller mit Klettverbindung fir eine Schleif-
scheibe, insbesondere aus Schleifpapier tragt, wobei in der Tel-
lerfldche des Aufnahmetellers sowie in der Schleifscheibe CGff-

nungen zum Absaugen von Schleifstaub vorgesehen sind.

Im Rahmen der Fertigstellung von Erzeugnissen, beispielsweise in
der Automobilindustrie, der Holzindustrie oder der keramischen
Industrie, ist es notwendig, dass Oberflichen vor einer QOberfla-
chenveredelung, etwa durch Lackieren, Galvanisieren oder Glasie-
ren, geschliffen werden. Dazu werden meist druckluftbetriebene
Schleifmaschinen verwendet, die nach dem Prinzip des Schwing-
bzw. Exzenterschleifens arbeiten. Schleifroboter verflgen iber
programmgesteuerte Roboterarme, die einen Exzenterschleifkopf
tragen. Auf einem Aufnahmeteller des Exzenterschleifkopfes, der
zumeist iiber eine Zwischenlage aus Moosgummi oder dergleichen
verfigt, ist als Verbrauchsgut eine Schleifscheibe auswechselbar
angeordnet. Eine Klettverbindung (Klettverschluss) zu der
Schleifscheibe sorgt einerseits fir die sichere Ubertragung der
fir das Schleifen erforderlichen Drehmomente (Scherkrafte) sei-
tens des Antriebs und gewdhrleistet anderseits ein Entfernen der
Schleifscheibe {auf Zug). Da es fir die Qualitat des Schleifer-
gebnisses von entscheidender Bedeutung ist, den Schleifstaub aus
dem unmittelbaren Arbeitsbereich zu entfernen, sind Absaugvor-
richtungen vorgesehen. Die Absaugung erfolgt iber Kanale in dem
Aufnahmeteller und durch Offnungen in der auswechselbaren
Schleifscheibe. Das Lochbild (z.B. jeweils 6 Offnungen in zwei
konzentrischen Kreisen) muss in dem Aufnahmeteller und den
Schleifscheiben deckungsgleich liegen. Beim Ersetzen der
Schleifscheibe, etwa beim Wechseln von Schleifscheiben, muss auf

diese Positionierung geachtet werden.

ziel der Erfindung ist es, eine Automatisierung des Schleif-
scheibenwechselvorganges zu ermoglichen. Dies wird bei einer An-
lage mit einem Schleifroboter der eingangs beschriebenen Art da-
durch erreicht, dass zum Wechseln der Schleifscheiben eine vom



Roboterarm anzufahrende Ablosestation fir die verbrauchten
Schleifscheiben, eine Station zum Ausrichten des Aufnahmetellers
in der Drehlage und eine Beladestation mit einem Schleifschei-
benmagazin zum Aufbringen einer neuen Schleifscheibe auf den
Aufnahmeteller mit deckungsgleichen Offnungen vorgesehen ist. Es
erfolgt also im Rahmen des Wechselvorganges ein Ausrichten der
Drehlage des Aufnahmetellers hinsichtlich seines Lochbildes in
eine Grundstellung, die mit der Drehlage der Schleifscheiben im
Schleifscheibenmagazin hinsichtlich der Offnungen ubereinstimmt.
Sc kann nach Abldsen der verbrauchten Schleifscheibe eine neue
handelstibliche Schleifscheibe vollautcmatisch und deckungsgleich
aufgebracht werden. Es sind also keine Schleifscheiben erforder-
lich, die eine Markierung in Sonderanfertigung aufweisen. Die
Ablosestation weist erfindungsgemdl einen Tisch zur Auflage des
Exzenterschleifkopfes zusammen mit einer auf dem Aufnahmeteller
haftenden Schleifscheibe und einen parallel oder schrag zur Auf-
lagefldche des Tisches in einem vorbestimmten Abstand in den
Auflagebereich verfahrbaren Schieber mit einer stirnseitigen
Messerkante auf, Die stirnseitige Messerkante des Schiebers kann
zwischen Schleifscheibe und Aufnahmeteller, also in den Klett-
verschluss hinein geschoben werden, um die Haltekraft des Klett-
verschlusses aufzubrechen. Um sicherzustellen, dass beil einem
Zurilickziehen des Exzenterschleifkopfes durch den Roboter die
verbrauchte Schleifscheibe vom Aufnahmeteller herunter abgelést
wird, 1st es zweckmdlBig, wenn der Schieber gegentiber der Ebene
des Tisches kippbar ausgebildet und der Schieber in seiner vor-
geschobenen Position in der Kippstellung mit der Messerkante
klemmend am Rucken der Schleifscheibe anliegt und vorzugsweise,
dass in der Auflagefldche des Tisches eine Ausnehmung, insbeson-
dere Rille unterhalb der vorgeschobenen Messerkante zur Aufnahme
derselben in der Kippstellung des Schiebers vorgesehen ist. So
wird der Schieber nicht nur vorgeschoben, sondern auch gegen die
verbrauchte Schleifscheibe gedrickt. Durch Kippen der Schie-
beranordnung driickt die Messerkante mit erh&hter Kraft gegen die
Schleifscheibe, sodass ein sicherer Halt am Tisch erreicht wird.
Wenn dann noch eine Ausnehmung im Tisch einen Formschluss ermog-
licht, also die Messerkante die Schleifscheibe &rtlich in die
Ausnehmung presst, dann bleibt die verbrauchte Schleifscheibe

mit Sicherheit auf dem Tisch, wenn der Roboter den Exzen-



terschleifkopf mit grdRerer Kraft als der Haltekraft des Klett-
verschlusses zuruckzieht. Es ist zweckmaBig, wenn der Tisch zum
Auswerfen der Schleifscheibe nach Zurtickziehen des Schiebers
(20} kippbar angeordnet ist. Damit gleitet die verbrauchte
Schleifscheibe vom Tisch in einen Auffangbehidlter fir Sonder-
mill.

Eine konkrete Ausfithrungsform der Anlage ist dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Station zum Ausrichten des Aufnahmetellers V-
férmig divergierende Anschlagleisten aufweist, gegen die der
Aufnahmeteller mit seiner Umrandung zur Verdrehung desselben in
elne zentrische Mittellage fahrbar ist. Der leere Aufnahmeteller
fihrt kreisférmige oder elliptische Bewegungen etwa in der
Schleifebene aus, wobei die Mittelachse des Aufnahmetellers um
beispielsweise 5 mm von der Mittelachse des Exzenterschleif-
kopfes auswandert. Um diese Exzentrizitat zurickzustellen, wird
der Aufnahmeteller bei abgeschaltetem Antrieb wvom Roboter zur
Seite gegen die Leit- oder Anschlagflichen gefahren, wodurch der
Rufnahmeteller eine Grundstellung einnimmt, seine Drehlage aber
noch undefiniert ist. Um nun auch die Drehlage unter Beibehal-
tung der zentrischen Mittellage in eine definierte Grundstellung
zu bringen ist die Anlage dadurch gekennzeichnet, dass die Sta-
tion zum Ausrichten des Aufnahmetellers eine parallele Gegenfla-
che zur Stirnfldche des Aufnahmetellers mit vorzugsweise zwei
staticondren Sensoren, insbesondere Laserreflexsonden, fir die
Erfassung des Lochbildes der Offnungen in dem Aufnahmeteller
aufweist und dass der Exzenterschleifkopf am Roboterarm um die
Mittelachse drehbar ist, bis die Sensoren Offnungen im Aufnahme-
teller deckungsgleich erkennen und ein Motor zur Drehlagever-
stellung des Exzenterschleifkopfes gegeniiber dem Roboterarm lber
ein Signal der Sensoren abschaltbar ist. Die Drehung des gesam-
ten Exzenterschleifkopfes erfolgte bei dieser Rusfihrungsform

iiber die 6. Achse des Roboterarmes.

Der Exzenterschleifkopf mit seinem zentrisch und in Lochbild-
grundstellung ausgerichteten Aufnahmeteller wird in die Uberga-
beposition zum Schleifmagazin gesteuert, um dort eine neue
Schleifscheibe zu Ubernehmen. Die Schleifscheiben befinden sich
durchwegs in dieser Lochbildgrundstellung und mit der Klettver-
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bindung nach auBen in der Ubergabeposition. Es ist zweckmaBig,
wenn das Schleifscheibenmagazin eine Halterung zur Aufnahme der
gelochten Schleifscheiben in jeweils gleicher vorbestimmter
Drehlage, insbesondere als Halterung eine Fihrungsstange zum
Auffddeln der Schleifscheiben aufweist und dass eine Vorschub-
einrichtung, insbesondere ein Druckluftzylinder mit ausfahrbarem
Stempel, zum Ausrichten und zum Nachschieben der Schleifscheiben
in die Ubergabeposition und in dieser randseitig positionierte
Rickhaltefinger vorgesehen sind. Durch Andocken des Aufnahmetel-
lers an der ganz auflen im Magazin liegenden Schleifscheibe wird
die Klettverbindung hergestellt. Deren Haltekraft ist grob ge-
nug, um belm Zurlckfahren des Exzenterschleifkopfes die neue
Schleifscheibe randseitig Uber die Ruckhaltefinger des Schleif-

scheibenmagazins zu ziehen.

Die Programmsteuerung hat den Wechselvorgang beendet und fahrt
nun fort mit dem Schleifen. Der Veorgang des Schieifscheibenwech-
sels kann zeitgesteuert oder in Abhdngigkeit vom VerschleibB der
im Einsatz stehenden Schleifscheibe gesteuert sein.

Ein Ausfiihrungsbeispiel einer erfindungsgemdfen Anlage wird
nachfolgend unter Bezugnahme auf die Figuren 1 bis 5 erldutert.

Fig. 1 zeigt die Anlage in ihrem Gesamtaufbau,

Fig. 2 eine Ansicht einer Abldsestation,

Fig. 3 eine Ansicht einer Station zum Ausrichten des
Aufnahmetellers, wobeil die Station gegentber dem in Sei-
tenansicht dargestellten Roboterarm in die Bildebene ge-

dreht wurden,

Fig. 4 ein Schleifscheibenmagazin im Querschnitt beim Beladen
und Kompaktieren der Schleifscheiben und

Fig. 5 das Schleifscheibenmagazin kurz vor der Ubernahme einer

Schleifscheibe durch den Exzenterschleifkopf.
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GemaB Fig. 1 ist ein Schleifroboter mit einem mehrgelenkigen Ro-
boterarm 1 vorgesehen, der einen Exzenterschleifkopf 2 tragt.
Der Schleifroboter arbeitet im Beispiel als Bearbeitungszentrum
mit sechs Achsen, wobel iiber die Achse sechs der gesamte Exzen-
terschleifkopf 2 gegeniiber dem Roboterarm 1 in der Drehlage ein-
stellbar ist. Der Exzenterschleifkopf 2 verfiigt iiber einen
Druckluftantrieb fir einen Aufnahmeteller 3. Dieser kann mit
eine Lage aus Moosgummi ausgestattet sein, um eine weiche Anpas-
sung einer Schleifscheibe 4 auf das Schleifobjekt - hier eine
Autokarosserie 5 - zu ermdglichen. Die Schleifscheibe 4 haftet
auf dem Aufnahmeteller 3 (bzw. seiner Moosgummioberflache) mit~
tels eines Klettverschlusses. Dieser gewdhrleistet die Ubertra-
gung des exzentrischen Drehmomentes in der Parallelebene zur
Schleifebene und wirkt einer Zugkraft beim Ablésen und Schleif-
scheibentausch entgegen.

Der Aufnahmeteller 3 verfigt Uber Kandle und stirnseitige Off-
nungen 6 (Fig. 5) zum Absaugen von Schleifstaub, wie dies durch
ein Sauggeblase 7 in Fig. 5 dargestellt ist. Diese Offnungen 6
sind gleichmalig Uber die gesamte Flache des RAufnahmetellers 3
verteilt (z.B. je 4 Offnungen auf zwel konzentrischen Kreisen -
siehe Fig. 3). Es ergibt sich somit ein Lochbild fiur den Aufnah-
meteller 3, das sich deckungsgleich mit den Offnungen 6' der
Schleifscheiben 4 auf diesen wieder findet, damit eine Absaugung
unmittelbar am Crt des Entstehens des Schleifstaubes mdglich

ist.

Um bei einem automatischen Schleifscheibenwechsel (wegen Ver-
schleiB oder Ubergang auf eine andere Kdérnung) das Ablésen der
verbrauchten Schleifscheiben 4 und die Ubereinstimmung der Loch-
bilder in ihrer Drehlage von Aufnahmeteller 3 (Offnungen &) und
einer neuen Schleifscheibe 4 (Offnungen 6') aus einem Schleif-
scheibenmagazin 8 (Fig. 4, 5) zu gewdhrleisten, fdhrt der Robo-
terarm 1 mit dem Exzenterschleifkopf 2 in eine Abl&sestation 9,
rach dem Abldsen einer verbrauchten Schleifscheibe 4 in eine
Station 10 zum Ausrichten des Aufnahmetellers 3 hinsichtlich Ex-
zentizitidt (Pfeil 11) und Drehlage (Pfeil 12} sowie im Anschluss
daran in eine Beladestation 13. Eine Programmsteuerung 14 des
Roboters startet den Schleifscheibenwechselvorgang, und steuert



den Roboterarm 1 in die vorgenannten Positionen, iberwacht die
Vorgange und setzt nach erfelgtem Schleifscheibenwechsel das
programmierte Schleifen des jeweiligen Industrieerzeugnisses,
hier einer Karosserie 5, fort.

Die AblOsestation 9 ist in Fig. 2 schematisch dargestellt. Sie
verfigt iber einen Tisch 15, der in Richtung des Pfeiles 16
nochklappbar ist. Auf dem Tisch 15 ist eine Tragplatte 17 eben-
falls kippbar angelenkt (Pfeil 18). Ein Druckluftzylinder 19 auf
der Tragplatte 17 bewegt einen Schieber 20, der selbst durch ei-
nen weiteren Druckluftzylinder 21 senkrecht zur Schubrichtung
des Druckluftzylinders 19 verstellbar ist. Dexr Schieber 20 tragt
eine auskragende keilférmige Klinge mit einer stirnseitigen Mes-
serkante 22.

Dieser Anordnung ist auf dem Tisch 15 eine Auflageflache 23 fiur
die verbrauchte Schleifscheibe 4 auf dem Aufnahmeteller 3 des
Exzenterschleifkopfes 2 vorgelagert. Sobald sich der Exzen-~
terschleifkopf 2 in der Ablésestation befindet und die ver-
brauchte Schleifscheibe 4 auf der Auflageflé&che 23 auflieqgt,
wird der Schiebker 20 vom Druckluftzylinder 19 vorgeschoben, so-
dass die Klinge des Schiebers 20 mit der Schneide 22 in den
Klettverschluss zwischen Aufnahmeteller 3 und Schleifscheibe 4
(bzw. Schleifscheibenrlcken} eingreift. Der Schieber 20 wird nun
durch den Druckluftzylinder 21 angedriickt. Der Schieber 20
presst die Schleifscheibe 4 gegen die Anlagefldche 23. An sich
kénnte der Exzenterschleifkopf 2 zurickgezogen werden, wobei die
Schleifscheibe 4 von dem Schieber 20 zurickgehalten wird. Um da-
bei ein Herausziehen aus der Klemmung zu verhindern, wird der
Schieber 20 durch Kippen der Tragplatte 17 (strichliert darge-
stellt) mit seiner Messerkante 22 durch Linienberiihrung noch
fester an den Ricken der Schleifscheibe 4 gedrickt, wobel eine
Rille 24 in der Auflagefldche 23 flr einen verstarkten Halteef-
fekt sorgt. Wird nun der Exzenterschleifkopf 2 zurickgezogen,
dann verbleibt die Schleifscheibe 4 mit Sicherheit auf der Auf-
lageflache 23 zuruck. Sodann wird die gesamte Abldsestation ge-
kippt (Tisch 15 in Pfeilrichtung 16). Es gleitet die verbrauchte
Schleifscheibe 4 vom Tisch 15 in einen Auffangbehdlter.
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Fig. 3 zeigt die Station zum Ausrichten des Aufnahmetellers 3.
Die Exzenterbewegung desselben ist durch die strichlierten Li-
nien angedeutet. Die Station 10 verfigt Uber eine zur Stirnfla-
che des Aufnahmetellers 3 parallele Gegenfldche 25, die durch
V-férmig divergierende Anschlagleisten 26 begrenzt sind. Der
Aufnahmeteller 3 wird in seiner zuletzt eingenommenen Position
im Rahmen der strichlierten Linien gegen die Anschlagleisten 26
geschoben und so gegentber dem Exzenterschleifkopf 2 verdreht
und zentriert. Der Kreis 27 deutet die zentrierte lLage des Auf-
nahmetellers 3 an. Um nun das Lochbild (Offnungen 6) des Aufnah-
metellers 3 in eine Grundstellung zu bringen, verfiigt die Sta-
tion Uber Sensoren 28, 29, die sich in einer Sollposition der
Offnungen 6 befinden. Es wird der Exzenterschleifkopf 2 iber
diese Messpositicon geschoben und gegeniiber dem Roboterarm 1 ver-
dreht, bis das Lochbild des Aufnahmetellers 3 mit der Lage der
Sensoren 28 und 29 dbereinstimmt. Natdrlich kénnen auch mehr als
zwel Sensoren 28, 29 vorgesehen sein und das vereinfacht darge-
stellte Lochbild kann Uber wesentlich mehr Offnungen 6 verfiigen.
In Fig. 3 ist die elektrische Verbindung der Sensoren 28, 29 mit
einer Steuerung 30 fir einen Stellmotor 31 (sechste Achse des
Schleif-Bearbeitungszentrums) dargestellt. Wenn die Sensoren 28,
29 abgedeckt sind, sendet die Steuerung 30 ein Einschaltsignal
an den Stellmotor 31. Bei einem neuerlichen Signal auf Grund de-
ckungsgleich mit den Sensoren 28, 29 liegenden Offnungen 6 wird
der Stellmotor 31 abgeschaltet. Somit liegen die Offnungen 6 in
dem Aufnahmeteller 3 in einer Grundstellung.

In Fig. 4 ist das Schleifscheibenmagazin 8 nach dem Beladen
durch neue Schleifscheiben 4 dargestellt. Die oben genannte
Grundstellung entspricht der Drehlage der Schleifscheiben 4 im
Magazin 8. Diese ist dadurch fixiert, dass eine Flhrungsstange
32 das Innere des Magazingehduses 8 in Langsrichtung durchsetzt,
auf welcher die Schleifscheiben 4 aufgefadelt sind. Die Zylinder
33 und 34 betdtigen Stempel 35 und 36, die das Paket der
Schleifscheiben 4 zusammendriicken und damit gerade richten. Die
Schleifscheiben 4 sind in Fig. 4 und 5 so ausgerichtet, dass der
Klettverschluss nach links weist. Eine Schleifscheibe 4 ist in
die Bildebene gedreht strichliert dargestellt und lasst deren

Offnungen 6' erkennen.



Fig. 5 zeigt das Schleifscheibenmagazin 8 in der Beladestation
13 nach Auffillen und Pressen der Schleifscheiben 4, bereit zur
Entnahme einer neuen Schleifscheibe 4 auf der linken Seite. Dort
befinden sich randseitig am Magazingeh&use 8 Riuckhaltefinger 37,
die die Schleifscheiben 4 trotz eines konstanten Andruckes durch
den Zylinder 34 und den Stempel 36 am Herausfallen aus der Ent-
nahmedffnung hindern. Erst der herangefahrene Exzenterschleif-
kopf 2, dessen Aufnahmeteller 3 sich gegen die Klettverschluss-
seite der vordersten Schleifscheibe 4 legt und eine feste Klett-
verbindung herstellt, zieht beim Zuriickfahren die Schleifscheibe
4 Uber die randseitigen Rlckhaltefinger 37 und entnimmt so diese
Schleifscheibe 4 aus dem Schleifscheibenmagazin 8. Die Offnungen
6 des Aufnahmetellers 3 fluchten mit den Offnungen &' der
Schleifscheibe 4. Wenn die Fihrungsstange 32 die zur Ubergabe
bereite Schleifscheibe 4 im Magazin B8 etwas Uberragt und allen-
falls angespitzt coder abgerundet ist, trdgt dies zum Ausrichten
bzw. tempordren Festhalten des Aufnahmetellers 3 bei, da dieser
Uberstand der Fithrungsstange 32 in eine der Offnungen 6 des Auf-
nahmetellers 3 greift.

Wien, den 7. Februar 2012
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Patentanspriche
1. Anlage zum Schleifen von Fl&dchen, insbesondere von Auto-

Karosserien oder Karosserieteilen, mit einem programmge-
steuerten Robeter und mindestens einem Roboterarm, der ei-
nen Exzenterschleifkopf mit einem exzentrisch angetriebenen
Aufnahmeteller mit Klettverbindung fir eine Schleifscheibe,
insbesondere aus Schleifpapier tragt, wobei in der Teller-
flache des Aufnahmetellers sowie in der Schleifscheibe Off-
nungen zum Absaugen von Schleifstaub vorgesehen sind, da-
durch gekennzeichnet, dass zum Wechseln der Schleifscheiben
(4) eine vom Roboterarm (1) anzufahrende Abldsestation (9)
fir die verbrauchten Schleifscheiben (4), eine Station (10)
zum Ausrichten des Aufnahmetellers (3) in der Drehlage und
eine Beladestation (13} mit einem Schleifscheibenmagazin
(8) zum Aufbringen einer neuen Schleifscheibe {4) auf den
Aufnahmeteller (3) mit deckungsgleichen Offnungen (6, 6'}
vorgesehen ist.

2. Anlage nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die
Ablosestation einen Tisch (15) zur Auflage des Exzen-
terschleifkopfes (2) zusammen mit einer auf dem Aufnahme-
teller {3} haftenden Schleifscheibe (3) und einen parallel
oder schrag zur Auflagefldche des Tisches (15) in einem
vorbestimmten Abstand in den Auflagebereich verfahrbaren
Schieber (20) mit einer stirnseitigen Messerkante (22}

aufwelist.

3. Anlage nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass der
Schieber (20) gegeniber der Ebene des Tisches (15) kippbar
ausgebildet und der Schieber (20) in seiner vorgeschobenen
Position in der Kippstellung mit der Messerkante (22) klem-
mend am Ricken der Schleifscheibe (4) anliegt und vorzugs-
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weise, dass in der Auflageflache des Tisches (15) eine Aus-
nehmung, insbesondere Rille (24) unterhalb der vorgeschobe-
nen Messerkante (22) zur Aufnahme derselben in der Kipp-

stellung des Schiebers (20) vorgesehen ist.

Anlage nach den Ansprichen 2 oder 3, dadurch gekennzeich-
net, dass der Tisch (15) zum Auswerfen der Schleifscheibe
(4) nach Zuruckziehen des Schiebers (20) kippbar angeordnet
ist.

Anlage nach einem der Anspriche 1 bis 4, dadurch
gekennzeichnet, dass die Station (10) zum Ausrichten des
Aufnahmetellers (3) V-formig divergierende Anschlagleisten
(26) aufweist, gegen die der Aufnahmeteller (3) mit seiner
Umrandung zur Verdrehung desselben in eine zentrische Mit-
tellage fahrbar ist.

Anlage nach einem der Anspriche 1 bis 5, dadurch
gekennzeichnet, dass die Station (10} zum Ausrichten des
Aufnahmetellers (3) eine parallele Gegenfldche (25) zur
Stirnfldche des Aufnahmetellers (3) mit veorzugswelse zwel
stationdren Sensoren {2B, 29), insbesondere lLaserreflexson-
den, fiir die Erfassung des Lochbildes der Offnungen (6) in
dem Aufnahmeteller ({3) aufweist und dass der Exzen-
terschleifkopf (2) am Roboterarm (1) um die Mittelachse
drehbar ist, bis die Sensoren (28, 29) Offnungen {(6) im
Aufnahmeteller (3) deckungsgleich erkennen und ein Stellmo-
tor (31) zur Drehlageverstellung des Exzenterschleifkopfes
(2) gegeniiber dem Roboterarm (1) iiber ein Signal der Senso-
ren (28, 29) abschaltbar ist.

Anlage nach einem der Anspruche 1 bis 6, dadurch
gekennzeichnet, dass das Schleifscheibenmagazin (8) eine
Halterung zur Aufnahme der gelochten Schleifscheiben (4) in
jeweils gleicher vorbestimmter Drehlage, insbesondere als
Halterung eine Fihrungsstange (32) zum Aufféddeln der
Schleifscheiben (4) auf einer der Offnungen (&'} aufweist
und dass eine Vorschubeinrichtung, insbesondere ein Druck-
luftzylinder (34) mit ausfahrbarem Stempel (36), zum Aus-
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richten und zum Nachschieben der Schleifscheiben (4) in die
Ubergabeposition und in dieser randseitig positionierte
Rickhaltefinger (37) vorgesehen sind.

den 7. Februar 2012
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Neue Patentanspriche

1. Anlage zum Schleifen von Flédchen, insbesondere von Auto-
Karosserien oder Karosserieteilen, mit einem programmge-
steuerten Roboter eines Schleif-Bearbeitungszentrums mit
mindestens einem Roboterarm, der einen Exzenterschleifkopf
mit einem exzentrisch angetriebenen Aufnahmeteller mit
Klettverbindung fir eine Schleifscheibe, insbesondere aus
Schleifpapier trdgt, wobei in der Tellerfiache des Aufnah-
metellers sowie in der Schleifscheibe Offnungen zum Absau-
gen von Schleifstaub vorgesehen sind, und wobei zum Wech-
seln der Schleifscheiben eine vom Roboterarm anzufahrende
Ablosestation fir die verbrauchten Schleifscheiben, eine
Station zum Ausrichten des Aufnahmetellers in der Drehlage
und eine Beladestation mit einem Schleifscheibenmagazin zum
Aufbringen einer neuen Schleifscheibe auf den Aufnahmetel-
ler mit deckungsgleichen Cffnungen vorgesehen ist, dadurch
gekennzeichnet, dass die Abldsestation einen Tisch (15) zur
Auflage des Exzenterschleifkopfes {2) zusammen mit einer
auf dem Aufnahmeteller (3} haftenden Schleifscheibe (3) und
einen parallel oder schrag zur Auflagefldche des Tisches
(15) in einem vorbestimmten Abstand in den Auflagebereich
verfahrbaren Schieber (20) mit einer stirnseitigen Messer-
kante ({22) aufweist, dass der Schieber (20) gegeniber der
Ebene des Tisches (15) kippbar ausgebildet und der Schieber
(20) in seiner vorgeschobenen Position in der Kippstellung
mit der Messerkante (22) klemmend am Ricken der Schleif-
scheibe (4) anliegt und vorzugsweise, dass in der Auflage-
flache des Tisches (15) eine Ausnehmung, insbesondere Rille
(24) unterhalb der vorgeschobenen Messerkante (22) zur Auf-
nahme derselben in der Kippstellung des Schiebers (20) vor-
gesehen ist.
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Anlage nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der
Tisch (13) zum Auswerfen der Schleifscheibe (4} kippbar an-
gecrdnet 1ist.

Anlage nach den Anspriichen 1 oder 2, dadurch gekennzeich-
net, dass im Anschluss an die Ablésestation die Station
{10) zum Ausrichten des Aufnahmetellers (3) V-formig diver-
gierende Anschlagleisten (26) aufweist, gegen die der Auf-
nahmeteller (3) mit seiner Umrandung zur Verdrehung dessel-
ben in eine zentrische Mittellage fahrbar ist.

Anlage nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass die
Station (10} zum Ausrichten des Aufnahmetellers (3} eine
parallele Gegenflache (25) zur Stirnfliche des Aufnahmetel-
lers {3) mit vorzugsweise zwel stationdren Sensoren (28,
29), insbescndere Laserreflexsonden, flir die Erfassung des
Lochbildes der Offnungen (6) in dem Aufnahmeteller (3) auf-
weist und dass der Exzenterschleifkopf (2) auf dem Roboter-
arm (1) um die Mittelachse als sechste Achse des Schleif-
Bearbeitungszentrums drehbar ist, bis die Sensoren (28, 29)
Offnungen (6) im Aufnahmeteller (3) deckungsgleich erkennen
und ein Stellmotor (31} zur Drehlageverstellung des Exzen-
terschleifkopfes (2) um die sechste Achse Uber ein Signal
der Sensoren (28, 29) abschaltbar ist.

Anlage nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein nachgeordnetes Schleifscheibenmagazin
(8) eine Halterung zur Aufnahme der gelochten Schleif-
scheiben (4) in jeweils gleicher vorbestimmter Drehlage,
insbesondere als Halterung eine Fihrungsstange (32) zum
Auffiadeln der Schleifscheiben (4) auf einer der Offnungen
(6') aufweist und dass eine Vorschubeinrichtung, insbeson-
dere ein Druckluftzylinder (34) mit ausfahrbarem Stempel
(36), zum Ausrichten und zum Nachschieben der Schleifschei-
ben (4) in die Ubergabeposition und in dieser randseitig
positionierte Riickhaltefinger (37) vorgesehen sind.
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