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Erfindungsanspruch:

1. Sicherheitsvorrichtung zum Kollisionsschutz flir programmierbare Manipulatoren in Form eines Verbindungsgliedes
zwischen dem Manipulatorarm und dem Werkzeug, dadurch gekennzeichnet, daR eine Schalterplatte (1) mit einem mittig
angeordneten induktiven N&herungsschalter (2) versehen ist und iber Stege (3) miteinem AnschiuBflansch (4) verbunden ist,
daR zwischen der Schalterplatte (1) und dem AnschluBflansch (4) eine Halteplatte (5) angeordnet ist, die mit Spiralfedern (6)
versehene und durch Bohrungen (13) in der Schalterplatte (1) gefiihrte Schrauben (7) aufweist und durch Stege (8), die an der
Schalterplatte (1) vorbeigefiihrt sind, mit einem Gegenflansch (9) verbunden ist, daR die gegent berliegenden Flachen der
Schalterplatte (1) und der Halteplatte (5) Ansenkungen (10) aufweisen, worin Kugeln {11) gelagert sind.

2. Sicherheitsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daf zwischen den Stegen (3, 8) ein Freiraum (12)
vorhanden ist.

3. Sicherheitsvorrichtung nach Anspruch 1 und 2, dadurch gekennzeichnet, daR der induktive Naherungsschalter (2) in
Einbaulage einstellbar ist.

4. Sicherheitsvorrichtung nach Anspruch 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daR die Spiralfedern (6) durch die Schrauben (7) in
Einbaulage einstellbar sind.

5. Sicherheitsvorrichtung nach Anspruch 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daR die Sicherung der Arbeitslage und die
Rickfuhrung nach Kollisionseinwirkuung mittels der an den Schrauben (7) befindlichen Spiraifedern (6) und den in den
Ansenkungen (10) lagernden Kugeln (11) erfolgt.

Hierzu 1 Seite Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Sicherheitsvorrichtung zum Kollisionsschutz fiir programmierbare Manipulatoren, insbesondere fir
Industrieroboter fiir verschiedene Einsatzzwecke, wobei Beschidigungen des Werkzeuges bei einer Kollision mit einem
Hindernis vermieden werden.

Charakteristik der bekannten technischen Lésungen

Sicherheitsvorrichtungen als Zwischenglied zwischen dem Werkzeug und dem Roboterarm sind in verschiedenen
Ausflihrungen bekannt.

In der DE-OS 3241132 ist ein Robotersicherheitsfilhier beschrieben, bei dem axial zwischen dem Roboteranschluflansch und
dem Werkzeughalter der Schaltabstand zwischen dem Niherungsinitiator und einem SchaltstéRel realisiert ist. Der
Kraftiibertragung dienen Fiihrungs- und Haltebolzen, die auf axiale, schrig oder seitlich angreifende Kollisionskrafte
ansprechen. Mittels einer einstellbaren Riickstellfeder ist die Auslenkkraft variierbar. Diese komplizierte und fertigungstechnisch
aufwendige Einrichtung gestattet jedoch kein Reagieren auf Kollisionskrafte, die eine Drehung um die Langsachse des
Werkzeughalters bewirken.

Die in der DE-OS 2717871 dargestellte Sicherungsvorrichtung weist eine topfférmige Aufnahme und eine mit einem balligen
Rand versehene Scheibe auf, die durch eine Anzahl Federn in der Normallage gehalten werden. Bei Einwirkung von Kraften aus
beliebigen Richtungen wird ein auBermittig schwenkbar gelagerter Hebel betitigt, der die Abschaltung auslgst. Diese
Ausfiihrung gestattet im montierten Zustand keine Veranderung der Federkréfte und damit der Auslenkkraft.

Die DD-PS 212689 hat eine Sicherheitsvorrichtung zum Inhalt, die aus einem mit Ansenkungen versehenen Kugelboizen und
einem darumliegenden sphérisch bewegbaren Gehiuse besteht. In die Ansenkungen greifen federbelastete Kegelbolzen ein, die
mit einem Mikroschalter verbunden sind, wodurch ein ,Not-Stop-Signal” erzeugt und die Steuerung des Roboters beeinflullt
wird. Die GroRe des Schwellwertes ist durch ein Federsortiment und der Schaltpunkt des Mikroschalters durch Einstellung
verénderbar.

Dieser fertigungstechnisch komplizierte Kollisionsschutz kehrt nach seiner Auslenkung nicht selbststatig in die Ausgangslage
zurlick. Weiterhin ist im montierten Zustand keine Verédnderung der erforderlichen Auslenkkraft mdglich.

Ziel der Erfindung

Das Ziel der Erfindung besteht darin, eine Sicherheitsvorrichtung zum Kollosionsschutz fiir programmierbare Manipulatoren so
zu gestalten, daB in fertigungstechnisch unkomplizierter Ausfiihrur ; eine Einrichtun., realisiert wird, die auf die verschiedenen
Kollisionseinwirkungen anspricht, wobei die spezifische Auslenkkraft und die Ansprechschwelle fiir die Kollisionsmeldung im
Betriebszustand verénderbar ist und eine hohe Rickfiihrungsgenauigkeit erreicht wird.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die technische Aufgabe zugrunde, einen mechanisch wirkenden Kollisionsschutz fiir automatisch bewegte
Manipulatoren zu schaffen, der bei Krafteinwirkungen aus beliebigen Richtungen einschlieflich der Torsion reagiert, ohne
Demontage eine Veranderung der Auslenkkraft und Ansprechschwelle gestattet und eine genaue Rlickfihrung in die
Ausgangslage erzielt.



ErfindungsgemaR wird die Aufgabe dadurch geldst, daR eine Schalterplatte mit einem mittig angeordneten induktiven
N&herungsschalter versehen ist und Gber Stege mit einem AnschiuBflansch verbunden ist, daR zwischen der Schalterplatte und
dem AnschluBflansch eine Halteplatte angeordnet ist, die mit Spiralfedern versehene und durch Bohrungen in der Schalterplatte
geflhrte Schrauben aufweist und durch Stege, die an der Schalterplatte vorbeigefiihrt sind, mit einem Gegenflansch verbunden
ist, da die gegen(berliegenden Flachen der Schalterplatte und der Halteplatte Ansenkungen aufweisen, worin Kugeln gelagert
sind.

Weitere Merkmale bestehen darin, dafd zwischen den Stegen ein Freiraum vorhanden ist, dal3 der induktive Ndherungsschalter
inEinbaulage einstellbar ist, dafd die Spiralfedern durch die Schrauben einstellbar sind, was in Einbaulage erfolgen kann, daf die
Sicherung der Arbeitslage und die Rickfihrung nach Kollisionseinwirkung mittels der an den Schrauben befindlichen
Spiralfedern und den in den Ansenkungen lagernden Kugeln erfolgt.

Ausfiihrungsbeispiel

Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausfiihrungsbeispiel erldutert werden.
Die zugehdrigen Zeichnungen zeigen:

— in Fig. 1 eine durchbrochene Seitenansicht
— in Fig.2 eine Draufsicht nach Fig. 1 entlang der Linie A-A

Die Sicherheitsvorrichtung besteht in ihrer Gesamtheit aus einem in sich geschlossenen Kupplungsgebilde. Die eine Hilfte der
Vorrichtung wird durch eine Schalterplatte 1 gebildet, die mittig einen eingeschraubten induktiven Naherungsschalter 2
aufweist. Mittels einander gegendiberliegender Stege 3 ist die Schalterplatte 1 mit einem Anschlufflansch 4 verbunden.
Innerhalb des Raumes zwischen der Schalterplatte 1 und dem AnschiuBflansch 4 ist die Halteplatte 5 angeordnet, die ebenfalls
Uber Stege 8 mit dem Gegenflansch 9 in Verbindung steht. In die Halteplatte 5 sind Schrauben 7 eingeschraubt, wobei die sich
hierauf befindlichen Spiralfedern 6 in Ansenkungen der Schalterplatte 1 abstiitzen und flir den Durchgang der Schrauben 7
Bohrungen 13 vorgesehen sind, welche der maximalen Verdrehung von Schalterplatte 1 und Halteplatte 5 entsprechen. Durch
diese elastische Verbindung sind die Schalterplatte 1, die Halteplatte 5, sowie die dazwischengefligten und in Ansenkungen 10
liegenden Kugeln 11 aneinandergeftigt. Der Einbau erfolgt mittels des Anschiuf3flansches 4 und des Gegenflansches 9 am
Roboterarm und am Werkzeug. Die Arbeitsweise ist nun folgende: Bei kollisionsfreiem Betrieb sind die Schalterplatte 1 und die
Halteplatte 5 in paralleler Lage zueinander, wobei der Abstand von den in den Ansenkungen 10 lagernden Kugeln 11 bestimmt
wird. Die Anprekraft und damit die erforderliche Auslenkkraft wird mit Hilfe der durch die Schrauben 7 spannbaren Spiralfedern
6 eingestellt. .

In Ruhestellung befindet sich die Halteplatte 5 innerhalb des Betatigungsabstandes des induktiven Niherungsschalters 2.
Durch Veranderung der Einschraubtiefe des induktiven Naherungsschalters 2 verlagert sich der Ausidsepunkt des konstanten
Betétigungsabstandes, wodurch die flr das Schalten erforderliche Ausienkung in ihrer GroBe unmittelbar beeinfluf3t und den
Einsatzbedingungen anpafbar ist. Wirkt axialer Druck auf die Vorrichtung, werden alle Spiralfedern 6 zusammengedr(ickt. Damit
vergroBert sich der Abstand zwischen Schalterplatte 1 und Halteplatte 5 Uber den Betétigungsabstand hinaus, wodurch die
Ausldsung der Kollisionsmeldung erfolgt. Durch die seitliche Einwirkung von Kollisionskréften wird die parailele Lage der
Schalterplatte 1 gegenlber der Halteplatte 5 aufgehoben, wodurch auch eine Belastung der entsprechenden Spiralfedern 6
eintritt. Hierbei wird der Betdtigungsabstand Gberschritten und die Schaltung ausgelést.

Bewirken Kollisionskréfte eine Verdrehung des Werkzeuges, so erfolgt durch diese Torsion auch unmittelbar eine Verstellung
von Schalterplatte 1 und Halteplatte 5 zueinander. Entgegen der Krafteinwirkung der Spiralfedern 6 veréndern die Kugeln 11 ihre
Lage in den Ansenkungen 10, wodurch der Abstand zwischen Schalterplatte 1 und Halteplatte 5 vergroRert und damit der
Betatigungsabstand Gberschritten und die Auslésung der Kollisionsmeldung erfolgt. Der Verdrehbereich ist so gewadhlt, da3 die
Verstellung der Schrauben 7 innerhalb der genligend grofRen Bohrungen 13 erfolgt. Infolge der Spannkréfte der Spiralfedern 6,
werden die Kugeln 11 in die Ausgangslage zurlickgedriickt, wodurch die fiir den weiteren Betrieb notwendige Stellung von
Schalterplatte 1 und Halteplatte 5 wieder erreicht ist.
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