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my FORSCHUNGSZENTRUM DES WERKZEUGMASCHINENBAUES KARL-MARX-STADT, Dp '

(12 V'BRAEUFR DIETER MORGENSTERN KARLHE!NZ DIPL -ING. SCHMIEDER REINER;DD;

| (s%) ' GREIFEINRIGHTUNG, INSBESONDERE FUER INDUSTRIEROBOTER ZUR HANDHABUNG . "

’ ROTATIONSSYMMETRISCHER WERKSTUECK

. (57) Die ErflndUng betrifft eine Gfelfeihriéhtuhg} insbesondere fiir Industrieroboter, zuf. .
- Handhabung rotatlonssymmetrlscher Werkstucke, mit.zwei sich gegensinnig bewegenden -
Greiferbacken, von denen mindéstens einer V-férmig zueinanderstehende Zentnerflachen ,

* - aufweist, in deren Bereich Greifelemente aus elastischem Material mit hohem Reibwert
~-=. angeordnet sind. Ziel der Erfmdung ist es; nach dem Ergelfen des Werkstiickes zunachst e:re
" Zentrierung und anschlieBend eine sichere Festhaltung des Werkstiickes zu ermogllchen Aufgabe
0 der Erfindung istes, eine Greifeinrichtung zu schaffen, wobei den Grelfelementen aus elastlschem )

Material zeitweise wirksame Teile mit.geringem Reibwert zugeordnet sind. Erﬂndungsgemaf&
. sindin den Grelfelementen aus elastischem Material Einlagen befestigt, welche aus Lo
e verschlelfoestem Material mit genngem Relbwert bestehen, und die um einen geringen Betrag :
" ber die durch die Oberfiache der Greifelemente bestimmten Zentrierflachen.vorstehen, Die
- Erfindung wird vorteilhaft bei der Handhabung von rotatlonssymmetrlschen Werkstlicken vom

L WerkstuckSpeicher in die’ Werkzeugmaschme und zuruck angewendet Fig.1
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- Mitel der Erfindung

GreifALnrlchtung, 1nsbeeondere fur Industrieroboter, zur |

'».fHandhabung rotationssymmetrlscher Werkstucke

':Anwendungsgebiet der Erfindung

'Dle Erflndung betrifft eine Greifeinrichtung, inabesondere
- Plir Industrierobotnr, ur- Handhabung rotationasymmetrlecher

‘ 3*1ﬂerkstucke, mit. zwei eich gegensinnig bewegenden Greifer-

" einer Werkzeugmaschine filr die apanande Bearbeitung. Dabel

" backen, von denen mindeatens einer V-fdrmig zueinanderste-
" hende Zentrierflachen aufweist, in deren Bereich Greifele-
" mente aus elastischem Mater1a1 mit hohem Reibwert angeordnwt~
- sind, : : : o rgﬁ‘_v .
:i-Insbeaondere ist das Anwendungsgebiet der Erfindung die Hand—:” ﬂ "
'habung von rotationssymmetrischen Werkstiicken zur bzw. von © .

~ besteht die Aufgabe,vdae Werkstuck in der Greifelnrichtung o
“Ze Be eines Industrierobotera gicher festzuhalten und bei der“f“‘

'vﬂ1Ubernahme des Werkstuckes aus einem Speicher oder aus der-*““ ol

L ncharakteriatlk der bekannten technisohen Lasungen

Spanneinrichtung der Werkzeugmaschine eine Zentrlerung‘des
fWerkstuckes in der Greifeinrichtung zu ermbglichen.ﬁf
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net sind, deren freie Enden zwei parallel zur bchwenkachse
der Greiferarme verlaufende Groifschienen aufweisen. Jade g
Greifschiene besitzt ZWBi im Abstand voneinander angeordnet*
Greifbacken, die ‘die zu hebenden Rohre seltlich untergreifen
‘kdnnen. An den Greifbacken aind Gre;felemente 80 angeordnet;
daB sie V-fﬁrmig zueinanderstehende Zentrierflachen bllden,
-Die Greifelemente bestehen aus gummielastischen Leisten. Da-
mit wird eine gute Anpaasung der Greifflachen an die Werk-
atﬁckoberflache ‘gowie eine Erhbhung des Reibwertes der Paarung
'7Gre1ff13¢he/Werkatuokoberflache erreieht, was von. besonderal
o Bedeutung filr dae sichere Festhalten von rotationasymnetrlschem
i Werkstucken bei inabeaondere schnellen Handhabebewegungen ist,

= Diese bekannte Greifvorrichtung hat bei ihrem denkbaren Ein-

'*“satz fdr die Handhabung von . rotationssymmetrlachen Werkstuk~
ken den Nachteil, dal die aichere Haltung des Werkstuckes .

o “f-durch die elaatischen Greifelemente der Greiferbacken der
B (nachtraglichen) Zentriermﬁglichkeit des Werkatdckes in den

'=anﬁrmig zueinanderstehenden Zentrlerflachen der Greifer-

"5_' backen praktisch ‘entgegen steht. Da die zu handhabenden Werkc

Hj'stﬁcke im Werkstﬁckspeicher relativ grob9091t10niert abgeleg t
’ sind, 1st nach deren Ergreifung durch die Greifeinrichtung )
_ ..eines Induatrierobotere zunachst ‘eine Zentrierung der Werk-

":-1stucke bezﬁglich der V-formigen Zentrierflaohen dex Greifer~ ‘
" backen’ erforderlich, d. h. alao, die Greifelemente mussen B

eine entsprechende Relativbewegung bezuglich der zylindri- '

’ .'schen Mantelflache des Werkstuckes zulassen. Dieses ist je-

}doch bei den bekannten Greifelementen aus elastischem Mate~ 7
rial aufgrund 1hree arhohtan Reibwertes nicht mbglich, so -
© - daB ein’ auBermittiges Ergreifen -dexr Werkstdcke mit den Pro~ .
blemen beim nachfolgenden ‘Einbringen in die Werkstuckapann- ﬁ
5 vorrichtung der Werkzeugmaschlne die Folge ist, sofern nich%
' erhbhter Posifionieraufwand beim Bestucken der Werkstuck-‘

”f;speicher getrieben wird. -



 ?'_Aue DD-PS 96 056 1st weiterhin aine Klemmbacke fur ZBngen _
© zum Transport von . Werkatﬁoken bekannt wobei ein Backenkbr- 1.-

. per aus ‘Metall auf einer Gummiplatts angeordnet ist, “die
'”j zum Zwecke dar Erzielung der Kompreasibilitat mit dehern
,“ ‘f};fveraehen ist. Mit dieaer Klemmbacke wird eine sichere SR
'>'f;,,Klemmkraftubertragung auch bei- ungleichen (ebenen) Werk- :w;1‘.1

Sﬁ'atuckoberflachen aufgrund der Gelenkigkeit der Klemmbacke vfﬁf 

L jerzielt. Eine Rslativbewegung der Werkstuckoberflaohe nach SRR

7*?fff%dem Ergreifen 1st weder beabsichtigt noch maglich.;}l_“

:‘-f;f,ziel der Erfindung

© " Der. Ertindung 1iegt das 2131 zugrunde, eine Greifeinrichtung.’
T tur dde Handhabung rotationssynnetrischer Werketiicke zu ent- ;
,,if_;’wickeln, wobei naoh dem Ergreifen des Warkatuckes zunachst
" eine Zentrierung der Werks tiicke bezﬁglich der V-frmigen Zen~ -
1'_:fltrierflachen der Greiferbacken maglich iet und anschlieaend |
. eine sichere Feathaltung des Werkstiickes wihrend der Hand-

; ,f-f1habung -ohne erhohte Spannkrartanwendung- gewahrleistet iat.

55  ;Dar1egung des wesens der Erflndung

| “'Die Aufgabe der Erfindung ist es, eine Greifeinrichtung,

" 'insbesondere fiir Industrleroboter, zur Handhabung rotatlona‘fﬁiv3 

;V j}_aymmetriacher Werkstucke, mit zwei sich gegensinnig bewegenu;f?;ff
) 73 den Greiferbacken. -von. denan mindestena einer V-formlg Zu- ;{'wfﬁ

"qﬂii'einandcrstehende Zentrierflachen aufweist in deren Bereich

i#;'fjangeordnet sind, au sohaffen, wobei den- Greifelementen aus’
jjaff”elaatischem Haterial zeitweiae wirksame Teile mit geringem
“‘.;EReibwert zugeordnet sind. i\‘_ SEPUI Do

"7; Erf1naungsgemaB wird die Aufgabe dadurch gelast daB in den

:5? ”eind, welche aus verschleiﬂfeatem Haterial mit geringeh’

'QﬁGreifelemente aus elastischom Material mit hohem Reibwert

R Greifelementen aus elastischem Material Einlagen befeafigt

'foWert bestehon, und die um einen geringen Betrag {iber die




'durch die Oberflache der Greifelemente bestimmten Zentrier~
flanhen voretehen. , R RIS '
In einer vortemlhaften Ausfﬁhrungsmoglichkeit besteht die

1 Einlaga elnes Greifelementes aua einam Streifen aus Feder~ 3

bandstahl, der hochkant in das Greifelement eingelqssen ist:
‘und an seiner im Greifelement sitzenden Kante eine achwal—
benschwanzformige Verbreiterung aufweist._”

In einer'weiteren'vorteilhaftén”Ausfuhrungsmaglidhkeit be-

". stehen die Einlagan eines Greifelementes aus ein- oder mehr-

";reihig angeordneten Stiften, ‘die an ihren im Greifelement
| -:aitzenden Enden einen verstarkten Kopf aufweisen.

“.;'Ausfuhrungsbeispiel “7i37fw?f, 5 _ |

:Die Erfindung wird nachfolgend an- einen Auafhhrungsbalspiel
- naher arlautert. In der zugehﬁrigen Zeichnung zeigen

'f5iFig.‘1:v die Seitenanéidhf”eiher“erfindungégeméBen Greif-
L einrichtung fur die Handhabung rotatlonaeymmetrl-:«
“,jacher Werksthcke, |

rigg_zg,.die Ansicht in Richtung dos Pfeiles A in Fig;'1, i
~ . einer ersten Ausfuhrungsmbglichkeit, in vergroﬁer*er
.Darstellung, ' BN

 ‘Figa'3! _die Ansicht in Richtung des Pfeiles A in Fig. 1, ln
B “'einer zweiten Ausfﬁhrungsmoglichke1t, in vergrbﬁerﬁ Sy
‘~'Darete11ung,« | ‘ S

Fig; 4:; den ochnitt nach Linie IV—IV in Fig. 1 der ersten
- ‘_‘:Ausfuhrungsmoglichkelt (gamaﬁ Fig. 2), 1n vergroﬁcruf¢
R Darstellung,‘ S

den'scnnitt nach Linie IV-IV in Fig. 1 der zweitex

'Auefﬁhrungsmdglichkelt (gemaB Pig. 3), in vergroﬁerfpr
‘Daratellung. ,
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,feetem uaterial mit geringerem Reibwert beetehen. e

'e nenechwanzfdrmige Verbreiterung auf, um ein Herauegleitenﬂ

| ',Die Wirkungeweise iet wie folgt-

" Die erfindungegemaee Greifeinrichtung fiir das Handhaben von

rotationeeymmetrischen Werketucken 1 von ‘bzw. zu einer Dreh-
magchine weigt einen Greifergrundkﬁrper 2 auf. Dieser. ent--

- hdlt die (nicht gezeichneten) Antriebe- und Fuhrungeelementel_‘
' fur zwel Greiferbacken 3, 4, welche damit Jeweile aufeinander e
" zu  oder voneinander weg bewegbar aind.,» ' S
. In dem Bereich in dem die Greiferbacken 3, 4 die zylindrische |
. Mantelfliche des Werketuckee 1 erfaaeen, weisen sie V-formig L
. zueinanderstehende Zentrierflichen 5, 6 auf. In diesen Zen-
- . trierfléchen 5, 6 sind Greifelemente 7, 8 angeordnet, welche
o ‘nach Art einer PaBfeder in die Greiferbacken 3, 4 eingesetzt
" und befestigt gind. Die. Greifelemente 7,8 bestehen aus ela~
, . stiechem Material mit. relativ hohem Reibwert. Als geeigneteef
"+ - Material wurde der elastische Werkstoff Syspur ermittelt. In
. den Greifelementen 7, 8 sind Einlagen befestigt, welche in.

Vergleich zu den Greifelementen 7, 8 selbst aus verechleiﬁ-'f;

In einer. ersten Auefuhrungsmbglichkeit (Fig. 2 und'4);beste~ﬂﬁn

‘ fe'hen die’ ‘Einlagen aus. ‘einem Streifen 9 aus: Federbandetahl,
. der hochkant in das Greifelement T, 8 eingelaseen ist,. .Dié

Streifen 9 steht um einen geringen Betrag iiber die Oberflachefey
des jeweiligen Greifelementee 7, 8 vor. An seiner im Inneren SR
desa Greifelementea 7,8 eitzenden Kante weist er eine echwal— 

zu vermeiden. In einer zweiten Ausfiihrungembglichkeit (FlE.;f;H

"  und 5) bestehen die Einlagen aus Stiften 10 aus gehirtetem s
- Stahl, die in einer ‘versetzten Doppelreihe in den Greifele-*n”'

menten 7, 8 sitzen. Die Stifte 10. stehen gleichfalls um Bif}’

, . hen geringen Betrag iiber die Oberflache des Jeweiligen Greifnf-
u;vzfelementes 7, 8 vor. An ihren im Inneren der Greifelemente 7 8‘:j
_‘; ” befindlichen Enden weieen sie einen verstarkten Kopf auf,
o ein Herauegleiten zu vermeiden.,h*.' S §

Die. Greifeinrlchtung wird durch den Arm des Induatrierobotas
so in einen neben einer Drehmaechine angeordneten Werketuck—’



spelcher fur rotatlonssymmetrlsche Werks+ucke 1 (Futterteile‘
_positlonlert, daB die Greiferbacken 3, 4 mit ihren Zentrier~
flachen 5, 6 die. auﬁere zyllndrlsche Mantelflache eines Werk~
 stiickes 1 erfassen kdnnen. Da dle Werkstucke 1 im Werkstuck-
v,spelcher nur grobpoaltionlert abgelegt gind, wird 1n der Re=-
gel di° Werkstuckmittenachse nicht mit der durch die Zantrler«

“, flaonen 5, 6. der Grelferbacken 3, 4 bestlmmten Achse ubereinu

vstimmen. Aus dlesem Grunde erfolgt der - bchlieﬂvorgang der
urelferbacken 3, 4 zunachst mit geringer Backenschlleﬂkraft,

. wobed zunéichst die Einlagen (Streifen 9 bzw. Stifte 10) der

Grelfelemente 7 8 mit der- auﬂeren zylmndrlschen Mantelflach
des Warkstuckes 4 in Kontakt geraden. Bedingt durch den ge=

"' ringen Reibwert der Paarung Werkstiickoberfliche/Einlage glei~

. tet dabei das Werkstuck 1 in die durch die Zentrierflachq:5, -

}:. bestimmte Zentrierlage. Nunmehr erfolgt das. Zuschalten der
. vollen Backenachlieﬁkraft. Dabei werden die Elnlagen (Strei-

~ fen 9 bzw. Stifte 10) bazuglich ihres zunichst gering vor—»]
A_stehenden Betrages ﬁberdruckt, so daB die Werkstuckoberflache

i nanmehr voll an den Grelfelementen 7, 8 aus elastlschem Mate-

. rial zur. Anlage kommt . Bedlngt durch den ralativ hohen Relb—
f]wert diesea elastischen Materials wird gomit das Werkstuck 1
]Hxn den Grelfarbacken 3s 4 sicher featgehalten, Z. B. wahrend
-schneller Handhabebewegungen. | : ST
’.W1rd die Backenechlieﬁkraft anschlieﬁend verringert, 80 treten'f
 aus dem elastlschen Grundmaterlal der Gremfelemente Ty 8 die
: Einlagen (Streifen 9 bzw. stifte 10) wieder gegeniiber der a“‘
»;Oberflache der Greifelemente Ty 8 hervor, so daB die Werk-
~ gtlickoberfliche nur von den Einlagen (Streifen 9 bzw. Stlfte
10) gehalten wird. Damlt aind wieder Relativbewegungen zwi~
schen’ Werkstuckoberflache und Greiferbacken 3, 4 moglich.
- Dieses kann z. B vorteilhaft fiir das Einbringen des Werk-',-“
vstuckee 1 in da=z Werkstuckspannfuttar der Werkzeugmaschlne
(Andrucken bis zur, Anlage im Spannfutter) ausgenutzt werden



Erfindqhgsanapruch"

B 1. Gmeifelnrxchtung, 1nsbesondere fiir Industrleroboter, zur
"Handhabung rotaticnssymmetrischer Werkstucke, mlt ZWei .
-gich gegenslnnig bewegenden Greiferbacken, von. denen mino”-
destens einer V-formlg zueinanderstehende Zentrier”lachen’

 _ aufweist 1n deren Bereich Greifelemente ‘aus ela fischem

~ Material mit hohem Reibwert . angeordnet sind, _ e
'gekennzelchnet dadurch, T o o
”'daB in den Greifelementen (7, 8) aus elastischem _atarlalf y
 Einlagen befestigt sind, welche aus verechlemf.é, em-.Ma-'”
terial mlt gerlngem Reibwert bestehen, und die'um elnen
gerlngen Betrag uber ‘die durch die Oberflache dex Greif-
‘ elemente (7, 8) bestimmten Zentrierflachen (5, 6) varstenv
. hen. B BN o 8

2¢_Greifeinrichtung nach Punkt 1
| gekennzeichnet dadurch, , : . »
y“daB die Elnlage eines Grelfelementes (7, 8) aus elnem
* Streifen (9) aus Federbandstahl besteht, der hochkant
~ in das Greifelement (7, 8) eingelassen ist und an eei s SR
" im Greifelement (7; '8) sitzenden Kante eine schwalben-33;“

.schwanzfdrmige Verbreiterung aufweist. v '

3. Greifeinrichtung naéh Punkt 1,
gekennzeichnet dadurch, - el
dag8 die Elnlagen elnes Greifelementes (7, 8) aus eln- oder‘j
mehrreihlg angeordneten Stlften (10) ‘bestehen, die an 1hren
im Greifelement (7;. 8) eltzenden Enden einen verstarkten
Kopf aufweisen. o ‘ o : e,

- Hierzu1 Se,it_e'-'zei'cnnung_ -
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