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(57) Die Erfindung betrifft eine Hub-Dreheinheit fiir
Industrieroboter mit variablem Hub, bei der zur
Realisierung der Hub-Drehbewegungen eine an einem
Greiferflansch befestigte Formspindel verwendet wird.
Erfindungsgema® wird die Aufgabe dadurch gelost, da
die Spindel (1) mit mehreren Langsnuten (11) versehen ist,
waobei die Tiefe der Langsnuten (11) kleiner als die
Gewindetiefe der Spindel (1) ist. An den damit

unterbrochenen Ubertragungsflichen werden eingesetzt:
eine Walzmutter (3) mit einem schriggestellten Walzlager
(5) und einem eingelassenen Tragring (6), das bis zum
Eingriff in das Spindelgewinde verstellbar ist, mindestens
zwei Rollen (10) in den Langsnuten (11), wobei der Abstand
der Rollen (10) so gewahlt ist, daB die sichere Auflage einer
Rolle (10) gegeben ist. Fig. 1
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Patentanspriche:

1. Hub-Dreheinheit fiir Industrieroboter mit variablem Hub unter Verwendung eines Greiferflansches
und einer daran befestigten Spindel, gekennzeichnet dadurch, daf die Spindel (1) mehrere
Langsnuten (11) enthalt, deren Tiefe kleiner als die des Spindelgewindes ist und um die Spindel (1)
eine Walzmutter (3) angeordnet ist, in die mit der Schrige der Gewindesteigung ein Wiélzlager (5)
mit dem Tragring (6) eingelassen ist, das bis zum Eingriff in das Spindelgewinde verstellbar ist.

2. Hub-Dreheinheit nach Anspruch 1, gekennzeichnet dadurch, daf in der Fihrungshiilse (9)
mindestens zwei Rollen (10) in den Langsnuten (11) der Spindel (1) angeordnet sind, wobei der
Abstand der Rollen (10) so gew&hlt ist, dad stets die sichere Auflage einer Rolle (10) gegeben ist.

Hierzu 2 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Hub-Dreheinheit zur Realisierung des Greiferhubs und der Greiferdrehung an der Spitze des Armes
von Industrierobotern in SCARA-Bauform.
Derartige Hub-Dreheinheiten finden auch Anwendung auf anderen Gebieten der Automatisierungstechnik.

Charakteristik des bekannten Standes der Technik

Bei den bekannten technischen Lésungen sind Hub- und Drehbewegung auf die Halteeinrichtung des Greiferflansches zu
ibertragen. Von der Getriebestruktur her sind dabei grundsétzlich zwei Varianten méglich, und zwar vom Gestell aus gesehen:
- Dreheinheit und darin geflihrte Hubeinheit

—~ Hubeinheit und darin Dreheinheit

Die Ubertragung der Bewegungen erfolgt meistens ber Wilzkérper (Kugeln) in Muttern oder Léngsfihrungen.

Bei beiden Lésungsvarianten ist in fast allen konstruktiven Ausfithrungen eine geometrische Hintereinanderschaltung der
Ubertragungselemente erforderlich, wodurch die Bauhdhe von dem zu realisierenden Hub und der erforderlichen
Fuhrungslinge abhingt, z.B. in EP 188863 beschrieben. Bei einer anderen Variante nach DE-OS 3150511 wird ein Antrieb
mitbewegt, welcher den Transport erheblicher Zusatzmassen bedingt.

In einer weiteren Ausfiihrungsform werden die Winkelelemente fiir Hub- und Drehbewegung nebeneinander angeordnet, so in
EP 0102082 beschrieben. Nachteilig ist die dabei auftretende Verkantung.

Ziel der Erfindung

Das Ziel der Erfindung besteht darin, eine konstruktive Lésung fir eine Hub-Dreheinheit mit einer geringen Bauhthe massearm
und funktionssicher zu schaffen.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Hub-Dreheinheit fiir Industrieroboter mit variablem Hub zu schaffen, bei der zur

Realisierung der Hub-Drehbewegungen eine Formspindel verwendet wird.

ErfindungsgemaR wird dies dadurch erreicht, dal die Spindel mit mehreren Langsnuten verschen ist. Dabei ist die Tiefe der

Langsnuten geringer als die Gewindetiefe. Um ein Rattern an den damit unterbrochenen Ubertragungsflichen zu vermeiden,

werden eingesetzt:

— eine Wialzmutter mit einem schraggestellten Walzlager und einem eingesetzten Tragring, wobei die Gewindespindel zur
Sicherung einer groen Uberdeckung innen liegt,

— mindestens zwei Ubertragungsrollen in den Langsnuten mit einem Abstand, der einen Teil der Gewindesteigung zur
Sicherung einer standigen Auflage enthalt.

Ausfliihrungsbeispiel

Nachstehend wird die Erfindung an einem Ausfiihrungsbeispiel niher erlautert. In den dazugehdrigen Zeichnungen bedeuten
Fig.1: Schrittdarstellung durch eine komplette Hub-Dreheinheit

Fig.2: Eingriffsdarstellung fir die Wélzmutter

Fig.3: Eingriffsdarstellung fiir die Langsfiihrung

Fig. 1 zeigt die Hub-Dreheinheit am Armende eines Manipulators angeordnet. Im Arm 2 ist mittels der Waélzlager 4 die

Wilzmutter 3 gelagert, die iber den Zahnkranz 7 mittels Zahnradstufe oder Zahnriemen angetrieben wird. In der Wélzmutter 3
istmitder Schriglage der Gewindesteigung auf der Spindel 1 ein Wélzlager 5 senkrecht zur Bildebene verschiebbar angebracht,



..3-

NN

%

Fig .1

7 A

NN

NN

%

12001989 034450



-2- 289 006

in dessen Innenring ein Tragring 6 mit dem Gegenprofil fiir einen Gewindegang eingesetzt ist. Dieser Tragring 6 greiftin das
Gewinde auf der Spindel 1 ein und bewirkt bei einer Drehung der Walzmutter 3 eine Langsverschiebung der Spindel 1 und des
Greiferflansches 13. In der Walzmutter 3 sind tiber dem Walzlager 8 die Fihrungshlilsen 9 gelagert, in denen mehrfach auf dem
Umfang je mindestens zwei Rollen 10 nachstellbar angeordnet sind, die in den Léngsnuten 11 der Spindel 1 laufen. Uber den
Zahnkranz 12 wird (iber Zahnrad oder Zahnriemen die Flihrungshiilse 9 und damit die Spindel 1 verdreht. In Fig.2 sind die
Eingriffsverhéltnisse des Tragringes 6 im Innenring des Walzlagers 5 in die Spindel 1 dargestelit. Das Walzlager 5 wird in der
geneigten Aussparung der Wélzmutter 3 mit den Einstellschrauben 14 so verschoben, da8 ein sicherer Eingriff in das Gewinde
der Spindel 1 gegeben ist. Die Tiefe der Langsnuten 11 ist geringer als die Gewindetiefe, so dafl der Tragring 6 auch im Bereich
der Nuten 11 im Gewindegrund und wegen der grofien Eingriffsbreite neben den Nuten 11 sicher gefiihrt wird.

In Fig. 3ist die Anordnung der Rollen 10in den Ldngsnuten 11 dargestelit. Durch den Abstand der Rollen 10 wird festgelegt, da
immer eine sichere Flachenauflage gegeben ist.
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