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Flexibilitdt ist einer der Kernaspekte bei der Evaluation von Greiferlosun-
gen fiir die industrielle Robotik. Zur Optimierung dieser Anforderung in
bestehenden Anwendungen wurde eine mechanische Schnittstelle ent-
wickelt, die den autonomen Austausch der Greiffinger eines Manipulators
ermoglicht. Die Eigenschaften dieses Systems wurden mit der Umsetzung
einer Automatisierungsanwendung in einem Demonstrator verifiziert.

Motivation

Parallelgreifer sind als Werkzeug zur Handhabung
einer Vielzahl an Objekten durch industrielle Roboter
allgegenwartig. Die flexible Abstimmung des Robo-
tersetups erfordert oft manuelle Wechsel der Greifer-
backen. Um die Interaktion zwischen Bediener und
Roboter zu vereinfachen, wurde im Rahmen dieser
Arbeit eine Schnittstelle entwickelt, die eine auto-
nome Durchfiihrung des Backenwechsels durch den
Roboter ermoglicht.

Anforderungen

Wiederholgenauigkeit (+/- 0.02mm), Selbstzentrie-
rung, Verschleisswiderstand, die flexible Konfigura-
tion der Greiferbacken und eine kurze Wechselzeit
(< 2s) wurden als zentrale Anforderungen an die
Schnittstelle identifiziert. Zudem sollen Sensoren
(Detektorschalter, Kraftsensoren etc.) in die Greif-
finger integriert werden kénnen. Die Funktionalitat
soll mit einem Demonstrator in einer Roboterzelle
veranschaulicht werden.

Konzept

Der entwickelte Prototyp funktioniert rein mecha-
nisch und wurde bewusst simpel gehalten (Abb. 2).
Als Aktor fur die Entriegelung wird der Roboter selbst
genutzt. Durch Abstimmung der Wechselstation auf
den Greiferhub kénnen beide Greiferbacken gleichzei-

Abbildung 1: Die Demonstratorzelle mit Backenmagazin (1),
Gravurlehren (2) und Teileablage (3).
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tig ausgewechselt werden. Mit einer am Roboterarm
montierten Kamera kénnen die Greiferbacken tiber
einen integrierten QR-Code identifiziert werden.

Demonstrator

In der Demonstratorzelle wurde mit einem kollabora-
tiven Roboter (Universal Robots UR3) eine Automa-
tisierungsanwendung umgesetzt (Abb. 1). Dabei geht
es um das Einlegen verschiedener Bauteile in eine
Lehre zur Lasergravur. Diese Anwendung erfordert
eine flexible Neukonfiguration fiir unterschiedlichste
Bauteile unter Beibehaltung der etablierten Para-
meter des Gravurprozesses, weshalb sich ein System
mit austauschbaren Greiferbacken unter Verwendung
desselben Greifers dafiir anbietet.

Fazit und Ausblick

Durch die Umsetzung des Demonstrators konnte die
Funktionalitat des Systems erfolgreich aufgezeigt
werden. Das entwickelte System bietet sich haupt-
sachlich fiir Anwendungen an, bei denen bauteilspezi-
fische Geometrien der Greiferbacken notwendig sind
und eine grosse Flexibilitat gefordert ist. Baugrosse
und Gewicht des Prototyps haben noch Reduktions-
potential. Zudem kann die Positionierung der Backen
in der Wechselstation verbessert werden. Der Einsatz
in einer Anwendung mit hoheren Zuverldssigkeits-
anspriichen wiirde die Viabilitat des Systems weiter
erortern.

Abbildung 2: Die Schnittstelle montiert auf einem Schunk EGP-
40 Greifer mit gekoppelten Greiferbacken.
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