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Erfindungsanspruch.

Einrichtung zum Havarieschutz fur Schweiflroboter und ahnliche programmgesteuerte Arbeitsgerate, insbesondere
Lichtbogenschweil3brenner, bel denen die Fuhrung entlang der in verschiedenen Ebenen liegenden Schwet3nahte erfolgt und
die bet unbeabsichtigter Krafteinwirkung auf die exponierten Anilageteile eine elastische Auslienkung erfahrt, die einen
elektrischen Kontakt uberbruckt, gekennzeichnet dadurch, dal3 die Schwei3brennereinheit aus zwei Tellen besteht, die durch ein
Aufnahmestuck (1) miteinander so verbunden sind, daf} es einesteils uber eine Klemme (3) fest mit dem Hohlkabel (2) verbunden
istund andererseits das Brennerrohr (9) mit der Dusenkammer (7) und Tragertetl (5) uber eine elastische Scheibe (4) tragt, wobe!
zwischen Brennerrohr (9) und Aufnahmestuck (1) ein Formkontakt (8) angeordnet st und die betden Teile des SchweiBbrenners
durch ein flexibles Kabel (6) elektrisch leitend verbunden sind

Hierzu 1 Seite Zeichnung

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrnifft eine Einrichtung zum Schutz von Schweirobotern gegen Havarien durch Kollisionen

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Esisteine Havariesicherung bekannt, bet der ein Teil als Pyramide ausgebildetist, die durch vier Zugfedern in einem Gegenstuck
gehaltenwird Wird die Brennerspitze mit einer Beruhrungskraft beauflagt, so bewegt sich das Pyramidentell aus etner Lage und
ein an seiner Spitze hegender Mikroschalter wird betatigt, der den Roboter abschaltet Diese Losung hat den Nachteil, da? bes
bestimmten Stellungen der Sicherung der Kraftangriff innerhalb der Kippkanten liegt und damit kein Moment erzeugt werden
kann, das zur Lageveranderung des Pyramidenteils und damit zur Abschaltung des Roboters fuhrt

Weiterhin sind relativ hohe Beruhrungskrafte zum Betatigen der Sicherung notwendig, die an sich schon zu Schadigungen am
Roboter fuhren konnen

Ferner ist eine Einrichtung zum Kollisionsschutz fur SchweilRroboter nach der DD-PS 146 261 bekannt, bet der die Abschaltung
des Roboters bet Kollision uber einen elastischen Hohikorper auf dem Brennerrohrrealisiert wird, der mit elektnschen Kontakten
versehen ist, die beim Auslenken des SchweiBbrenners unter Einwirkung auferer Krafte geschlossen werden Nachteilig ist bet
dieser Losung, daB bei einer auftretenden Beruhrungskraft in Richtung der Brennerachse die Verformungsfahigkeit der
elastischen Hulse sehr gering 1st und eine relativ hohe Kraft erforderlich 1st zur Auslosung des Abschaltmechanismus Ferner ist
nachteilig, daB3 bet Beauflagung des Brennerrohres mit einer in Richtung der Brennerachse wirkenden Kraft keine oder eine zu
geringe Auslenkung erfolgt, so daf3 eine Abschaltung nur bei relativ hoher Krafteinwirkung stattfindet Um eine entsprechende
Flexibilitat des Hohlkabels und der Versorgungslertung zu sichern, muf emne Halterung 1n eitnem gewahlten Mindestabstand
erfolgen, was eine Vergrof3erung der Baugruppe zur Folge hat Weiter 1st eine hier zu beachtende Einrichtung zum Schutz sich
bewegender Bauteile in iIndustrierobotern nach DD-PS 147920 bekannt, bet der eine Scheibe mit Fuhrungsbolzen auf einen
Endschalter einwirkt und von einem anliegenden Ring mittels Federdruck im entsprechenden Gegenstuck gehalten wird Bei
Einwirkung einer Kraft auf das befestigte Werkzeug kippt die Scheibe und betatigt damit den Endschaiter Der Nachteil dieser
Einnichtung besteht darin, dafd wie auch bei anderen alteren Losungen die Federkraft nicht so gering eingestellt werden kann wie
notwendig ist, um den gering mechantsch belastbaren SchweiRbrenner zu schutzen und andererseits seine stabile Lage bei
auftretenden Beschleunigungskraften zu gewahrieisten AuRerdem muR die Federkraft so gro eingestellt werden, dafd der
Kollisionsschutz nicht schon ber auftretenden Zugkraften durch das Kabel anspricht SchiieBlich wurde die DE-AS 2717871
betrachtet, die eine Sicherheitseinrichtung darstellt, bei der es zwar moglich 1st, dall sowohl senkrecht als auch parailel zur Ebene
derelastisch gelagerten Scheibe einwirkende Krafte zum Abschalten des Roboters fuhren Eine Abschaltung des Roboters findet
ber dieser Einrichtung aber nicht statt, wenn die senkrecht auf die Scheibe einwirkende Kraft entgegengesetzt zur
Vorschubrichtung des SchweilRkopfes gerichtetist, wasz B durch Klebenbleiben des Schweif3drahtes an der SchweiRstelle und
damitauftretenden Zug entstehen kann Diesem Zug kann die Scheibe 4 nicht nachgeben, da in Normalstellung die Zapfen 11,12
und 13 gegen die tiefsthegenden Kantenbereiche der dreleckigen Ausnehmungen 14, 15 und 16 drucken, wie in den Fig 1 und 2
dargestelitist Somitistkein Spielraum vorhanden fur eine Auslenkung der Scheibe und damit Abschaltung des Roboters Dieser
Fall kommt aber in der Praxis nicht selten vor, vor ailem beim SchweiRbeginn

Ziel der Erfindung

Zweck der Erfindung i1st es, eine Einrichtung zum Kollisionsschutz des SchwetRbrenners eines Roboters oder entsprechender
anderer Arbeitsgerate von Robotern zu schaffen, die den Schutz bel einwirkenden Kraften in allen Bewegungsrichtungen
garantiert und damit Zerstorungen und Produktionsausfalle ausschlieRt

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine solche Einrichtung zum Schutz von Schwei3robotern und ahnlichen nach einem
Programm automatisch bewegten Arbeitsgeraten gegen Havarien zu schaffen, die bel geringem Bauvolumen und Gewicht und
hoher Zuganglichkeit fur unterschiedliche SchweiBteile bei Beruhrung des Schwei3brenners mit mintmalen Achsenkraften und
Momenten diesen abschaltet, und die normalen Betriebsbelastungen nicht zu Funktionsstorungen fuhren laf3t
Erfindungsgemal wird die Aufgabe dadurch gelost, dall die Schwei3brennereinheit geteilt und durch ein U-formiges
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Aufnahmestick verbunden ist, das mit dem Hohlkabel fest verspannt und in dessen anderem Schenkel eine elastische Scheibe
aufgenommen ist, in der zentrisch das Tragerteil mit Disenkammer und Brennerrohr befestigt ist. Beide Teile sind elektrisch
durch ein flexibles Stromkabel verbunden. Das Tragerteil ist mit einem Formkontakt aus elektrisch leitendem Material
verbunden.

Wirkt auf die SchweilRbrennerspitze eine duBere Kraft von beliebiger Richtigung ein, so kann diese durch die Elastizitat der
Gummischeibe ausweichen. Mit der Abweichung des vorderen Brennerteiles von der Normallage wird der Formkontakt
abgehoben und damit der Roboter abgeschaltet. Die Lésung nach der Erfindung hat den Vorteil, dal die Auslenkung der
Brennerspitze schon bei leichter Berlihrung erfolgt und damit auch in dem Fall geringer duf3erer Krafte der Schutz des
Schweildroboters gewahrleistet ist. Die erfindungsgemafle Losung gestattet aullerdem, das gesamte Schweillbrennersystem
relativ klein und gedrungen zu bauen, so daf} sich die Einsetzbarkeit flir schwer zugangliche Schweilnahte erhoht. SchlieBlich ist
die verwendete Scheibe schnell auswechselbar und ersetzbar, da sie leicht selbst angefertigt werden kann.

Ausflihrungsbeispiel

Nachstehend wird die Erfindung an einem Ausfiihrungsbeispiel ndher erldutert. In der dazugehérigen Zeichnung ist abgebildet
als

Fig.1: Ansicht der Einrichtung zum Havarieschutz fiir Schweiroboter

An dem Hohlkabel 2 eines Lichtbogenschweilbrenners fiir das CO,-Schweif3en ist ein U-formiges Aufnahmestick 1 mit einem
Schenkel fest verspannt. Der andere Schenkel des Aufnahmestlickes 1 ist so ausgebildet, dal} er eine elastische Scheibe 4
aufnehmen kann, in der zentrisch mit dem Hohikabei 2 das Tragerteil 5 mit der Disenkammer 7 und dem Brennerrohr 9 des
Schweillbrenners angeordnet ist. Am Trédgerteil 5 ist der Formkontakt 8 befestigt. AuBerdem geht vom Tragerteil 5 das flexible
Stromkabel 6 aus, das auf der anderen Seite am Hohlkabel 2 mit angeklemmt ist. Die Wirkungsweise ist folgende: Wird auf das
Brennerrohr 9 eine Kraft beliebiger Richtung ausgelibt, so bewegt sich der Brenner infolge seiner elastischen Einspannung aus
der Normallage heraus und bewegt dabei den Formkontakt 8, so da® der elektrische Kontakt unterbrochen und der gesamte
Roboter abgeschaltet wird.
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