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@ Frei programmierbares Auftragsgerat fiir Medien wie Dichtmasse, Kleber etc.

@ Das frei programmierbare Auftragsgerdt zum
Auftragen eines Mediums wie Dichtmasse auf ein
Werkstlick enthdlt einen Roboterarm (3) mit einer
Auftragsdise (1), die eine vorbestimmie Auftrags-
bahn abfahren soll. Die Mechanik eines solchen Ge-
rdtes ist durch die bei der Massenfertigung geforder-
te groBe 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 "lberzogene" Krimmungsbahn pro-
grammiert wird, die anndhernd zu der gewinschten
Auftragslinie flhrt. Das erfindungsgmiBe Gerdt hat
einen am Roboterarm (3) befestigten Flhrungszap-
fen (18), der einen vorbestimmten Abstand von der
Auftragsdiise (1) hat und beim Auftragsvorgang an
einer zur gewlnschten Aufiragsbahn parallelen
Werkstlickkante (26) entlang gleitet. Der Roboterarm
(3) ist gegen Vorspannung in einer horizontalen x-
Richtung verschieblich an dem Aufnahmeteil (21)
des Geridts gehalten. Wenn das Gerdt so program-
miert wird, daB es eine einwirts der gewiinschten
Auftragsinie liegende Bahn abfahren will, wird es
durch den Fihrungszapfen (18) exakt auf der ge-
winschten Auftragslinie geflihrt, wobei der Roboter-
arm (3) gegeniiber der Aufnahme des Gerétes aus-
gelenkt wird.
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Die Erfindung betrifft ein frei programmierbares
Gerét zum Auftragen eines Mediums wie Dichtmas-
se, Kleber etc. auf ein Werkstlick entlang einer
Auftragsbahn, die in einem vorgegebenen Abstand
zum Rand des Werkstiicks verldauft und vorzugs-
weise wenigstens teilweise einen gekrimmten Ver-
lauf nimmt. Das Gerdt enthilt einen Roboterarm,
an dem eine Aufiragsdiise gehalten ist, die vor-
zugsweise vertikal verschieblich angeordnet ist, um
konkaven oder konvexen HOhendnderungen des
Werkstlicks folgen zu k&nnen, wobei die Aufirags-
dise an das Werkstlick angedriickt wird.

Ein Gerdt der betrachteten Art wird z.B. dazu
eingesetzt, einen umgebdrdelten Rand eines Werk-
stlicks oder zwei aneinander anliegende Bleche
abzudichten, wozu entlang einer vorgegebenen
Auftragsbahn eine Dichitmasse aufgetragen wird.
Hierbei haben die Werkstiicke, beispielsweise Kof-
ferraumdeckel oder Motorhauben, hiufig schmale
oder spitzwinklige Einbuchtungen an ihrem Rand,
oder eng gewellte oder gezackte Rinder, bei de-
nen beispielsweise eine Bdrdelversiegelung zweier
aneinander anliegender Bleche erfolgen soll.

Der Auftragsvorgang vollzieht bei der Massenf-
ertigung mit einer sehr groBen Geschwindigkeit,
was zu erheblichen Problemen hinsichtlich der Ein-
haltung der vorgegebenen Auftragsbahn flihrt. Die
Mechanik eines derart frei programmierbaren Geri-
tes bzw. Roboters ist durch die groBe Geschwin-
digkeit sehr begrenzt, d.h., daB dieser eine einpro-
grammierte gekrimmte Bahn in der Praxis h&ufig
nicht einhalten kann, wobei dieses Problem mit
zunehmender Krimmung der Auftragsbahn und zu-
nehmender Auftragsgeschwindigkeit immer gravie-
render wird.

In der Praxis behilft man sich bei den bisher
bekannten Auftragsgerdten damit, daB eine
"Uberzogene" Krimmungsbahn programmiert und
dann nach der Try-and-error-Methode ermittelt
wird, ob der Roboter in etwa die gewilinschte Auf-
tragslinie abfahrt. Hierbei sind zahlreiche Versuche
mit jeweiliger Anderung der programmierten Linie
erforderlich, bis eine zufriedenstellende Lésung ge-
funden ist, was mit erheblichen Kosten und einem
groBen Zeitaufwand verbunden ist.

Aus der DE 36 27 537 C2 ist eine Extruderdi-
se zum Extrudieren eines Profilstrangs unmittelbar
auf eine Glasscheibe bekannt, die einen verlanger-
ten Abschnitt aufweist, der eine Anlageflache bil-
det, die gegen die Randkante der Glasscheibe an-
gedrlickt wird, um auf diese Weise die Dise in
einem vorbestimmten Abstand zur Randkante zu
fihren. Dieser Filhrungsabschnitt ist aufgrund sei-
ner betrdchtlichen Erstreckung nur dazu geeignet,
die Auftragsdiise entlang einer geradlinien Rand-
kante zu flhren. Beliebig gekrimmten Randkontu-
ren kann die Extruderdiise somit nicht folgen.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Die US 4 056 075 offenbart ein Auftragsgerit,
bei der der vertikale Abstand der Auftragsdiise von
der Oberseite eines Werkstlicks einstellbar ist.

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe
zugrunde, ein Auftragsgerdt der betrachteten Art so
zu verbessern, daB es mit groBer Geschwindigkeit
eine vorgegebene Auftragslinie abfahren kann. Das
Auftragsgerdt soll ein breites Einsatzgebiet haben
und auch bei stark gekrimmten, mit schmalen oder
spitzwinkligen Einbuchtungen versehenen Auftrags-
linien einsetzbar sein, wie sie hdufig im Kraftfahr-
zeugbereich anzutreffen sind.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemiB durch
die im Kennzeichen des Patentanspruchs 1 ange-
gebenen Merkmale geldst. Vorteilhafte Weiterbil-
dungen der Erfindung sind in den Unteranspriichen
gekennzeichnet.

Das erfindungsgemiBe Auftragsgerdt enthilt
einen Flhrungszapfen, der in einem horizontalen
Abstand von der Auftragsdiise an dem Roboterarm
befestigt ist und beim Auftragsvorgang an einer zur
Auftragslinie parallelen Werkstlickkante geflihrt
wird. AuBerdem ist der Roboterarm an dem Auf-
nahmeteil des Gerétes in einer horizontalen x-Rich-
tung verschieblich gehalten und hierbei in die
nicht-ausgelenkte Ausgangsstellung vorgespannt.

Das erfindungsgemiBe Gerat wird so program-
miert, daB es eine Linie abféhrt, die entweder mit
der Auftragsbahn Ubereinstimmt oder aber ganz
oder teilweise innerhalb der Auftragslinie an der
von der Flihrungskante des Werkstlicks abgewand-
ten Seite liegt. Dabei wird der Roboterarm von dem
Fiihrungszapfen entlang der zur Auftragsbahn pa-
rallelen Werkstlickkante geflihrt, wobei der Robo-
terarm gegeniiber dem Aufnahmeteil des Gerites,
welches einer ganz oder teilweise von der Auf-
tragslinie abweichenden Linie folgt, entgegen einer
Vorspannkraft verschoben wird, so daB die Auf-
tragsdlise exakt der vorgegebenen Auftragslinie fol-
gen kann. Die entgegen einer Federkraft oder -wie
weiter unten noch ndher erldutert- konstanten
Druckbeaufschlagung erfolgende  Verschiebung
oder Auslenkung des Roboterarms gegeniliber dem
Aufnahmeteil des Roboters ermdglicht es, die Ab
weichung der tatsdchlich von dem Roboter abge-
fahrenen Linie von der gewlinschten Auftragsbahn
auszugleichen.

Das erfindungsgemiBe Gerdt muB demnach
lediglich so programmiert wrden, daB die von dem
Aufnahmeteil des Gerdtes abgefahrene Linie
"einwdrts” der gewlinschten Auftragsbahn liegt,
d.h. zu der von der Fihrungskante des Werkstlicks
abgewandten Seite, wenn von dem idealen Fall
abgesehen wird, daB beide Linie zusammenfallen.
Es ist damit erheblich einfacher, die Programmier-
Koordinaten so festzulegen, daB trotz groBer Auf-
tragsgeschwindigkeit und gekrimmter Auftrags-
bahn die gewlinschite Auftragslinie exakt eingehal-
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fen wird.

Der Flhrungszapfen steht soweit nach unten
Uber die Auftragsdiise hinaus vor, daB der Zapfen
den Roboterarm entlang der Randkante des Werk-
stlicks fihrt, wihrend die Auftragsdiise unter Druck
auf der Werkstilickoberflache aufliegt.

Der Roboterarm ist gegenliber dem Aufnahme-
teil des Gerdtes in einer horizontalen x-Richtung
verschiebbar, d.h. in einer Richtung, die im wesent-
lichen quer zur Bewegungsrichtung des Roboter-
arms beim Abfahren der Auftragsinie liegt. In dieser
Richtung ist der Flihrungszapfen von der Auftrags-
dise beabstandet, wobei hierdurch der Abstand
der Auftragsbahn vom Rand des Werkstlicks vor-
gegeben ist.

GemaB der vorliegenden Erfindung ist dem-
nach als Flihrungseinrichtung der Auftragsdiise ein
vorzugsweise vertikaler Flhrungszapfen vorgese-
hen, dessen Abstand von der Auftragsdise einstell-
bar ist. Diese Ausbildung hat zum einen den Vor-
teil, daB die Hohenposition des Fihrungszapfens
nicht exakt eingestellt werden muB, da dieser Zap-
fen eine verhdltnismaBig langgestreckte Form hat
und beim Auftragsvorgang nicht in vertikaler Rich-
tung auBer Kontakt mit der Werkstlickkante geraten
kann.

Dieser Zapfen kann einen sehr kleinen Durch-
messer haben, der je nach dem verwendeten Ma-
terial im Millimeterbereich liegen kann, vorzugswei-
se in einem Durchmesserbereich von ca. 3 mm bis
10 mm, so daB der Flhrungszapfen auch in die
kleinsten Einbuchtungen der Werkstlickkante ein-
freten kann, die in der Praxis anzutreffen sind, so
daB die Auftragsdise allen Konturen des Werk-
stlicks folgen und beispielsweise eine Kleberaupe
exakt im Abstand zu der Werkstlickkante auftragen
kann.

Dieser breite Einsatzbereich der erfindungsge-
méBen Auftragseinrichtung wird demnach durch
eine duBerst einfache MaBnahme erreicht, da der
Flihrungszapfen ein denkbar einfaches und billiges
Bauteil ist. AuBerdem ist der Zapfen praktisch un-
verwlstlich und bedarf keinerlei Wartung. Der Fiih-
rungszapfen kann der Werkstlickkante stets glatt
folgen.

Auch die Verstellbarkeit des Abstandes des
Flhrungszapfen von der Auftragsdise ist auf du-
Berst einfache Weise zu bewerkstelligen, indem der
Flihrungszapfen vorzugsweise mittels eines Kreuz-
klemmestlicks an einem in der x-Richtung verlaufen-
den Trdger verstellbar befestigt ist. Ein derartiges
Kreuzklemmstiick kann zwei im Winkel von 90
zueinander verlaufende, starr miteinander verbun-
dene Hiilsen haben, von denen eine im wesentli-
chen formschlissig den horizontalen Tri3ger und
die andere im wesentlichen formschllssig den ver-
tikalen Flhrungszapfen umschlieBt. Mittels einer
Spanneinrichtung kdnnen die Hiilsen beispielswei-
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se nach Art einer Schelle auf dem horizontalen
Trager fixiert oder zur Verstellung des Abstandes
freigegeben werden. Auf diese Weise 13Bt sich
auch die vertikale Position des Flhrungszapfen
verstellen, wenn dies erwilinscht sein sollte.

Der Roboterarm ist zweckmiBigerweise in der
x-Richtung verschieblich an dem Aufnahmeteil des
Roboters bzw. frei programmierbaren Auftragsgeri-
tes geflhrt. Hierzu kann der Roboterarm einen
oberen Flansch aufweisen, der an einem Gegen-
flansch des Aufnahmeteils anliegt. An einem der
beiden Flansche kann zur Fihrung in der x-Rich-
tung ein langgestreckier Vorsprung (oder mehrere
Vorsprlinge) ausgebildt sein, der in eine in der x-
Richtung verlaufende Flhrungsnut des anderen
Flansches eingreift.

Mit Vorteil wird ferner vorgeschlagen, daB zwi-
schen jeweils einem abgewinkelten Abschnitt des
Flansches und des Gegenflansches eine Feder an-
geordnet ist, die den Roboterarm in die nicht-
ausgelenkte Ausgangsstellung zieht oder drickt.
Bei dieser Ausgestaltung der Erfindung ist die
Kraft, mit der der Flihrungszapfen an der Randkan-
te des Werkstlicks anliegt, von dem AusmaB der
Auslenkung des Roboterarms aus der Ausgangs-
stellung abhingig.

Dies 148t sich dadurch vermeiden, daB nach
einem alternativen Vorschlag der Erfindung zwi-
schen den beiden Flanschen, vorzugsweise zwi-
schen jeweils abgewinkelten Abschnitten der Flan-
sche, eine pneumatische Kolben/Zylindereinheit an-
geordnet wird, deren Druckkammer stets densel-
ben Luftdruck aufweist. Im einzelnen kann die Aus-
bildung so getroffen werden, daB an einem der
beiden abgewinkelten Flanschabschnitte ein Kolben
mittels einer Kolbenstange angesetzt ist, der in
einem Zylinder sitzt, der an dem anderen abgewin-
kelten Flanschabschnitt befestigt ist. Der Kolben
unterteilt den Innenraum des Zylindrs in zwei Zylin-
derkammern, von denen eine mit einer Ventilein-
richtung verbunden ist, durch die aus einer Druck-
luftquelle Luft mit einem vorgegebenen Druck zu-
gefihrt wird. Wenn bei einer Verschiebung des
Roboterarms diese Druckkammer des Zylinders
gréBer wird, wird gleichzeitig Druckluft zugefiihrt,
um den Druck auf dem vorgegebenen Niveau zu
halten. Wenn andererseits bei entgegengesetzter
Verschiebung des Roboterarms das Volumen der
Druckkammer des Zylinders sinkt, entweicht durch
ein Entlastungsventil im entsprechenden AusmaB
Druckluft. Dabei wirkt die Druckbeaufschlagung der
Kammer so, daB der Roboterarm stets in die nicht-
ausgelenkte Ausgangsstellung vorgespannt ist. Bei
dieser Ausflhrungsform der Erfindung liegt der
Filhrungszapfen immer mit derselben Vorspann-
kraft an der Randkante des Werkstlicks an, unge-
achtet, ob der Roboterarm geringfligig oder be-
trichtlich gegeniliber dem Aufnahmeteil des Aui-
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tragsgerates ausgelenkt ist. Hierdurch wird insbe-
sondere bei groBen Arbeitsgeschwindigkeiten ein
glatter Ablauf des Auftragsvorgangs gefGrdert.
Weitere Merkmale, Vorteile und Einzelheiten
der Erfindung ergeben sich aus der nachfolgenden
Beschreibung sowie anhand der Zeichnung. Dabei

zeigen.

Fig. 1 eine teilweise geschnittene Seitenan-
sicht des Roboterarms eines erfin-
dungsgemiBen frei programmierbaren
Auftragsgerites und

Fig. 2 eine rein schematische Aufsicht auf

ein Werkstlick mit mehreren Auftrags-
linien.

Wie Fig. 1 zeigt, ist eine Auftragsdiise 1 am
unteren Ende einer Halterung 2 eines Roboterarms
3 angeordnet. Die Halterung 2 enthilt ein mit der
Auftragsdiise 1 verbundenes AuslaBventil flir das
aus der Auftragsdise 1 auszubringende Medium,
beispielsweise eine Dichtungsmasse, wobei die
Quelle dieser Dichtungsmasse nicht dargestellt ist.
Die Halterung 2 enthilt ferner eine Zentriereinrich-
tung 4 flr die Auftragsdise 1.

Die Halterung 2 ist an einem Zylinder 5 befe-
stigt, der einen stationdren Kolben 6 umschlieft,
der den Innenraum des Zylinders 5 in eine obere
Zylinderkammer 7 und eine untere Zylinderkammer
8 unterteilt. Der Kolben 6 ist Uiber eine Kolbenstan-
ge 9 an einem oberen Flansch 10 des Roboterarms
angesetzt.

Die obere Zylinderkammer 7 ist mit einer Ven-
tilanordnung 11 versehen, die Uber einen Luftan-
schluB 12 mit einer nicht dargestellten Druckluft-
quelle in Verbindung steht und auBerdem ein Ent-
lUftungsventil 13 enthilt. Die untere Zylinderkam-
mer 8 enthilt eine Offnung 14 und ist stets druck-
los.

Im Betriebszustand des Auftragsgerites wird
Druckluft mit einem vorbestimmten, ausgew&hlten
Druck durch die Ventilanordnung 11 in die obere
Zylinderkammer 7 eingeflihrt, die den Zylinder 5
mit dem diesen auf zwei vertikalen Stangen 16
fihrenden Rahmen 15 sowie die Halterung 2 mit
der daran befestigten Auftragsdiise 1 nach oben
beaufschlagt, wodurch das Eigengewicht dieses
beweglichen Teils des Auftragsgerites in dem ge-
winschten AusmaB reduziert wird. Die Auftragsdi-
se 1 liegt mit der resultierenden Vertikalkraft auf
dem nicht dargestellten Werkstlick auf. Wenn die
Auftragsdiise 1 beim Durchlaufen der Auftragsbahn
nach oben bewegt wird, vergrdBert sich das Volu-
men der oberen Zylinderkammer 7, wobei gleich-
zeitig Druckluft in diese Kammer eingeflhrt wird,
deren Innendruck somit konstant bleibt. Gleichzei-
tig verringert sich das Volumen der unteren Zylin-
derkammer 8, wobei Luft durch die Offnung 14
entweicht, so daB die untere Zylinderkammer 8
drucklos bleibt.
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Bewegt sich die Auftragsdiise 1 im Verlaufe
ihrer Auftragsbahn vertikal abwérts, verringert sich
das Volumen der oberen Zylinderkammer 7 unter
gleichzeitiger Druckentlastung, indem aus dem Ent-
lUftungsventil 13 so viel Druckluft austritt, daB der
Innendruck in der oberen Zylinderkammer 7 kon-
stant bleibt. Hierbei tritt durch die Offnung 14 Luft
in die untere Zylinderkammer 8 ein.

Diese pneumatische Halterung der Auftragsdi-
se 1 bewirkt, daB diese stets mit gleichbleibender
Kraft -ungeachtet ihrer vertikalen Position- auf dem
Werkstlick aufliegt.

An dem Roboterarm 3 ist ferner ein horizonta-
ler Trager 17 befestigt, der seinerseits einen verti-
kalen Flhrungszapfen 18 an einer ausgewdhlten
Stellung in x-Richtung hilt. Dieser Flihrungszapfen
18 liegt bei einem Auftragsvorgang an der Rand-
kante des Werkstlicks an.

Der Flansch 10 des Roboterarms 3 enthilt
einen rechtwinklig abgewinkelten Abschnitt 19, dem
ein ebenfalls rechtwinklig abgewinkelter Abschnitt
20 eines Gegenflansches 21 des nicht weiter dar-
gestellten Roboters 22 gegeniiberliegt. Der Gegen-
flansch 21 ist mit geeigneten Vorspriingen in einer
in der X-Richtung verlaufenden Nut 23 des Flan-
sches 10 verschieblich gehalten, wobei eine Zugfe-
der 24 den Roboterarm 3 in der Fig. 1 nach links in
die Ausgangsstellung vorspannt. Selbstversténdlich
sind die Flansche 21 und 10 so verbunden, daB ihr
Zusammenbhalt in z-Richtung gesichert ist.

Wenn der Flansch 21 des Roboters wahrend
eines Auftragszyklus eine Linie beschreibt, die
"einwdrts” der gewiinschten Auftragsbahn, d.h. in
Fig. 1 links von der vorbestimmien Auftragsbahn
liegt, wird der Roboterarm 3 relativ zu dem Flansch
21 in x-Richtung ausgelenkt, wobei die Auftragsdu-
se 1 in dem ausgewdhlten Abstand zu dem Fih-
rungszapfen 18 und damit zum Rand des Werk-
stlicks den Auftragsvorgang ausflhrt.

Anstelle der Zugfeder 24 kann eine pneumati-
sche Kolben/Zylindereinheit zwischen den abge-
winkeltn Abschnitten 19 und 20 ausgebildet sein,
die derjenigen entspricht, die in Fig. 1 die Auftrags-
dise 1 vertikal vorspannt.

Andererseits ist es nicht unbedingt erforderlich,
daB der erfindungsgemiBe Roboterarm mit der
vertikal wirkenden pneumatischen
Kolben/Zylindereinheit ausgerlistet ist, was insbe-
sondere dann zutrifft, wenn die Auftragsbahn in
einer horizontalen Ebene ligt, so daB die Auftrags-
dise 1 in vertikaler Richtung nicht ausgelenkt wird.

Fig. 2 zeigt auf rein schematische Weise eine
Aufsicht auf ein Werkstlick mit gekrimmter Auf-
tragsbahn, wobei die skizzenhafte Darstellung bei-
spielsweise den Auftragsbereich einer Motorhaube
andeuten kann. Bei diesem Beispiel soll eine Dich-
tungsmasse entlang einer Auftragsbahn 25 aufge-
tragen werden, die in einem gleichbleibenden Ab-
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stand zur Werkstlickrandkante 26 verl4uft.

Wenn das frei programmierbare Auftragsgerit
mit Koordinaten programmiert wird, die mit der
gewlinschten Auftragslinie 25 Ubereinstimmen, und
der Auftragsvorgang mit der Ublichen groBen Ge-
schwindigkeit ablduft, dann beschreibt der Roboter-
arm eines herkdmmlichen Gerétes beispielsweise
eine Linie 27, mit der der gewlinschie Auftragsvor-
gang nicht bewerkstellig werden kann. Bei den
bisher bekannten Gerdten wurde daher schrittwise
eine "Uberzogene”, d.h. einwirts liegende Krim-
mungsbahn programmiert, bis der Roboterarm in
etwa die gewlinschte Auftragslinie abfuhr. Diese
nach der Try-and-Error-Methode aufgefundene,
programmierbare Linie kann beispielsweise die Li-
nie 28 in Fig. 2 sein, die in etwa zu einer Auftragsli-
nie 25 flhrt.

Bei dem erfindungsgemiBen Auftragsgerit
kénnen Koordinaten vorgegeben werden, die auf
einer in Fig. 2 links von der Linie 28 liegenen Bahn
liegen, wobei es auf die genaue Linienflihrung nicht
ankommt. Da der Fihrungszapfen 18 beim Auf-
tragsvorgang an der Werkstlick-Randkante 26 ent-
lang gleitet, wird die Auftragsdiise 1 zwangsldufig
exakt auf der gewlinschten Auftragslinie 25 geflhrt,
wobei der Roboterarm 3 gegenliber der Aufnahme
21 des Gerits entsprechend ausgelenkt bzw. ver-
schoben wird.

Es wird betont, daB das Gerit erfindungsge-
maB auch in der Weise ausgebildet sein kann, daB
die Auftragsdise vertikal verschieblich angeordnet
und dabei von einer Feder beaufschlagt ist, die an
die Stelle der im einzelnen beschriebenen vertika-
len pneumatischen Kolben/Zylinderanordnung fritt.

Patentanspriiche

1. Frei programmierbares Gerdt zum Auftragen
eines Mediums wie Dichtmasse, Kleber efc.
auf ein Werkstlck, vorzugsweise entlang einer
wenigstens teilweise gekrimmten Auftrags-
bahn, mit einem Roboterarm, an dem eine
Auftragsdiise vorzugsweise vertikal verschieb-
lich gehalten ist,
dadurch gekennzeichnet,
daB an dem Roboterarm (3) ein Flhrungszap-
fen (18) befestigt ist, der von der Auftragsdiise
(1) einen vorbestimmten Abstand (1) hat und
beim Auftragsvorgang an einer zur Auftrags-
bahn (25) parallelen Werkstiickkante (26) ent-
lang gleitet, und daS der Roboterarm (3) an
einem Aufnahmeteil (21) des Gerdtes entge-
gen einer Vorspannung in einer horizontalen x-
Richtung verschieblich gehalten ist.

2. Gerit nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, daB der Abstand (1)
des Fuhrungszapfens (18) von der Auftragsdi-
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se (1) einstellbar ist.

Gerdt nach Anspruch 1 oder 2,

dadurch gekennzeichnet, daB der Roboterarm
(3) an dem Aufnahmeteil (21) in der x-Richtung
verschieblich gefiihrt ist.

Gerdt nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet, daB der Roboterarm
(3) einen oberen Flansch (10) aufweist, der an
dem Gegenflansch (21) des Aufnahmeteils an-
liegt.

Gerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, daB zwischen einem
abgewinkelten Abschnitt (19, 20) des Roboter-
flansches (10) und des Gegenflansches (21)
eine Feder (24) angeordnet ist.

Gerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, daB zwischen den
beiden Flanschen (19, 20) eine pneumatische
Kolben/Zylindereinheit (5, 6) mit konstanter
Druckbeaufschlagung angeordnet ist.

Gerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, daB der Flhrungs-
zapfen (18) einen Durchmesser von ca. 3 mm
bis 10 mm hat.

Gerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, daB der Flhrungs-
zapfen (18) mittels eines Kreuzklemmstiicks an
einem horizontalen Trager (17) befestigt ist.
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