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Patentanspriiche:

1. Einrichtung flr Manipulatoren zum Ausgleichen von Positionierfehlern beim waagerechten Fligen
engtolerierter Bauteile, mitin zwei Koordinatenrichtungen zueinander beweglich angeordneten
Bauteilen, welche mit Federelementen in Mittelstellung gehalten werden, gekennzeichnet dadurch,
daRB ein Mehrflaichenbremse (6), bestehend aus den Bremsbacken {18), der Spannmutter (13), dem
Hydraulikzylinder {17) und einer im AnschluBteil (9) gelagerten Zugstange (12), angeordnet ist,
wobei die Seitenflachen (11) des Anschluf3teiles (9) als Stlitzfladchen zur Mehrflachenbremse (6)
ausgebildt sind und daB sich zwischen dem Bremsbacken (18) und Seitenflachen (11) federnd
ausgebildete Stege (5) befinden, welche mit der Basisplatte (1) verbunden sind.

2. Einrichtungnach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daR das Zwischenstlick {4) und Anschluf3teil (9)
mittels zweier im Winkel von 90° stehenden Doppelzylinderfihrungen (3; 10) verschiebbar zur
Basisplatte (1) angeordnet sind.

3. Einrichtung nach Punkt 1 und 2, gekennzeichnet dadurch, dal3 an der Basisplatte (1) ein
Masseausgleich (2) angebracht ist.

Hierzu 3 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Einrichtung flir Manipulatoren, welche Positionierfehler bei waagerechten Fligen von engtolerierten
Bauteilen durch den entstehenden duBeren Kraftangriff in der x- und z-Achse des Kartesischen Koordinatensystems selbsttatig
ausgleicht. .

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

In der DD-PS 200784 ist eine automatische Positionier- und Fligevorrichtung, vorzugsweise an PreRwerkzeugen, bekannt
gemacht, welche im wesentlichen aus einem Grundkorper, in dem mehrere Gelenksysteme angeordnet sind, besteht. Die
Gelenksysteme dienen zum Lageausgleich von Fligeachsen der zu verbindenen Einzelteile. Der Nachteil dieser Fligevorrichtung
ist darin zu sehen, daR sie nur fiir den senkrechten Einsatz geeignet ist. Im Falle eines waagerechten Einsatz wiirde das
Ausgleichsverhalten verloren gehen.

Weiterhin ist ein Greifer flr Industrieroboter bekannt (DD-PS 158525}, welcher Positionierfehler in drei Dimensionen durch
Verschiebung des gesamten Greifergetriebes innerhalb des Gehéuses des Greifers automatisch bei Zugriff ausgleicht.
Nachteilig ist bei dieser Lésung, daB die geschiossene Greiferform die Aufnahme und Ablage von Bauteilen im Zugriff nicht
gestattet und ihr Ausgleichsverhalten bei gegriffenem Bauteil verloren geht.

Des weiteren wird in der DE-OS 2358498 ein gesteuerter Fligemechanismus beschrieben, bei welchem mittels Kraftsensoren
und einem Kleinrechner die Verstellelemente in den gewiinschten Achsen zur Korrektur bestehender Abweichungen aktiviert
werden. Der Nachteil dieser Einrichtung ist vor allem im gerétetechnischen Aufwand zu sehen.

Bekannt ist weiterhin eine Fligevorrichtung (DD-WP 212212), welche ein waagerechtes Positionieren und Fligen von Buchsen
oder Ringen auf wellenférmige Werkstlicke ermdglicht. Der Nachteil dieser Losung ist darin zu sehen, dafd diese Vorrichtung zum
Fligen von schweren Teilen ungeeignet ist, daR die auftretenden Kréfte zu Schwingungen und Lageverdnderungen der
Vorrichtung fihren und damit der Positionier- und Fligevorgang negativ beeinfluf3t werden wirde.

Fernerhin ist ein Greifer fir Handhabungsgeréate bekannt gemacht (EP 0036912), bei welchem der Befestigungsflansch
gegenliber der Grundplatte in mindestens einer Koordinatenrichtung beweglich angeordnet ist und in der jeweiligen
Koordinatenrichtung wirkende Federmittel vorgesehen sind. Der Greifer kann somit gegeniiber den als starr anzusehenden
restlichen Teilen des Handhabungsgerétes nachgeben. Der Nachteil dieser Losung ist darin zu sehen, da insbesondere bei
waagerechter Bewegung des Greifers der Positioniervorgang durch auftretende dulRere Kréfte gestort wird.

Ziel der Erfindung

Das Ziel der Erfindung besteht darin, eine Einrichtung flr Manipulatoren zu schaffen, welche in einfacher Weise Positionierfehler
in einer waagerecht liegenden Fligeebene durch dueren Kraftangriff in der x- und z-Achse des Katesischen
Koordinatensystems ausgleicht.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Aufgabe der Erfindung istes, die Einrichtung so zu gestalten, dafl sie in jeder beliebigen Auslenkung arretiert werden kann, sowie
Schwingungen beim Auftreten dynamischer Kréfte verhindert. Dies wird erfindungsgemaR dadurch erreicht, daB eine
Mehrflachenbremse, bestehend aus den Bremsbacken, der Spannmutter, dem Hydraulikzylinder und einer im AnschluRteil
gelagerten Zugstange, angeordnet ist, wobei die Seitenflachen des Anschlufteiles als Stltzflachen zur Mehrflichenbremsen
ausgebildet sind und daR sich zwischen den Bremsbacken und Stitzflachen federnd ausgebildete Stege befinden, welche mit
der Basisplatte verbunden sind.
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Ein weiteres Merkmal der Erfindung besteht darin, da das Zwischenstiick und AnschiuBteil mittels zweier im Winkel von 90°
stehenden Doppelzylinderfihrungen verschiebbar zur Basisplatte angeordnet sind.
An der Basisplatte ist ein Masseausgleich angebracht.

Ausfiihrungsbeispiel

Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausflihrungsbeispiel ndher erldutert werden.
In den zugehdrigen Zeichnungen zeigen:

Fig.1: einen Schnitt der erfindungsgemaéfien Einrichtung
Fig.2: den Schnitt A—A gemaéR Fig.1
Fig.3: den Schnitt B—B gemaR Fig.1.

Die Basisplatte 1, als ruhender Teil der Einrichtung am Manipulatorarm befestigt, nimmt den vorgespannten einstellbaren
Masseausgleich 2 auf und bildet die Festpunkte der senkrecht angeordneten Doppelzylinderfiihrung 3 des Zwischenstiickes 4.
Ander Basisplatte 1 sind 4 federnd ausgebildete Stege angeordnet, welche zwischen den Bremsbacken 18 und dem Anschlul3teil
9verlaufen. Die Druckfeder 7 des Masseausgleiches 2 halt das durch die Doppelzylinderfiihrung 3 verschiebbare Zwischenstlick
4in der dargestellten Mittelstellung gemaR Fig. 2. Die Mittelstellung ist dem jeweiligen Werkstiickgewicht durch die Verdnderung
der Federvorspannung am Handrad 8 anzupassen. Das AnschiuBteil 9, an welchem der Greifer des Manipulators angeflanscht
wird, ist auf der Doppelzylinderfithrung 10 waagerecht verschiebbar. Die Seitenflachen 11 des Anschlulteiles 9 sind als
Stitzflachen zur Mehrflachenbremse 6 ausgeflihrt. Die Mehrflachenbremse 6 bestehtim wesentlichen aus der Zugstange 12, der
Spannmutter 13, dem Hydraulikzylinder 17 und den Bremsbacken 18. Im AnschluRRteil 9ist die zentral ausgefiihrte Zugstange 12
spielarm gelagert. Die Befestigung der waagerechten Doppelzylinderfihrung 10 erfolgt am Zwischenstiick 4. An der
Doppelzylinderfithrung 10 befindet sich eine Endanschlagleiste 14, welche die mdgliche Auslenkung des AnschluBteiles 9
begrenzt. Durch eine entsprechende Einstellung der gegeniiberliegenden Justierschrauben 15 mit den Federn 16 wird im
vormontierten Zustand der Einrichtung die Mittelstellung des Anschlufteiles 9 erreicht.

Der mit Federriickstellung und durchbohrter Kolbenstange ausgefiihrte kurzhubige Hydraulikzylinder 17 preRt die ebenfalls auf
der Zugstange 12 spielarm gelagerten Bremsbacken 18 bei anliegendem Oldruck gegen die 4 Stege 5 der Basisplatte 1, welche
sich wiederum an der Stlitzflache 11 des AnschluBteiles 9 anlegen. Die Folge ist eine kraftschllssige Verbindung der Basisplatte

1 mitdem Anschiuf3teil 9, so daR auftretende duRere Krafte am Greifer, zum Beispiel hervorgerufen durch die Massentrégheitder
Werkstilicke wéhrend der Bewegung des Manipulators oder bei der Werkstlckablage, keine Verschiebung des Anschluf3teiles 9
in senkrechter oder waagerechter Ebene zum Basisteil 1 bewirken kénnen.

Die beschriebene Einrichtung wird zweckméRig zwischen dem Greifer und dem Armi des Manipulators montiert.

Ein nicht dargestelltes Wegeventil ist zur Ansteuerung der Mehrflachenbremse 6 durch die Manipulatorsteuerung zu betétigen.
Bei geloster Mehrflachenbremse 6 und aufgenommenem Werkstlck ist die Mittelstellung des Zwischenstiickes 4 durch
Betatigen des Handrades 8 einzustellen. Damit kann die Einrichtung den von auBen angreifenden Kréften in beiden
Verschiebungsebenen ausweichen. Durch Betatigung der Mehrflachenbremse 6 wird eine kraftschliissige Verbindung des
Basisteiles 1 zum AnschluRteil 9 erreicht und der Manipulator in der gewiinschten Fligestellung positioniert.

Bei geldster Mehrflachenbremse 6 erfolgt die Fligebewegung, wobei der Manipulator das Werkstlick entsprechend des
bestehenden Positionierfehlers auf die im allgemeinen in einem Winkel von 45° zur Fligerichtung befindlichen Montagefase des
Gegenstlickes oder die Einflhrfase der Werkstiickaufnahme an der Werkzeugmaschine driickt. Die dadurch in einem Winkel von
90° zur Fiigerichtung entstehenden Krafte bewirken ein in Kraftrichtung liegendes Auslenken des Anschlufteiles 9 und damit des
Werkstlickes, bis die Fiigedurchmesser fluchten und ineinander gleiten.
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