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Abstract (en)
The programmable applicator for applying a medium such as a sealant to a workpiece contains a robot arm (3) with an application nozzle (1)
which is to travel along a predetermined application path. The mechanics of such an applicator are greatly limited by the high application rate
demanded in mass production, that is, a programmed curved path cannot be adhered to in practice. Hitherto, the trial-and-error method has sufficed
in order to program step-by-step a "coated" path of curvature which leads roughly to the desired application line. The applicator according to the
invention has a guide pilot (18) which is fastened to the robot arm (3), is at a predetermined distance from the application nozzle (1) and during the
application action slides along a workpiece edge (26) parallel to the desired application path. The robot arm (3) is held on the mounting part (21) of
the applicator in such a way as to be displaceable in a horizontal x-direction against pretension. If the applicator is programmed in such a way that
it tends to travel along a path lying to the inside of the desired application line, it is guided exactly on the desired application line by the guide pilot
(18), the robot arm (3) being deflected relative to the mounting of the applicator. <IMAGE>

Abstract (de)
Das frei programmierbare Auftragsgerat zum Auftragen eines Mediums wie Dichtmasse auf ein Werkstiick enthélt einen Roboterarm (3) mit einer
Auftragsduse (1), die eine vorbestimmte Auftragsbahn abfahren soll. Die Mechanik eines solchen Gerates ist durch die bei der Massenfertigung
geforderte groBBe Auftragsgeschwindigkeit sehr begrenzt, d.h., daB eine einprogrammierte gekrimmte Bahn in der Praxis nicht eingehalten wird.
Bisher behilft man sich dadurch, daB schrittweise nach der Try-and-Error-Methode eine "liberzogene" Kriimmungsbahn programmiert wird, die
ann&hernd zu der gewlinschten Auftragslinie fihrt. Das erfindungsgmaBe Gerét hat einen am Roboterarm (3) befestigten Filhrungszapfen (18),
der einen vorbestimmten Abstand von der Auftragsdise (1) hat und beim Auftragsvorgang an einer zur gewiinschten Auftragsbahn parallelen
Werkstiickkante (26) entlang gleitet. Der Roboterarm (3) ist gegen Vorspannung in einer horizontalen x-Richtung verschieblich an dem Aufnahmeteil
(21) des Gerats gehalten. Wenn das Geréat so programmiert wird, daf3 es eine einwarts der gewiinschten Auftragsinie liegende Bahn abfahren will,
wird es durch den Fihrungszapfen (18) exakt auf der gewiinschten Auftragslinie gefiihrt, wobei der Roboterarm (3) gegentber der Aufnahme des
Gerates ausgelenkt wird. <IMAGE>
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