Osterreichisches

patentamt 10 AT 504 257 A1 2008-04-15

(19)

@z Osterreichische Patentanmeldung

(21) Anmeldenummer: A 1555/2006 (51) Int. Cl18: B25J 13/08(2006.01)
(22) Anmeldetag: 18.09.2006
(43) Veréffentlicht am: 15.04.2008

(73) Patentanmelder:

UNIVERSITAT LINZ
A-4040 LINZ (AT)

AT 504 257 A1 2008-04-15

(54) VORRICHTUNG ZUM STEUERN EINES ROBOTERARMES

(57) Es wird eine Vorrichtung zum Steuern ei-
nes Roboterarmes (1) aus wenigstens zwei
miteinander gelenkig verbundenen und an
einem Trager (4) angelenkten Schenkein
(2, 3) beschrieben, die jeweils einen Uber
eine Steuereinrichtung ansteuerbaren
Stelltrieb (8) aufweisen, wobei entweder
die Schenkel (2, 3) biegeelastisch ausge-
bildet oder mit einem elastisch nachgiebi-
gen Stelltrieb (8) antriebsverbunden sind.
Um vorteilhafte Steuerungsbedingungen
sicherzustellen, wird vorgeschlagen, dass
die Steuereinrichtung fiir die Stelitriebe (8)
der Schenkel (2, 3) je eine von einem Ge-
ber (12, 22) fiir die Belastung entweder des
zugehdrigen biegeelastischen Schenkels
(2, 3) oder des elastisch nachgiebigen
Stelltriebes (8) beaufschlagbare Reglerstu-
fe (10) umfasst, die in Abhéngigkeit von
der Lage des den Schenkel (2, 3) tragen-
den Lagers (5, 7) entlang seiner Bewe-
gungsbahn ansteuerbar ist.
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Zusammenfassung:

Es wird eine Vorrichtung zum Steuern eines Roboterarmes (1) aus wenigstens zwei
};Iiteinander gelenkig verbundenen und an einem Trager (4) angelenkten Schenkeln
(2, 3) beschrieben, die jeweils einen Uber eine Steuereinrichtung ansteuerbaren
Stelltrieb (8) aufweisen, wobei entweder die Schenkel (2, 3) biegeelastisch ausge-
bildet oder mit einem elastisch nachgiebigen Stelltrieb (8) antriebsverbunden sind.
Um vorteilhafte Steuerungsbedingungen sicherzustellen, wird vorgeschiagen, daR
die Steuereinrichtung fir die Stelltriebe (8) der Schenkel (2, 3) je eine von einem
Geber (12, 22) fur die Belastung entweder des zugehérigen biegeelastischen
Schenkels (2, 3) oder des elastisch nachgiebigen Stelltriebes (8) beaufschlagbare
Reglerstufe (10) umfalt, die in Abhéangigkeit von der Lage des den Schenkel (2, 3)
tragenden Lagers (5, 7) entlang seiner Bewegungsbahn ansteuerbar ist. '

Fig. 1
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Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung zum Steuern eines Roboterarmes
aus wenigstens zwei miteinander gelenkig verbundenen und an einem Trager ange-
lenkten Schenkeln, die jeweils einen tiber eine Steuereinrichtung ansteuerbaren
Stelltrieb aufweisen, wobei entweder die Schenkel biegeelastisch ausgebildet oder

mit einem elastisch nachgiebigen Stelitrieb antriebsverbunden sind.

Die mit Aufnahmen fiir ein Werkzeug oder ein Werkstiick versehenen oder als Grei-
fer ausgebildeten Arme von Industrierobotern weisen im allgemeinen starre Schen-
kel auf, deren Gelenke alle auftretenden Krafte und Momente aufnehmen. Zum Un-
terschied zu starren Schenkeln verformen sich biegeelastisch ausgebildete Schen-
kel bei entsbrechenden Belastungeh des Roboterarmes. Roboterarme mit gegeﬁ-
einander verschwenkbaren, biegeelastischen Schenkeln kénnen aufgrund der ge-
ringeren Anforderungen an die mechanische Festigkeit nicht nur erheblich leichter
gebaut, sondern auch wegen ihres elastischen Verhaltens fiir Aufgaben eingesetzt
werden, die mit Roboterarmen aus starren Schenkeln und {blichen Stelltrieben fir
diese Schenkel nicht oder nur mit hohem Aufwand erfiillt werden kénnen. Mit Robo-
terarmen aus biegeelastischen Schenkeln in ihrer Funktion vergleichbare Konstruk-
tionen ergeben sich bei Roboterarmen mit starren Schenkein nur dann, wenn die
Stelitriebe elastisch nachgiebig ausgebildet werden. Roboterarme mit biegeelasti-
schen Schenkeln oder elastisch nachgiebigen Stelitrieben bringen aber Steue-
rungsprobleme mit sich, weil die elastische Verformungen der Schenkel bzw. der
Stelltriebe zusétzlich zu beriicksichtigen sind. Wird von den tblichen Ansatzen zur
Steuerung von Roboterarmen mit starren Schenkeln ausgegangen, so ist ein hoher

Steuerungsaufwand mit einer groRen Rechenarbeit unvermeidbar.




Der Erfindung liegt somit die Aufgabe zugrunde, eine Vorrichtung der eingangs ge-
schilderten Art zum Steuern eines Roboterarmes so auszugestalten, da mit einem
vergleichsweise geringen Aufwand eine fiir viele Anwendungsbereiche ausreichend
genaue Fuhrung des Roboterarmes gewéahrieistet werden kann.

Die Erfindung I6st die gestelite Aufgabe dadurch, daR die Steuereinrichtung fiir die
Stelltriebe der Schenkel je eine von einem Geber fiir die Belastung entweder des
zugehdrigen biegeelastischen Schenkels oder des elastisch nachgiebigen Stelltrie-
bes beaufschlagbare Reglerstufe umfaBt, die in Abhéngigkeit von der Lage des den

Schenkel tragenden Lagers entlang seiner Bewegungsbahn ansteuerbar ist.

Die Erfindung geht von der Erkenntnis aus, daB dann der Steuerungsaufwand ver-
gleichsweise gering gehalten werden kann, wenn jeder Schenkel des Roboterarmes
im Hinblick auf sein biegeelastisches Verhalten oder das Verhalten seines elastisch
nachgiebigen Stelltriebes fur sich geregelt werden kann. Dies setzt zunichst die
Kenntnis des biegeelastischen Verhaltens der einzelnen Schenkel bzw. der einzel-
nen Stelltriebe des Roboterarmes voraus. Aufgrund der konstruktiven Vorgaben ist
das biegeelastische Verhalten der einzelnen Schenkel bestimmt, so daB.fiir eine
vorgegebene Belastung die elastische Verformung des jeweiligen Schenkels ermit-
telt werden kann. Wird somit die Bewegung eines Schenkels auf ein gegeniiber
dem Traglager fiir diesen Schenkel ortsfestes Bezugssystem bezogen, so bestim-
men die Schwenkbewegung des Schenkels in seinem Traglager und die von der
Schenkelbelastung abhéngige Verformung des Schenkels die Lage bzw. die Bewe-
gungsbahn des vom Traglager abgekehrten Endes des Schenkels. Da der
Schwenkwinkel des Schenkels vom an diesem Schenkel angreifenden Stelltrieb
vorgegeben und die elastische Verformung des Schenkels durch seine Belastung
bestimmt wird, kann mit Hilfe eines Gebers fir die Belastung des Schenkels die La-
ge des dem Traglager abgekehrten Schenkelendes im mit dem Traglager verbun-
denen Bezugssystem ermittelt und durch eine Reglerstufe gesteuert werden, die
vom Geber fir die Belastung des Schenkels beaufschlagt wird. Die zur Verformung
des Schenkels fiihrenden Belastungen lassen sich in einfacher Weise (iber Kraft-

aufnehmer, z.B. in Form von DehnmeRBstreifen, messen, und zwar unabhéngig von




der jeweiligen Art der Belastung durch Gewichtskréifte, Beschleunigungskrafte,
Tragheitskréafte oder Kontaktkrafte. Dies bedeutet, da die Stelltriebe fir die einzel-
nen Schenkel des Roboterarmes unter Beriicksichtigung der auf diese Schenkel
einwirkenden Belastungen und des damit jeweils verbundenen elastischen Verhal-
tens der Schenkel mit Hilfe der zugehérigen Reglerstufen so angesteuert werden
kénnen, daB das dem Traglager gegentiberliegende Schenkelende im jeweiligen
Bezugssystem unter einer weitgehenden Unterdriickung von Schwingungen entlang
einer Bahn bewegt werden kann, die im wesentlichen einer zum Traglager konzen-
trischen Kurve folgt, von dieser aber aufgrund von Schenkelbiegungen abweicht.
Die belastungsbedingte elastische Biegeverformung der einzelnen Schenkel, die zu
einem Vor- oder Nacheilen des Schenkelendes gegeniiber der Schwenkbewegung
durch den Stelltrieb fithrt, wird also durch die Reglerstufen bei der Ansteuerung der
Stelltriebe beriicksichtigt, so daR zur Steuerung des Roboterarmes lediglich zu be-
achten ist, da@ mit Ausnahme des am Trager des Roboterarmes angelenkten
Schenkels die Traglager entlang von Bahnen bewegt werden, die durch die Bewe-
gung der die Traglager aufnehmenden Schenkelenden bestimmt werden. Den ein-
zelnen Reglerstufen sind also zuséatzlich die Bahnen der Enden jener Schenkel zu
Ubermitteln, die in einer vom Tréager fir den Roboterarm ausgehenden Reihe anein-
. ander angelenkter Schenkel jeweils dem zu steuernden Schenkel vorgelagert sind.
Da die Istwerte der Lage der Enden der einzelnen Schenkel des Roboterarmes im
aligemeinen nur rechnerisch in Abhéngigkeit von den gemessenen Schenkelbela-
stungen erfallt werden, ist eine genaue Fiihrung des Roboterarmes nicht méglich.
Die auftretenden Toleranzbereiche sind aber fir viele Anwendungsfille ausrei-
chend, insbesondere wenn es darum geht, einen Sollwert einer Endlage anzusteu-
ern.

Durch die Geber fir die Belastung der einzelnen Schenkel des Roboterarmes kon-
nen nur die resultierenden Gesamtlasten erfat werden, die fur die Verformung der
biegeelastischen Schenkel verantwortlich sind, nicht aber die Anteile an duReren
Kréften, die auf die einzelnen Schenkel einwirken. Da aufgrund der Konstruktions-
vorgaben das Eigengewicht und das biegelastische Verhalten der einzelnen Schen-
kel bekannt sind, kdnnen unter Berticksichtigung der Steliwege bzw. Stellgeschwin-

digkeiten nicht nur die Gewichts- und Beschleunigungskrifte, sondern auch die




durch diese Gewichts- und Beschleunigungskrafte bedingten Riickwirkungen der
ubrigen Schenkel auf die Einzelschenkel berechnet werden. Die diesen berechne-
ten Belastungen gegenuber auftretende Mehrbelastung muR daher auf duRere
Krafteinflisse zurickgefiihrt werden, was die vorteilhafte Méglichkeit eréffnet, den
Roboterarm so zu regeln, daR mit seiner Hilfe entweder eine vorgegebene Kraft
ausgeubt werden kann, wie dies z. B. bei einer Schieifbearbeitung gefordert wird,
oder eine vorgegebene Maximalkraft nicht tiberschritten wird, was beispielsweise
bei Greifbewegungen von Bedeutung ist.

Fir Roboterarme mit starren Schenkeln, aber elastisch nachgiebigen Stelitrieben fiir
diese Schenkel ergeben sich grundsatziich analoge Verhéltnisse. Es muR lediglich
statt der elastischen Verformungen der Schenkel die Elastizitat der Stelltriebe be-
rucksichtigt werden, was durch einen Geber fiir die Belastung der jeweiligen Stell-
triebe erreicht wird, weil ja das elastische Verhalten der Stelltriebe konstruktiv vor-
gegeben und daher bekannt ist, so daR sich aus der jeweiligen Belastung der Stell-
triebe und dem Stellweg die Schwenkwinkel bestimmen lassen. Die Schenkelenden
bewegen sich dabei entlang von zu ihren Traglagern konzentrischen Bahnen, was
die Berechnung dieser Bahnen im Vergleich zu biegeelastischen Schenkeln verein-
facht.

Um eine allfallige Bewegung der die einzelnen Schenkel des Roboterarmes tragen-
den Lager zur Steuerung der von diesen Lagern getragenen Schenkel in einfacher
Weise beriicksichtigen zu kénnen, kann bei Roboterarmen mit biegeelastischen
Schenkeln eine einerseits an den Geber fiir die Belastung des das Lager tragenden
Schenkels und anderseits an einen Istwertgeber fiur den Steliweg des Stelltriebes
fir diesen Schenkel angeschlossene Rechnerstufe vorgesehen werden, so daf
lber diese vorzugsweise den einzelnen Reglerstufen zugehdorigen Rechnerstufen
die Bewegungsbahn der Traglager fiir den jeweils in der vom Trager fiir den Robo-
terarm ausgehenden Schenkelreihe nachfolgenden Schenkel ermittelt und der Reg-
lerstufe dieses nachgeordneten Schenkels als Fiihrungsbahn fiir dessen Traglager
vorgegeben werden kann. Flr Roboteralrme mit elastisch nachgiebigen Stelltrieben
mul die Rechnerstufe an den Geber fir die Belastung des Stelltriebes des das La-
ger tragenden Schenkels angeschlossen werden, um aus dem den elastischen An-




teil des Stellweges des Schenkels unberiicksichtigt lassenden Istwert des Stellwe-
ges des Stelltriebes und der die elastische Verformung bestimmenden Belastung
des Stelltriebes den Schwenkwinkel fir den das Lager tragenden Schenkel ermitteln

zu kénnen.

In der Zeichnung ist der Erfindungsgegenstand beispielsweise dargestellt. Es zei-

gen

Fig. 1 eine erfindungsgemaRe Vorrichtung zum Steuern eines Roboterarmes mit
biegeelastischen Schenkeln in einem schematischen Blockschaltbild und

Fig. 2 eine erfindungsgemafRe Vorrichtung zum Steuern eines Roboterarmes mit
elastisch nachgiebigen Stelltrieben in einem schematischen Blockschaltbild. -

Das in der Fig. 1 dargestellte Ausfiihrungsbeispiel weist einen Roboterarm 1 aus
zwei biegeelastischen Schenkeln 2, 3 auf. Der Roboterarm 1 ist mit Hilfe seines ei-
nen Schenkels 2 an einem Tréger 4 angelenkt, und zwar mit Hilfe eines Lagers 5.
Das vom Schenkel 2 an seinem dem Lager 5 gegentiiberliegenden Ende 6 getrage-
ne Lager fiir den nachfolgenden Schenkel 3 ist mit 7 bezeichnet. Die beiden Schen-
kel 2 und 3 kdénnen in ihren Lagern 5 und 7 mit Hilfe je eines Stelltriebes 8 ver-
schwenkt werden. Wihrend sich der Stelltrieb 8 fiir.den Schenkel 2 am Trager 4
abst(tzt, bildet der das Lager 7 tragende Schenkel 2 ein entsprechendes Widerlager
fir den Stelltrieb 8 des Schenkels 3. Um zu zeigen, daB der Tréger 4 des Roboter-
armes 1 nicht ortsfest gelagert sein muB, ist im Ausfihrungsbeispiel die mégliche

Verlagerung des Tréagers 3 entlang einer Fiihrung 9 éngedeutet.

Zur Steuerung der einzelnen Schenkel 2, 3 des Roboterarmes 1 ist jedem Schenkel
2, 3 eine Reglerstufe 10 zugeordnet, die den zugehoérigen Stelltrieb 8 ansteuert.
Diese Reglerstufen 10 sind jeweils mit einer Rechnerstufe versehen, die aufgrund
entsprechender Programmvorgaben aus der Belastung des zugehérigen Schenkels
2, 3 und dem Stellweg des Stelltriebes 8 die Lage bzw. die Bahnkurve des Endes 6
bzw. 11 der zu steuernden Schenkel 2, 3 unter Berlicksichtigung ihres jeweiligen
biegeelastischen Verhaltens ermittelt, und zwar hinsichtlich eines Bezugssystems,
das mit den tragenden Lagern 5, 7 der jeweiligen Schenkel 2, 3 verkniipft ist. Dies
bedeutet fir den Schenkel 2 ein mit dem Tréger 4 fest verbundenes Bezugssystem




fur die Bewegung des Endes 6 des Schenkels 2 und ein mit dem Ende 6 dieses
Schenkels 2 mitbewegtes Bezugssystem fir die Erfassung der Bewegung des En-
des 11 des Schenkels 3. Selbstverstandlich kénnten auch das Bezugssystem im
Bereich des Lagers 5 dem Schenkel 2 und das Bezugssystem im Bereich des La-
gers 7 dem Schenkel 3 ortsfest zugeordnet werden. Die Belastung der jeweiligen
Schenkel 2, 3 wird durch Geber 12, beispielsweise DehnmeRstreifen, erfalt, die an
die Reglerstufen 10 angeschlossen sind. Der Stellweg der Stelitriebe 8 wird durch
Istwertgeber 13 ermittelt, die die Reglerstufen 10 ebenfalls beaufschlagen.

Mit Hilfe der Reglerstufe 10 fir den Stelltrieb 8 des Schenkels 2 kann somit in einfa-
cher Weise die Bewegung des vom Ende 6 des Schenkels 2 getragenen Lagers 7
fur den Schenkel 3 gegentiber dem Tréger 4 fur den Roboterarm 1 gesteuert wer-
den, und zwar in Abhéngigkeit von der jeweiligen Belastung des Schenkels 2. In
analoger Weise wird die Bewegung des Endes 11 des Schenkels 3 (iber die zuge-
hérige Reglerstufe 10 in bezug auf das Ende 6 des Schenkels 2 gesteuert. Um eine
Aussage Uber die Bewegung des Endes 11 des Schenkels 3 gegentiber dem Trager
4 des Roboterarmes 1 machen zu kénnen, ist steuerungstechnisch zu beriicksichti-
gen, dall das Ende 6 des Schenkels 2 einen entsprechenden Weg zurucklegt, der
einerseits durch den Stelltrieb 8 fiir den Schenkel 2 und anderseits durch das bela-
stungsbedingte biegeelastische Verhalten dieses Schenkels 2 bestimmt wird. Die
Verlagerung des Schenkelendes 6 mit dem Lager 7 fiir den Schenkel 3 wird im Aus-
fuhrungsbeispiel durch eine zentrale Steuereinrichtung 14 berucksichtigt, die den
jeweiligen Reglerstufen 10 die Lage bzw. die Bahnkurve der Lager 5, 7 tibermittelt,
in denen die Schenkel 2, 3 gehalten sind, so daB sich mit Hilfe der einzelnen je ei-
nem Schenkel 2, 3 zugeordneten Reglerstufen 10 eine einfache Steuerung des Ro-
boterarmes 1 ergibt.

In der Zeichnung ist in vollen Linien der Roboterarm 1 in einer Ausgangsstellung
dargestellt, in der keine elastische Biegung der Schenkel 2, 3 auftritt. Unter einer
Belastung des Roboterarmes 1 und einer entsprechenden Ansteuerung der Stell-
triebe 8 kann sich eine Stellung des Roboterarmes 1 ergeben, wie sie strichpunktiert
angedeutet ist. Daraus ergibt sich, daB die Verlagerung des Lagers 7 nicht nur vom
Stellweg des zugehérigen Stelltriebes 8, sondern auch von der elastischen Verfor-




mung des Schenkels 2 abhéngt. Damit die Lage des Endes 11 des Schenkels 3 er-
mittelt und gesteuert werden kann, ist auch fir den Schenkel 3 die elastische Bie-
gung und der Schwenkwinkel aufgrund des Stellweges des zugehérigen Antriebes 8
zu bestimmen, wobei zusétzlich die Verlagerung des Lagers 7 uber die zentrale
Steuereinrichtung 14 zu berticksichtigen ist. Diese zentrale Steuereinrichtung 14 ist
mit den einzelnen Reglerstufen 10 verbunden, um einerseits die Bewegung des
durch die jeweilige Reglerstufe 10 angesteuerten Schenkels 2, 3 des Roboterarmes
1 der zentralen Steuereinrichtung 14 zu (bertragen und anderseits die einzelnen

Reglerstufen 10 mit den Bahndaten der vorgeordneten Schenkel zu beaufschlagen.

‘Soll tber den Schenkel 3 eine Kraft ausgelibt werden, so wird diese zusitzliche Be-
lastung des Roboterarmes 1 durch die Geber 12 der Schenkel 2, 3 miterfait. Da die
statischen und dynamischen Krafte, die ohne duBere Zusatzbelastung des Roboter-
armes 1 auftreten, berechnet werden kénnen, ergibt sich die Zusatzbelastung aus
der Differenz der durch die Geber 12 gemessenen Belastungen und den berechne-
ten Belastungen, so daB sich eine vergleichsweise einfache Méglichkeit ersffnet,
den Roboterarm 1 auch hinsichtlich der Aufnahme oder Anwendung von Kraften zu

steuern.

Das Ausfiihrungsbeispiel nach der Fig. 2 bezieht sich auf einen Roboterarm 1, des-
sen Schenkel 2, 3 starr ausgebildet sind, deren Stelltriebe 8 aber eine elastische
Nachgiebigkeit aufweisen. Diese Stelltriebe 8, von denen aus Ubersichtlichkeits-
granden lediglich der fir den Schenkel 3 dargestellt ist, sind als sogenannte Luft-
muskeln ausgebildet und umfassen wenigstens zwei elastisch dehnbare Schlduche
15, die mit Druckiuft Gber Versorgungsleitungen 16 beaufschlagt werden kénnen,
und zwar Uber Steuerventile 17, deren Antriebe 18 von der zugehérigen Reglerstufe
10 her angesteuert werden. Da die Schlduche 15 einerseits an einem starr mit dem
Schenkel 2 verbundenen Biegetrager 19 abgestiitzt sind und anderseits an einem
Biegetrager 20 des Schenkels 3 uber ein Zugmittel 21 angreifen, wird bei einer un-
gleichen Druckbeaufschlagung der Schlauche 15 der Schenkel 3 im Lager 7 unter
einer ungleichen Schlauchdehnung verschwenkt. Bei einer gegebenen Druckbela-
stung der Schlduche 15 kann der Schenkel 3 aufgrund des elastischen Verhaltens
der Schlduche 15 bei entsprechenden Kraftangriffen, sei es aufgrund einer Ge-



wichtsbelastung oder aufgrund von Beschleunigungskraften oder Stéreinflissen,
gegen eine elastische Rickstellkraft verschwenkt werden. Diese von der Beauf-
schlagung der Schlauche 15 Uber die Versorgungsleitungen 16 unabhangigen
Schwenkbewegungen des Schenkels 3 gegeniiber dem Schenkel 2 werden durch
die Geber fiir die Belastung des Stelltriebes 8 erfalt und der Reglerstufe 10 zuge-
fahrt, um die Bewegung des Schenkels 3 entsprechend zu steuern. Die Belastung
der Stelltriebe 8 kann mit Hilfe von DehnmeRBstreifen gemessen werden, die auf die
Beigebelastung des Biegetragers 10 ansprechen. Eine Stelltriebbelastung kann
aber auch lber die Zugbelastung der Zugmittel 21 erfalt werden. Der Istwert der
Stellwege der Schlduche 15 kann (iber Istwertgeber 13 bestimmt werden, die den
Beaufschlagungsdruck der Schiauche 15 wiedergeben.

Die fiir die Bestimmung der Lage des Endes 11 des Schenkels 3 bénétigte Bahn
des Schenkelendes 6 kann analog zur Ausfilhrungsform der Fig. 1 durch eine Steu-
ereinrichtung 14 vorgegeben werden. Selbstverstandlich kann auch ein Roboterarm
mit elastisch nachgiebigen Stelltrieben 8 entsprechend der Fig. 2 hinsichtlich von
aufzubringenden oder aufzunehmenden Kraften gesteuert werden, weil sich ja ana-
loge Bedingungen zu Roboterarmen mit biegeelastischen Schenkeln hinsichtlich der
Erfassung der Gesamtbelastung und der Berechnung. der Belastung ohne duRere

Krafte ergeben.
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Patentanspriiche:

1. Vorrichtung zum Steuern eines Roboterarmes aus wenigstens zwei mitein-
ander gelenkig verbundenen und an einem Trager angelenkten Schenkeln, die je-
weils einen Uber eine Steuereinrichtung ansteuerbaren Stelltrieb aufweisen, wobei
entweder die Schenkel biegeelastisch ausgebildet oder mit einem elastisch nach-
giebigen Stelltrieb antriebsverbunden sind, dadurch gekennzeichnet, daR die Steu-
ereinrichtung fur die Stelltriebe (8) der Schenkel (2, 3) je eine von einem Geber (12,
- 22) fur die Belastung entweder des zugehorigen biegeelastischen Schenkels (2, 3)
oder des elastisch nachgiebigen Stelltriebes (8) beaufschlagbare Reglerstufe (10)
umfalt, die in Abhéngigkeit von der Lage des den Schenkel (2, 3) tragenden Lagers
(5, 7) entlang seiner Bewegungsbahn ansteuerbar ist.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daf bei einem Robo-
terarm (1) mit biegeelastischen Schenkeln (2, 3) fir die Ansteuerung der Reglerstu-
fen (10) in Abhangigkeit von der Lage des den zugehorigen Schenkel (2, 3) tragen-
den Lagers (5, 7) eine einerseits an den Geber (12) fiir die Belastung des das Lager
(7) tragenden‘ Schenkels (2) und anderseits an einen Istwertgeber (13) fur den
Stellweg des Stelltriebes (8) fiir diesen Schenkel (2) angeschlossene Rechnerstufe
vorgesehen ist.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daR bei einem Robo-
terarm (1) mit elastisch nachgiebigen Stelltrieben (8) fur die Schenkel (2, 3) zur An-
steuerung der Reglerstufen (10) in Abhangigkeit von der Lage des den zugehorigen
Schenkel (2, 3) tragenden Lagers (5, 7) eine einerseits an den Geber (22) fir die
Belastung des Stelltriebes (8) des das Lager (7) tragenden Schenkels (2) und an-
derseits an einen Istwertgeber (13) fir den Stelliweg des Stelltriebes (8) fur diesen

Schenkel (2) angeschlossene Rechnerstufe vorgesehen ist.

Linz, am 15. September 2006 Universitéat Linz
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A EP 519081 A1 (FANUC LTD) 23 JuI| 1992 (23 07 1992) EE 1-3
' gesamtes Dokument £ ‘
A US 5049797 B (PHILLIPS), 17, September 1991 (17‘.09.1991) 1-3
gesamtes Dokument. . . . .~ o . '
Datum der Beendigung der Recherché;- ' Prufer(in'): .
4. September 2007 LT D Fortsetzung s1ehe Folgeblatt Mag. PAVDI
“'Kategorien der angefuhrten Dokumente: o A Verbﬂ‘entllchung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert.
X Versffentichung von besonderer Bedeutung: der Anmeldungs- - P Dokumerit, das-von Bedeutung ist (Kategorien X oder Y), jedoch nach
gegenstand kann allein aufgrund dieser- Druckschrift nicht-als neq bzw. : _- dem Priorithtsta g' der Anmeldung verdffentlicht wurde.
auf erfinderischer Tatigkeit beruhend be ot werden. . Dokuiment, das von besonderer Bedeutung ist (Kategorie X), aus dem
Y Vertffentichung von Bedeutung: der Anmeldungsgegenstand k‘““ mcht - - ein #iteres Recht hervorgehen kdnnte (friheres Anmeldedatum, jedoch
als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtef werden, wenndie - . - nachvertffentlicht, Schutz ist in Osterreich mglich, wiirde Neuheit in
Verdffentiichung mit einer oder mehreren weiteren Verdffantlichungen " Frage stellen). o

-dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und diese Vorblndung for
einen Fachmann nahellogend ist. ;

& ‘Veroffenthchung die Mltglced der selben Patentfamilie |st

gedanken gut geschutzt - ovR. 078018
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