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(54) ROBOTER MIT EINER REINIGUNGSEINRICHTUNG UND ZUGEHORIGES

BETRIEBSVERFAHREN

(57)  Die Erfindung betrifft einen Roboter (1) fur eine
Lackieranlage, insbesondere einen Handhabungsrobo-
ter zum Offnen und SchlieRen von Tiren oder Hauben
von Kraftfahrzeugkarosserien, wobei das Handhabungs-
werkzeug (7) oder ein verschmutzungsanfalliges Robo-
terglied des Handhabungsroboters (1) im Lackierbetrieb
einem Sprihstrahl eines Lacks ausgesetzt ist, der auf
die zu lackierenden Bauteile appliziert wird, sowie mit
einer Reinigungseinrichtung (8) zur Reinigung oder
Reinhaltung des Handhabungswerkzeugs (7) und/oder
des verschmutzungsanfalligen Roboterglieds des Hand-
habungsroboters (1) von dem Lack, derim Lackierbetrieb
mit dem Sprihstrahl appliziert wird. Weiterhin umfasst
die Erfindung ein entsprechendes Betriebsverfahren.

Fig. 1

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 3 012 031 A1 2

Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Roboter, insbeson-
dere einen Handhabungsroboter zum Offnen und Schlie-
Ren von Turen oder Hauben von Kraftfahrzeugkarosse-
rien bei einem Lackiervorgang.

[0002] Dariber hinaus betrifft die Erfindung ein ent-
sprechendes Betriebsverfahren fiir einen derartigen Ro-
boter.

[0003] In modernen Lackieranlagen fir Kraftfahrzeug-
karosserien werden die zu lackierenden Kraftfahrzeug-
karosserien mit montierten Tlren und Hauben durch die
Lackieranlage transportiert und von einem mehrachsi-
gen Lackierroboter lackiert. Zur Innenlackierung der
Kraftfahrzeugkarosserien werden die Tiren und Hauben
von einem mehrachsigen Handhabungsroboter gedffnet
und nach der Beendigung der Innenlackierung wieder
geschlossen. Hierzu weisen die Handhabungsroboter
Handhabungswerkzeuge in Form von Greifern auf, wel-
chedie zu 6ffnenden Tiren bzw. Hauben greifen kdnnen.
[0004] Problematisch hierbei ist, dass die Handha-
bungswerkzeuge (Greifer) der Handhabungsroboter
dem Spriihstrahl der Lackierroboter ausgesetzt sind und
deshalb von dem applizierten Lack verschmutzt werden.
[0005] Auch beieinem Lackierroboter erfolgt eine Ver-
schmutzung des Lackierroboters durch den applizierten
Sprihnebel, danichtvollstandig verhindert werden kann,
dass der Lackierroboter durch den von ihm selbst oder
von einem benachbarten Lackierroboter applizierten
Sprihstrahl hindurchfahrt.

[0006] Zum einen kann diese Lackverschmutzung der
Roboter dazu fithren, dass Lack von den verschmutzten
Oberflachen der Roboter abtropft und im schlimmsten
Fall auf die zu lackierenden Bauteile tropft, was zu einer
Beschadigung der zuvor aufgebrachten Lackschicht fih-
ren wiirde. Diese Gefahr besteht auch bei getrocknetem,
pulverférmigen Overspray, das von dem Handhabungs-
roboter (z.B. Turdffner, Haubendffner) auf die zu lackie-
rende Kraftfahrzeugkarosserie gelangen kann, was bei-
spielsweise durch Kabinenluft, Roboterbewegungen
oder Vibrationen verursacht werden kann.

[0007] Zum anderen sollten die Lackanhaftungen an
dem Roboter bei einem Farbwechsel entfernt werden,
um spéatere Verunreinigungen durch die andersfarbigen
Lackanhaftungen zu vermeiden. Dies ist lediglich dann
entbehrlich, wenn - wie derzeit Gblich - die Handhabungs-
werkzeuge (z.B. Greifer) an Flachen der Kraftfahrzeug-
karosserie angreifen, die nicht zu lackieren sind.

[0008] Bei den herkdmmlichen Lackieranlagen flr
Kraftfahrzeugkarosserien wird der Lackierbetrieb des-
halb regelmafRig unterbrochen, damit der lackver-
schmutzte Roboter von Wartungspersonal manuell ge-
reinigt werden kann.

[0009] Nachteilig an dieser manuellen Reinigungsme-
thode ist zum einen die Tatsache, dass der Lackierbe-
trieb zur Reinigung des Roboters unterbrochen werden
muss, worunter die Wirtschaftlichkeit der Lackieranlage
leidet.
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[0010] Zum anderen erfolgt bei jeder Reinigung des
Roboters ein Staub- bzw. Schmutzeintrag in die Lackier-
kabine durch das Wartungspersonal, das die Lackierka-
bine zur Reinigung des Handhabungsroboters betreten
muss und in der Kleidung und am Kérper (z.B. an den
nicht durch die Schutzkleidung bedeckten Kérperstellen
wie z.B. Gesicht, Hals, Haare) stets Staubreste mitflihrt.
Dies fiihrt bei den herkdmmlichen Lackieranlagen dazu,
dass nach einer Reinigung des Handhabungsroboters
vermehrt Lackierfehler auftreten, die aufwandig ausge-
bessert werden mussen.

[0011] Ferner ist zum Stand der Technik noch hinzu-
weisen auf DE 601 25 369 T2, GB 2 367 119 A, US
2002/0035413 A1, DE 32 44 053 A1, EP 1 327 485 A2
und DE 4129 778 A1.

[0012] Der Erfindung liegt deshalb die Aufgabe zu-
grunde, einen entsprechend verbesserten Roboter zu
schaffen und ein zugehdriges Betriebsverfahren anzu-
geben.

[0013] Diese Aufgabe wird durch einen erfindungsge-
mafRen Roboter und ein zugehdriges Betriebsverfahren
geman den Nebenanspriichen geldst.

[0014] Die Erfindung umfasst die allgemeine techni-
sche Lehre, das Handhabungswerkzeug eines Handha-
bungsroboters oder ein sonstiges, verschmutzungsan-
falliges Roboterglied (z.B. eine Handachse oder ein Ro-
boterarm) des Roboters automatisch zu reinigen.
[0015] Zum einen bietet dies den Vorteil, dass zur Rei-
nigung des Roboters keine oder eine verkiirzte Produk-
tionsunterbrechungen der Lackieranlage erforderlich
sind, wodurch die Wirtschaftlichkeit der Lackieranlage
verbessert wird.

[0016] Zum anderen bietet die erfindungsgeméaRe au-
tomatische Reinigung des Handhabungsroboters den
Vorteil, dass die Lackierkabine zu Reinigungszwecken
nicht von dem Wartungspersonal betreten werden muss,
so dass im Rahmen der Reinigung auch kein Staubein-
trag erfolgt, wodurch die Anzahl der Lackfehler verringert
und damit die Lackierqualitat verbessert wird.

[0017] Die Erfindung ist jedoch nicht auf Lackieranla-
gen beschrankt, bei denen im Rahmen der Reinigung
keine Produktionsunterbrechung erfolgt und die Lackier-
kabine von Wartungspersonal nicht betreten wird. Viel-
mehr beanspruchtdie Erfindung unabhéngig von der Re-
alisierung dieser technischen Vorteile Schutz fir den Ge-
danken einer automatischen Reinigung des Handha-
bungs- bzw. Lackierroboters.

[0018] Darilber hinaus kénnen die Roboter auch im
Rahmen der Erfindung teilweise und/oder zeitweise ma-
nuell gereinigt werden, was beispielsweise bei abnehm-
baren Halbschalen erfolgt.

[0019] In einer Variante der Erfindung ist eine Reini-
gungseinrichtung vorgesehen, die das Handhabungs-
werkzeug oder ein sonstiges, verschmutzungsanfalliges
Roboterglied des Handhabungsbzw. Lackierroboters
von dem Lack reinigt, der sich im Lackierbetrieb abgela-
gert hat.

[0020] Ineineranderen Variante der Erfindung verhin-
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dert die Reinigungseinrichtung dagegen die Ablagerung
von Lack an dem Handhabungswerkzeug bzw. an dem
verschmutzungsanfalligen sonstigen Roboterglied des
Handhabungsroboters, wie noch detailliert beschrieben
wird.

[0021] Die beiden vorstehend erwdhnten Varianten
der Erfindung kénnen wahlweise einzeln vorgesehen
oder miteinander kombiniert werden. Es ist also im Rah-
men der Erfindung mdglich, dass die Reinigungseinrich-
tung verhindert, dass sich Lack an dem Handhabungs-
roboter ablagert und den Handhabungsroboter dariber
hinaus von anhaftendem Lack reinigt.

[0022] In einem bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel der
Erfindung weist die Reinigungseinrichtung eine Einfihr-
6ffnung auf, in die der Handhabungsroboter das zu rei-
nigende Handhabungswerkzeug einfiihrt, wenn eine
Reinigung erforderlich ist. Derartige Reinigungseinrich-
tungen sind beispielsweise zur Reinigung von Zerstau-
bernaus EP 0333 040 A2 und DE 10240073 A1 bekannt
und lassen sich grundsatzlich auch zur Reinigung fir
Handhabungswerkzeugen einsetzen, so dass der Inhalt
dieser beiden Druckschriften der vorliegenden Beschrei-
bung hinsichtlich des Aufbaus und der Funktionsweise
der Reinigungseinrichtung im vollen Umfang zuzurech-
nen ist. Die Erfindung ist jedoch hinsichtlich des Aufbaus
und der Funktionsweise der Reinigungseinrichtung nicht
auf die herkdmmlichen Reinigungsgerate flr Zerstauber
beschrankt, sondern grundsatzlich auch mit anderen Ty-
pen von Reinigungsgeraten realisierbar.

[0023] Beim Einfihren des Handhabungswerkzeugs
in die Einfuhréffnung der Reinigungseinrichtung kann der
Handhabungsroboter beispielsweise eine lineare Bewe-
gung des Handhabungswerkzeugs ausfiihren. Bei-
spielsweise kann der Handhabungsroboter das Handha-
bungswerkzeug linear von oben nach unten in die Ein-
fuhroéffnung der Reinigungseinrichtung einfiihren. Es ist
jedoch alternativ auch méglich, dass der Handhabungs-
roboter zum Einfihren des Handhabungswerkzeugs in
die Einfiihréffnung der Reinigungseinrichtung eine kom-
binierte Bewegung ausfihrt, die aus einer Drehbewe-
gung und einer Linearbewegung besteht.

[0024] Daruber hinaus besteht im Rahmen der Erfin-
dung auch die Méglichkeit, dass der Handhabungsrobo-
ter zum Einfihren des Handhabungswerkzeugs in die
Einflihroéffnung der  Reinigungseinrichtung  eine
Schwenkbewegung durchfihrt. Beispielsweise kann die
Reinigungseinrichtung waagerecht ausgerichtet sein, so
dass das Handhabungswerkzeug in waagerechter Rich-
tungin die Einfihréffnung der Reinigungseinrichtung ein-
gefuhrt werden kann. Diese Bewegung lasst sich da-
durch realisieren, dass das Handhabungswerkzeug um
eine waagerecht verlaufende Drehachse geschwenkt
wird.

[0025] Die Erfindung ist jedoch hinsichtlich der Einflih-
rung des Handhabungswerkzeugs in die Einfihréffnung
der Reinigungseinrichtung nicht auf die vorstehend ge-
nannten Beispiele beschrankt. Vielmehrist auch eine an-
dere Kinematik denkbar, die im Rahmen der Erfindung
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die Einfihrung des Handhabungswerkzeugs in die Ein-
fuhréffnung der Reinigungseinrichtung erméglicht.
[0026] Weiterhin besteht hierbei die Mdglichkeit, dass
die Reinigungseinrichtung mit der Einfihréffnung fur das
Handhabungswerkzeug auflen an dem Handhabungs-
roboter angebracht ist.

[0027] Alternativ besteht die Mdglichkeit, dass die Rei-
nigungseinrichtung mit der Einfihréffnung fir das Hand-
habungswerkzeug in dem Gehduse des Handhabungs-
roboters angeordnet ist.

[0028] Ferner bestehtim Rahmen der Erfindung auch
die Moéglichkeit, dass die Reinigungseinrichtung fiir das
Handhabungswerkzeug baulich von dem Handhabungs-
roboter getrennt auf einem Kabinenboden oder an einer
Kabinenwand einer Lackierkabine stationar angebracht
ist.

[0029] Es wurde bereits vorstehend erwahnt, dass
Reinigungseinrichtungen fur Zerstauber aus dem Stand
der Technik bekannt sind. In einer Variante der Erfindung
ist deshalb vorgesehen, dass eine Reinigungseinrich-
tung sowohl zur Reinigung eines Zerstaubers als auch
zur Reinigung des Handhabungswerkzeugs dient. Dies
bietetden Vorteil, dass aufeine separate zusatzliche Rei-
nigungseinrichtung fir das Handhabungswerkzeug ver-
zichtet werden kann, indem die ohnehin vorhandene Rei-
nigungseinrichtung fur den Zerstauber benutzt wird.
[0030] In einer Variante der Erfindung weist die Reini-
gungseinrichtung eine Schutzabdeckung auf, die das
Handhabungswerkzeug oder das verschmutzungsanfal-
lige Roboterglied mindestens teilweise abdeckt und da-
durch eine Verschmutzung des Handhabungswerk-
zeugs oder des verschmutzungsanfalligen Roboter-
glieds mit dem applizierten Lack verhindert oder zumin-
dest erschwert. Hierbei ist es vorteilhaft, wenn die
Schutzabdeckung austauschbar ist, um eine ver-
schmutzte Schutzabdeckung durch eine saubere
Schutzabdeckung austauschen zu kdnnen.

[0031] Beispielsweise kann eine derartige Schutzab-
deckung aus einer Schutzkappe oder einer Schutzfolie
bestehen, die eine Verschmutzung des Handhabungs-
werkzeugs verhindert.

[0032] Die Schutzabdeckung kann beispielsweise mit
Unterdruck oder mit einer Verriegelungsmechanik (z.B.
Raste, Arretierungshebel oder dergleichen) automatisch
von dem Handhabungsroboter aufgenommen werden.
Alternativ kann die Schutzabdeckung mittels eines Klett-
verschluss, eines Klettbandes oder eines Magneten auf-
genommen werden, die auch als Befestigungsmittel die-
nen kénnen.

[0033] Nach einer Verschmutzung kann die Schutzab-
deckung dann automatisch abgeworfen werden, was
beispielsweise mit Druckluft oder mit einem mechanisch
betatigten Auswurfzylinder erfolgen kann.

[0034] Hierbei ist vorzugsweise ein Entsorgungsbe-
hélter vorgesehen, wobei der Handhabungsroboter die
verschmutzten Schutzabdeckungen selbststéndig inden
Entsorgungsbehalter entsorgen kann.

[0035] Daruber hinaus ist hierbei vorzugsweise ein
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Vorratsbehalter vorgesehen, der einen Vorrat von sau-
beren Schutzabdeckungen enthalt, wobei der Handha-
bungsroboter die sauberen Schutzabdeckungen selbst-
sténdig aus dem Vorratsbehalter entnehmen kann.
[0036] Der erfindungsgemafle Handhabungsroboter
weist deshalb vorzugsweise eine Drucklufteinrichtung
auf, um die Schutzabdeckung abzuwerfen bzw. anzu-
saugen.

[0037] Hierbeibestehtwiederdie Mdglichkeit, dass der
Entsorgungsbehalter bzw. der Vorratsbehalter aulRen an
dem Handhabungsroboter angebracht ist.

[0038] Alternativ bestehtdie Méglichkeit, dass der Ent-
sorgungsbehalter bzw. der Vorratsbehalter baulich von
dem Handhabungsroboter getrennt auf dem Kabinenbo-
den oder an der Kabinenwand der Lackierkabine ange-
bracht ist.

[0039] Ineinem Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung be-
stehtdie Schutzabdeckung fiir den Handhabungsroboter
aus zwei Halbschalen, die im montierten Zustand das
verschmutzungsanfallige Roboterglied (z.B. eine Robo-
terhandachse) umgeben und durch ein Befestigungsmit-
tel miteinander verbunden sind, wodurch die Schutzab-
deckung an den verschmutzungsanfalligen Roboter-
glieds fixiert wird.

[0040] Beispielsweise kann es sich bei dem Befesti-
gungsmittel zur Verbindung der beiden Halbschalen um
ein herkdmmliches Klebeband handeln.

[0041] Alternativ besteht jedoch die Mdglichkeit, dass
als Befestigungsmittel zur Verbindung der beiden Halb-
schalen der Schutzabdeckung ein Kabelbinder oder ein
Klettverschluss eingesetzt wird, wobei die Handhabung
eines Klettverschlusses besonders einfach und deshalb
vorteilhaft ist.

[0042] Weiterhin kann die Reinigung des Handha-
bungswerkzeugs dadurch realisiert werden, dass das
Handhabungswerkzeug durch eine Schnellwechsel-
kupplung mit dem restlichen Handhabungsroboter ver-
bunden ist, um einen schnellen Austausch des ver-
schmutzten Handhabungswerkzeugs durch ein saube-
res Handhabungswerkzeug zu erméglichen. Das abge-
trennte Handhabungswerkzeug kann dann direkt in ein
Reinigungsgerat abgelegt werden, so dass wahrend des
Lackiervorgangs die Reinigung des zuvor ausgewech-
selten und abgelegten Handhabungswerkzeugs erfolgt.
[0043] Weiterhin istin einem Ausflihrungsbeispiel der
Erfindung vorgesehen, dass der zur Fiihrung des Hand-
habungswerkzeugs dienende distale Roboterarm durch
eine Schnellwechselkupplung mit dem restlichen Hand-
habungsroboter verbunden ist, um einen schnellen Aus-
tausch des verschmutzten Roboterarms mit dem daran
befestigten Handhabungswerkzeug zu ermdglichen.
[0044] In einer Variante der Erfindung wird die Ver-
schmutzung des Handhabungsroboters dadurch mini-
miert, dass der zur Fihrung des Handhabungswerk-
zeugs dienende distale Roboterarm spitzwinklig oder so-
gar parallel zu dem Spriihstrahl des Lacks ausgerichtet
ist, um dem Sprihstrahl mdglichst wenig Angriffsflache
zu bieten.
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[0045] Weiterhin besteht die Moglichkeit, dass der zur
Flhrung des Handhabungswerkzeugs dienende Robo-
terarm eine Abtropfstelle aufweist, an welcher der Lack
von dem Roboterarm abtropft. Die Abtropfstelle kann bei-
spielsweise durch eine Sicke in dem Roboterarm gebildet
werden. Durch diese konstruktive Malnahme kann die
Abtropfstelle gezielt beeinflusst werden, wodurch uner-
wiinschte Abtropfungen an stérender Stelle Uber den zu
lackierenden Bauteiloberflachen oder auf den Handha-
bungsroboter selbst verhindert werden.

[0046] Ferner besteht im Rahmen der Erfindung die
Méoglichkeit, dass der zur Fiihrung des Handhabungs-
werkzeugs dienende Roboterarm und/oder das Handha-
bungswerkzeug selbst einen saugfahigen Uberzug auf-
weist, der den auftreffenden Lack aufsaugt und dadurch
ein Abtropfen des Lacks verhindert bzw. die Zeit bis zur
nachsten notwendigen Reinigung verlangert.

[0047] Ferner bestehtim Rahmen der Erfindung auch
die Méglichkeit, dass der zur Fiihrung des Handhabungs-
werkzeugs dienende Roboterarm und/oder das zu reini-
gende Handhabungswerkzeug in seiner AuRenwand
Reinigungsdiisen aufweist, Gber die Reinigungsmittel (z.
B. Lésungsmittel, Druckluft) abgegeben werden kann,
um Lackanhaftungen zu vermeiden. Beispielsweise
kann der Roboterarm auch pords sein, so dass durch die
einzelnen Poren des Roboterarms das Reinigungsmittel
groRflachig austreten kann. Die Poren kénnen auch dazu
genutzt werden, stdndig oder in beliebigen Zeitabschnit-
ten unterschiedliche Mengen an Luftaustretenzulassen,
die die Verschmutzung verhindern (Freihalteluft).
[0048] In einem weiteren Ausfiihrungsbeispiel der Er-
findung ist der Handhabungsroboter in einer Lackierka-
bine mit einer Kabinenwand angeordnet, wobei die Ka-
binenwand die Lackierkabine rdumlich begrenzt. Hierbei
ist in der Kabinenwand eine Reinigungséffnung ange-
ordnet, durch die hindurch das Handhabungswerkzeug
von der Innenseite der Kabinenwand auf die AuRenseite
der Kabinenwand gesteckt werden kann, um das Hand-
habungswerkzeug aufierhalb der Lackierkabine zu rei-
nigen oder zu tauschen, was in diesem Ausflihrungsbei-
spiel wahlweise automatisch oder manuell erfolgen
kann.

[0049] Ferner ist noch zu erwahnen, dass der Hand-
habungsroboterim Rahmen der Erfindung vorzugsweise
ein SCARA-Roboter (SCARA: Selective Compliants As-
sembly Robot Arm) ist, der senkrecht ausgerichtete ro-
tatorische Bewegungsachsen aufweist und deshalb
auch aus horizontaler Gelenkarmroboter bezeichnet
wird, da im Wesentlichen nur Drehbewegungen in hori-
zontaler Richtung mdéglich sind. Derartige SCARA-Ro-
boter sind beispielsweise beschrieben in
SPONG/HUTCHINSON/VIDYASAGAR: "Robot Mode-
lingand Control", Seite 15-16, John Wiley & Sons (2006),
so dass der Inhalt dieses Fachbuchs der vorliegenden
Beschreibung hinsichtlich des Aufbaus und der Funktion-
sweise eine SCARA-Roboters zuzurechnen ist.

[0050] Ferner ist die Erfindung nicht auf einen Hand-
habungsroboter (z.B. Turéffner, Haubendffner) be-
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schrankt. Vielmehr ist die Erfindung auch bei einem La-
ckierroboter oder einem sonstigen Roboter realisierbar,
der ebenfalls verschmutzungsanfallig ist. Vorzugsweise
stellt der im Rahmen der Erfindung verwendete Begriff
eines Roboters jedoch auf einem mehrachsigen Roboter
mit beispielsweise 5, 6 oder 7 Achsen ab, wovon soge-
nannte Seitenmaschinen und Dachmaschinen zu unter-
scheiden sind.

[0051] Weiterhin ist zu erwdhnen, dass die Erfindung
nicht nur den vorstehend beschriebenen erfindungsge-
mafRen Handhabungsroboter umfasst, sondern auch ei-
ne komplette Lackieranlage mit einem derartigen Hand-
habungsroboter.

[0052] Aus der vorstehenden Beschreibung ist bereits
ersichtlich, dass die Erfindung nicht nur auf einen Hand-
habungsroboter bzw. eine Lackieranlage gerichtet ist,
sondern auch ein entsprechendes Betriebsverfahren be-
trifft, bei dem die Reinigung bzw. Reinhaltung des Hand-
habungsroboters automatisch erfolgt.

[0053] Hierzu ist noch zu erwdhnen, dass im Rahmen
der Erfindung auch die Mdéglichkeit besteht, dass der
Handhabungsroboter durch einen benachbarten La-
ckierroboter gereinigt wird. Hierzu kann der Lackierrobo-
ter Losungsmittel (z.B. Spllmittel, Reinigungsmittel)
oder Druckluft auf die zu reinigenden Bereiche des Hand-
habungsroboters applizieren, wobei auch eine abwech-
selnde Applikation von Lésungsmittel und Druckluft még-
lich ist, um die Reinigungswirkung zu verbessern. Die
Applikation des Losungsmittels bzw. der Druckluft durch
den benachbarten Lackierroboter kann hierbei wahlwei-
se durch den ohnehin vorhandenen Zerstauber erfolgen
oder durch eine separate Reinigungsdiise, die an dem
Lackierroboter vorgesehen sein kann.

[0054] Vorzugsweise erfolgt die Reinigung des Hand-
habungsroboters im Rahmen der Erfindung wahrend ei-
ner ohnehin stattfindenden Farbwechselzeit, in welcher
der zu applizierende Lack gewechselt wird. Dies ist vor-
teilhaft, weil die Reinigung des Handhabungsroboters
dann keine Produktionsunterbrechung erforderlich
macht.

[0055] Dartber hinaus weisen Lackieranlagen regel-
mafig Produktionsunterbrechungen auf, beispielsweise
am Wochenende oder bei einem Schichtwechsel, wobei
diese ohnehin stattfindenden Produktionsunterbrechun-
gen dann vorteilhaft fir eine Reinigung des Handha-
bungsroboters genutzt werden kénnen.

[0056] Es besteht jedoch alternativ auch die Mdoglich-
keit, dass der Lackierbetrieb fur eine Reinigung des
Handhabungsroboters unterbrochen wird. Dies bietetdie
Moglichkeit, dass beispielsweise nach jeder Bauteilla-
ckierung oder nach einer bestimmten Anzahl von Bau-
teillackierungen eine Reinigung des Handhabungsrobo-
ters erfolgen kann, wodurch die Lackierqualitat verbes-
sert wird.

[0057] Andere vorteilhafte Weiterbildungen der Erfin-
dung sind in den Unteranspriichen gekennzeichnet oder
werden nachstehend zusammen mit der Beschreibung
derbevorzugten Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung an-
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hand der Figuren ndher erlautert. Es zeigen:

eine schematische Seitenansicht eines als
Handhabungsroboter eingesetzten SCARA-
Roboters mit einer Reinigungseinrichtung,
wobei die Reinigungseinrichtung auf3en an
dem Handhabungsroboter angebracht ist,

Figur 1

Figur 2 eine Abwandlung des Handhabungsrobo-
ters aus Figur 1, wobei die Reinigungsein-
richtung in das Gehduse des Handhabungs-
roboters integriert ist,

Figur 3 eine Abwandlung des Handhabungsrobo-
ters aus Figur 1, wobei die Reinigungsein-
richtung baulich von dem Handhabungsro-
boter getrenntin der Lackierkabine angeord-
netist,

Figur 4 ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel eines er-
findungsgemafRen Handhabungsroboters,
der einen Vorratsbehélter und einen Entsor-
gungsbehalter fir Schutzabdeckungen auf-
weist, die eine Verschmutzung desHandha-
bungswerkzeugs verhindern und selbststan-
dig gewechselt werden kdnnen,

Figur 5 ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel eines er-
findungsgemafRen Handhabungsroboters,
bei dem der das Handhabungswerkzeug
fihrende Roboterarm dem Sprihstrahl nur
eine minimale Angriffsflache bietet,

Figur 6 ein Ausfuhrungsbeispiel eines Handha-
bungsroboters mit einer definierten Abtropf-
stelle,

Figur 7 ein Ausfuhrungsbeispiel eines Handha-
bungsroboters mit einer saugfahigen Be-
schichtung des Roboterarms,

Figur 8 ein Ausfuhrungsbeispiel eines Handha-
bungsroboters mit Reinigungsdisen zur
Verhinderung einer Lackablagerung,

Figur 9 ein Ausfuhrungsbeispiel eines Handha-
bungsroboters, bei dem das Handhabungs-
werkzeug durch einen Rotationszerstduber
gereinigt wird sowie

Figur 10  eine vereinfachte Querschnittsdarstellung
eines Roboterarms eines Handhabungsro-
boters mit einer Schutzabdeckung zur Ver-
hinderung von Lackanhaftungen.

[0058] Figur 1 zeigt einen Handhabungsroboter 1, der
auf einem Kabinenboden 2 einer Lackierkabine in einer
Lackieranlage montiert ist und die Aufgabe hat, bei Kraft-
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fahrzeugkarosserien mit vormontierten Tiren die Tlren
fur eine Innenlackierung zu 6ffnen und anschlieRend wie-
der zu schlieRen, was an sich aus dem Stand der Technik
bekannt ist, so dass der Handhabungsroboter 1 auch als
Turdffner bezeichnet wird.

[0059] In diesem Ausfiihrungsbeispiel ist der Handha-
bungsroboter 1 als SCARA-Roboter (SCARA: Selective
Compliants Assembly Robort Arm) ausgebildet und weist
neben einer feststehenden Roboterbasis 3 zwei Robo-
terarme 4, 5 auf, die um senkrecht verlaufende Rotati-
onsachsen A1, A2 drehbar sind.

[0060] An dem distalen Ende des Roboterarms 5 ist
ein Ausleger 6 angebracht, der an seiner Oberseite ein
Handhabungswerkzeug 7 tragt, wobei das Handha-
bungswerkzeug 7 relativ zu dem Ausleger 6 in senkrech-
ter Richtung entlang einer Bewegungsachse A3 ver-
schiebbar und darlber hinaus um eine senkrechte Ro-
tationsachse entlang einer Bewegungsachse A4 drehbar
ist.

[0061] Der Handhabungsroboter 1 weist also in die-
sem Ausfiihrungsbeispiel vier Bewegungsachsen A1-A4
auf.

[0062] An dem Ausleger 6 ist weiterhin eine Reini-
gungseinrichtung 8 angebracht, die eine Reinigung des
Handhabungswerkzeugs 7 erméglicht. Hierzu wird das
Reinigungswerkzeug 7 in eine Einflihroffnung der Reini-
gungseinrichtung 8 eingefiihrt und dann in der Reini-
gungseinrichtung 8 gereinigt. Beispielsweise kann die
Reinigungseinrichtung 8 wie eine herkémmliche Reini-
gungseinrichtung fir Zerstduber aufgebaut sein, wie Sie
beispielsweise in EP 0 333 040 B1 beschrieben sind,
jedoch sind auch andere Bauweisen der Reinigungsein-
richtung 8 moglich.

[0063] DasAusfiihrungsbeispiel gemaf Figur 2 stimmt
weitgehend mit den vorstehend Beschriebenen und in
Figur 1 dargestellten Ausfihrungsbeispiel tberein, so
dass zur Vermeidung von Wiederholungen auf die vor-
stehende Beschreibung verwiesen wird, wobei fiir ent-
sprechende Einzelheiten dieselben Bezugszeichen ver-
wendet werden.

[0064] Eine Besonderheit dieses Ausfiihrungsbei-
spiels besteht darin, dass die Reinigungseinrichtung 8 in
dem Gehause des Auslegers 6 angeordnet ist.

[0065] Eine weitere Besonderheit dieses Ausflh-
rungsbeispiels besteht darin, dass die Reinigungsein-
richtung 8 hierbei horizontal ausgerichtet ist, so dass das
Handhabungswerkzeug 7 in waagerechter Richtung in
die Einfihréffnung der Reinigungseinrichtung 8 einge-
fihrt werden muss.

[0066] Bei der Bewegungsachse A4 handelt es sich
deshalb zwar ebenfalls um eine rotatorische Bewe-
gungsachse, jedoch ist die Drehachse hierbei rechtwink-
lig zur Zeichenebene ausgerichtet. Dies bedeutet, dass
das Handhabungswerkzeug 7 von der mit durchgezoge-
nen Linien dargestellten Stellung nach unten in die ge-
strichelt dargestellte Stellung und dann weiter in die Rei-
nigungseinrichtung 8 geschwenkt werden kann.

[0067] Figur 3 zeigtebenfalls ein Ausflihrungsbeispiel,
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das weitgehend mit den vorstehend beschriebenen und
in den Figuren 1 und 2 dargestellten Ausfiihrungsbei-
spielen Ubereinstimmt, so dass zur Vermeidung von Wie-
derholungen auf die vorstehende Beschreibung verwie-
sen wird, wobei flir entsprechende Einzelheiten diesel-
ben Bezugszeichen verwendet werden.

[0068] Eine Besonderheit dieses Ausflihrungsbei-
spiels besteht darin, dass die Reinigungseinrichtung 8
baulich von dem Handhabungsroboter 1 getrennt und
auf einem Stander 9 auf dem Kabinenboden 2 montiert
ist.

[0069] Figur 4 zeigt ein alternatives Ausflihrungsbei-
spiel eines erfindungsgeméafien Handhabungsroboters
1, der teilweise mit den vorstehend beschriebenen Aus-
fuhrungsbeispielen Ubereinstimmt, so dass zur Vermei-
dung von Wiederholungen auf die vorstehende Beschrei-
bung verwiesen wird, wobei fir entsprechende Einzel-
heiten dieselben Bezugszeichen verwendet werden.
[0070] Wahrend des Lackierbetriebs ist das Handha-
bungswerkzeug 7 hierbei von einer nur schematisch dar-
gestellten Schutzabdeckung 10 abgedeckt, um eine Ver-
schmutzung des Handhabungswerkzeugs 7 zu vermei-
den.

[0071] Zu Reinigungszwecken wird dann die ver-
schmutzte Schutzabdeckung 10 durch eine saubere
Schutzabdeckung ersetzt.

[0072] Hierzu weist der Handhabungsroboter 1 in die-
sem Ausfiihrungsbeispiel ein Magazin 11 auf, in dem ver-
schmutzte Schutzabdeckungen 10 abgelegt und aus
dem neue, saubere Schutzabdeckungen 12 enthnommen
werdenkénnen. Die benutzten Schutzabdeckungen wer-
den hierbei durch Druckluft von dem Handhabungswerk-
zeug 7 abgeworfen und die neuen, sauberen Schutzab-
deckungen 12 werden entsprechend durch Unterdruck
aus dem Magazin 11 enthommen.

[0073] Figur 5 zeigt ein weiteres Ausfilhrungsbeispiel
eines erfindungsgemalen Handhabungsroboters, das
weitgehend mit den vorstehend beschriebenen Ausfiih-
rungsbeispielen Ubereinstimmt, so dass zur Vermeidung
von Wiederholungen auf die vorstehende Beschreibung
verwiesen wird, wobei flrr entsprechende Einzelheiten
dieselben Bezugszeichen verwendet werden.

[0074] Zusatzlich zu dem Handhabungsroboter 1 sind
hierbei ein Rotationszerstduber 3 und eine zu lackieren-
de Kraftfahrzeugtir 14 dargestellt, in die das Handha-
bungswerkzeug 7 eingreift, um die Kraftfahrzeugtir 14
zu offnen.

[0075] Aus dieser Darstellung ist ersichtlich, dass das
Handhabungswerkzeug 7 dem Spriihstrahl des Rotati-
onszerstaubers 13 ausgesetzt ist.

[0076] Allerdings ist das Handhabungswerkzeug 7
hierbei an einem distalen Roboterarm 15 angebracht,
der spitzwinklig zu dem Sprihstrahl des Rotationszer-
staubers 13 ausgerichtetistund deshalb nur eine geringe
Angriffsflache fir den Sprihstrahl bildet, wodurch die
Lackablagerungen an dem Roboterarm 15 minimiert
werden.

[0077] Figur 6 zeigt ein weiteres Ausfiilhrungsbeispiel
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eines erfindungsgemaflen Handhabungsroboters 1, das
ebenfalls weitgehend mit den vorstehend beschriebenen
Ausfiihrungsbeispielen ibereinstimmt, so dass zur Ver-
meidung von Wiederholungen auf die vorstehende Be-
schreibung verwiesen wird, wobei fir entsprechende
Einzelheiten dieselben Bezugszeichen verwendet wer-
den.

[0078] ZurReinigungdesHandhabungsroboters 1von
anhaftenden Lackresten weist der Roboterarm 15 hierbei
eine Sicke 16 auf, die eine Abtropfstelle bildet, so dass
die von oben an dem Roboterarm 15 herunterlaufenden
Lackreste an der Sicke 16 nach unten abtropfen und des-
halb nur den oberen Teil des Roboterarms 15 oberhalb
der Sicke 16 nennenswert verunreinigen.

[0079] Figur 7 zeigt ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel
eines erfindungsgemalen Handhabungsroboters, das
wiederum weitgehend den vorstehend beschriebenen
Ausfiihrungsbeispielen ibereinstimmt, so dass zur Ver-
meidung von Wiederholungen auf die vorstehende Be-
schreibung verwiesen wird, wobei fir entsprechende
Einzelheiten dieselben Bezugszeichen verwendet wer-
den.

[0080] Eine Besonderheit dieses Ausflihrungsbei-
spiels besteht darin, dass der Roboterarm 15 mit einer
saugfahigen Beschichtung 17 beschichtet ist, welche
den abgelagerten Lack aufsaugt und dadurch ein stéren-
des Abtropfen des Lacks verhindert.

[0081] Figur 8 zeigt wiederum ein ahnliches Ausflh-
rungsbeispiel des Handhabungsroboters 1, so dass zur
Vermeidung von Wiederholungen auf die vorstehende
Beschreibung verwiesen wird, wobei flir entsprechende
Einzelheiten dieselben Bezugszeichen verwendet wer-
den.

[0082] Das Handhabungswerkzeug 7 und der Robo-
terarm 15 weisen hierbei eine porése AuRenwand auf,
durch die Druckluft austreten kann, die iber eine Druck-
luftleitung 18 zugefiihrt wird. Die aus den Poren austre-
tende Druckluft verhindert hierbei in effektiver Weise die
Ablagerung von Lack an der Oberflache des Handha-
bungswerkzeugs 7 und des Roboterarms 15.

[0083] Figur 9 zeigt ein weiteres Ausflihrungsbeispiel,
das teilweise mit den vorstehend Beschriebenen und in
Figur 6 dargestellten Ausflihrungsbeispiel Uberein-
stimmt, so dass zur Vermeidung von Wiederholungen
aufdie vorstehende Beschreibung verwiesen wird, wobei
fur entsprechende Einzelheiten dieselben Bezugszei-
chen verwendet werden.

[0084] Eine Besonderheit dieses Ausflihrungsbei-
spiels besteht darin, dass das Handhabungswerkzeug 7
hierbei durch zwei Rotationszerstauber 19, 20 gereinigt
wird, die in der Lackierkabine ohnehin vorhanden sind
und zu Reinigungszwecken umfunktioniert werden. Hier-
zu applizieren die Rotationszerstauber 19, 20 abwech-
selnd Druckluft und Lésungsmittel auf das Handha-
bungswerkzeug 7, um anhaftende Lackreste zu entfer-
nen.

[0085] SchlieBlich zeigt Figur 10 eine vereinfachte
Querschnittsdarstellung einer Roboterhandachse 21 ei-
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nes erfindungsgemalen Handhabungsroboters, wobei
die Roboterhandachse 21 von zwei Halbschalen 22, 23
umgeben ist, die durch Klettverschlisse 24, 25 mitein-
ander verbunden sind. Die beiden Halbschalen 22, 23
verhindern hierbei in effektiver Weise, dass sich wahrend
des Lackiervorgangs Lack an der Roboterhandachse 21
des Handhabungsroboters ablagern kann.

[0086] Zu Reinigungszwecken kdnnen dann die Halb-
schalen 22, 23 einfach ausgewechselt werden, da die
Klettverschllisse 24, 25 eine schnelle und einfache Tren-
nung ermdglichen.

[0087] Die Erfindung ist nicht auf die vorstehend be-
schriebenen bevorzugten Ausflihrungsbeispiele be-
schrankt. Vielmehr ist eine Vielzahl von Varianten und
Abwandlungen mdglich, die ebenfalls von dem Erfin-
dungsgedanken Gebrauch machen und deshalb in den
Schutzbereich fallen.

Bezugszeichenliste:

[0088]

1 Handhabungsroboter
2 Kabinenboden

3 Roboterbasis

4 Roboterarm

5 Roboterarm

6 Ausleger

7 Handhabungswerkzeug
8 Reinigungseinrichtung
9 Stander

10  Schutzabdeckung

11 Magazin

12 Schutzabdeckung
13 Rotationszerstauber
14  Kraftfahrzeugtur

15 Roboterarm

16  Sicke

17 Beschichtung

18  Druckluftleitung

19 Rotationszerstauber
20 Rotationszerstauber
21 Roboterhandachse
22 Halbschale

23 Halbschale

24 Klettverschluss

25 Klettverschluss

A1 Rotationsachse

A2 Rotationsachse

A3  Bewegungsachse
A4  Rotationsachse
Patentanspriiche

1. Handhabungsroboter (1) fiir eine Lackieranlage mit

a) einem Handhabungswerkzeug (7) zur Hand-
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habung von zu lackierenden Bauteilen in der La-
ckieranlage, insbesondere zum Offnen und
SchlieBen von Tiren oder Hauben von Kraft-
fahrzeugkarosserien, wobei das Handhabungs-
werkzeug (7) im Lackierbetrieb einem Spriih-
strahl eines Lacks ausgesetzt ist, der auf die zu
lackierenden Bauteile appliziert wird, und

b) eine Reinigungseinrichtung (8) zur Reinigung
des Handhabungswerkzeugs (7) von dem Lack,
der im Lackierbetrieb mit dem Spriihstrahl ap-
pliziert wird,

dadurch gekennzeichnet,

c) dass die Reinigungseinrichtung (8) auflen an
dem Roboter (1) oder in einem Gehduse des
Roboters (1) angeordnet ist.

Handhabungsroboter (1) nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Reinigungseinrichtung
(8) das Handhabungswerkzeug (7) oder das ver-
schmutzungsanféllige Roboterglied einer Reini-
gungsbehandlung unterzieht, um den anhaftenden
Lack zu entfernen.

Handhabungsroboter (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,

a) dass die Reinigungseinrichtung (8) eine Ein-
fuhréffnung aufweist, in die das Handhabungs-
werkzeug (7) von dem Handhabungsroboter (1)
zur Reinigung eingefiihrt wird, und

b) dass der Handhabungsroboter (1) eine line-
are Bewegungsachse (A3) und/oder eine rota-
torische Bewegungsachse (A4) aufweist, um
das Handhabungswerkzeug (7) zur Reinigung
in die Reinigungseinrichtung (8) einzufiihren.

Handhabungsroboter (1) nach Anspruch 3, dadurch
gekennzeichnet, dass der Handhabungsroboter
(1) das Handhabungswerkzeug linear von oben
nach untenin die Einfiihréffnung der Reinigungsvor-
richtung einflhrt.

Handhabungsroboter (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Reinigungseinrichtung (8) fiir das Handha-
bungswerkzeug (7) ein Zerstduberreinigungsgerat
ist, das sowohl zur Reinigung eines Zerstaubers als
auch zur Reinigung des Handhabungswerkzeugs
(7) dient.

Handhabungsroboter (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass das Handhabungswerkzeug (7) am distalen
Ende eines Roboterarms des Handhabungsrobo-
ters (1) angebracht ist.
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7.

10.

1.

12.

Handhabungsroboter (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,

a) dass der Handhabungsroboter (1) in einer
Lackierkabine mit einer Kabinenwand angeord-
net ist, wobei die Kabinenwand die Lackierka-
bine raumlich begrenzt, und

b) dass in der Kabinenwand eine Reinigungs-
6ffnung angeordnet ist, durch die hindurch das
Handhabungswerkzeug (7) von der Innenseite
der Kabinenwand auf die AufRenseite der Kabi-
nenwand gesteckt werden kann, um das Hand-
habungswerkzeug (7) auBerhalb der Lackierka-
bine zu reinigen.

Handhabungsroboter (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Handhabungsroboter (1) ein SCARA-Ro-
boter (1) ist, der mehrere parallele rotatorische Be-
wegungsachsen aufweist.

Handhabungsroboter (1) nach Anspruch 8,
dadurch gekennzeichnet,

a) dass der SCARA-Roboter (1) mehrere Ro-
boterarme (4, 5) aufweist, die um senkrecht ver-
laufende Rotationsachsen (A1, A2) drehbar
sind,

b) dass an dem distalen Ende des distalen Ro-
boterarms (5) ein Ausleger (6) angebracht ist,
c) dass der Ausleger (6) an seiner Oberseite
das Handhabungswerkzeug (7) tragt,

d) dass das Handhabungswerkzeug (7) relativ
zu dem Ausleger (6) in senkrechter Richtung
entlang einer Bewegungsachse (A3) verschieb-
bar ist,

e) dass die Reinigungseinrichtung (8) an dem
Ausleger (6) angebracht ist.

Handhabungsroboter (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass das Handhabungswerkzeug (7) ein Turéffner
oder ein Haubendffner ist.

Lackieranlage mit einem Handhabungsroboter (1)
nach einem der vorhergehenden Anspriiche.

Betriebsverfahren fir eine Lackieranlage mit den fol-
genden Schritten:

a) Applikation eines Sprihstrahls eines Lacks
auf ein zu beschichtendes Bauteil, insbesonde-
re auf ein Kraftfahrzeugkarosseriebauteil, mit-
tels eines Lackierroboters,

b) Handhabung des Kraftfahrzeugkarosserie-
bauteils durch ein Handhabungswerkzeug (7)
eines Handhabungsroboters (1), insbesondere
Offnen und SchlieRen einer Tiir oder einer Hau-



13.

14.

15.
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be des Kraftfahrzeugkarosseriebauteils, wobei
das Handhabungswerkzeug (7) dem Sprih-
strahl ausgesetzt ist,

c) Automatische Reinigung des Handhabungs-
werkzeugs (7) von dem applizierten Lack, wobei
das Handhabungswerkzeug (7) einer Reini-
gungsbehandlung unterzogen wird, um den an-
haftenden Lack zu entfernen,

dadurch gekennzeichnet,

d) dass die Reinigungseinrichtung aullen an
dem Handhabungsroboter (1) oderin einem Ge-
hause des Handhabungsroboters (1) angeord-
net ist.

Betriebsverfahren nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Handhabungswerkzeug
(7) von dem Handhabungsroboter (1) zur Reinigung
in eine Reinigungseinrichtung (8) eingefiihrt wird.

Betriebsverfahren nach einem der Anspriiche 12 bis
13, dadurch gekennzeichnet, dass das Handha-
bungswerkzeug (7) zur Reinigung durch eine Reini-
gungso6ffnung in einer Kabinenwand einer Lackier-
kabine hindurch gestecktund aulRerhalb der Lackier-
kabine gereinigt wird.

Betriebsverfahren nach einem der Anspriiche 12 bis
14, dadurch gekennzeichnet, dass die Reinigung
des Handhabungswerkzeug (7) oder des ver-
schmutzungsanfélligen Roboterglieds (15) des
Handhabungsroboters (1) und/oder des Lackierro-
boters erfolgt

a) in einer Farbwechselzeit, in welcher der zu
applizierende Lacks gewechselt wird, oder

b) in einer Produktionsunterbrechung, die unab-
hangig von der Reinigung stattfindet, oder

c) in einer Reinigungsunterbrechung der La-
ckieranlage, und/oder

d) nach jeder Bauteillackierung oder nach einer
bestimmten Anzahl von Bauteillackierungen.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55



EP 3 012 031 A1

10

Fig. 1



EP 3 012 031 A1

¢ by

1"



EP 3 012 031 A1

¢ b4

LI LT L i e/

2/

5|

W

12



EP 3 012 031 A1

13

Fig. 4



EP 3 012 031 A1

el

42

Gl

G bl

14



EP 3 012 031 A1

14

Q 13

16 u
| \7

15

Fig. 6

15



17

EP 3 012 031 A1

15

16

Fig. 8

Fig. 7



EP 3 012 031 A1

Fig. 9

17






10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Européisches
Patentamt
European
Patent Office
Office européen

des brevets

N

EPO FORM 1503 03.82 (P04C03)

EP 3 012 031 A1

EUROPAISCHER RECHERCHENBERICHT

EINSCHLAGIGE DOKUMENTE

Nummer der Anmeldung

EP 15 00 2780

Kategorid Kennzeichnung des Dokuments mit Angabe, soweit erforderlich, Betrifft KLASSIFIKATION DER
der maBgeblichen Teile Anspruch ANMELDUNG (IPC)
X EP 0 446 120 A (KOBE STEEL LTD [JP]) 1,2,8, | INV.
11. September 1991 (1991-09-11) 10-12 BO5B15/02
* das ganze Dokument * BO5B13/02
X WO 93/17836 Al (FANUC ROBOTICS NORTH 1,2,8,
AMERICA [US]) 16-12
16. September 1993 (1993-09-16)
* das ganze Dokument *
X JP HO7 222945 A (TOYOTA MOTOR CORP) 1,2,8,
22. August 1995 (1995-08-22) 10-12

* Zusammenfassung *

RECHERCHIERTE
SACHGEBIETE (IPC)

BO5B
Der vorliegende Recherchenbericht wurde fir alle Patentanspriiche erstellt
Recherchenort AbschluBdatum der Recherche Prafer
Miinchen 24. Februar 2016 Eberwein, Michael

KATEGORIE DER GENANNTEN DOKUMENTE

X : von besonderer Bedeutung allein betrachtet
Y : von besonderer Bedeutung in Verbindung mit einer
anderen Veréffentlichung derselben Kategorie

A : technologischer Hintergrund
O : nichtschriftliche Offenbarung
P : Zwischenliteratur

Dokument

T : der Erfindung zugrunde liegende Theorien oder Grundsatze
E : alteres Patentdokument, das jedoch erst am oder
nach dem Anmeldedatum veréffentlicht worden ist
D : in der Anmeldung angefiihrtes Dokument
L : aus anderen Griinden angefiihrtes Dokument

& : Mitglied der gleichen Patentfamilie, Gibereinstimmendes

19



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EPO FORM P0461

EP 3 012 031 A1

ANHANG ZUM EUBOPI\ISCHEN RECHERCHENBERICHT
UBER DIE EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG NR. EP 15 00 2780

In diesem Anhang sind die Mitglieder der Patentfamilien der im obengenannten europaischen Recherchenbericht angefuhrten
Patentdokumente angegeben.

Die Angaben Uber die Familienmitglieder entsprechen dem Stand der Datei des Europaischen Patentamts am

Diese Angaben dienen nur zur Unterrichtung und erfolgen ohne Gewahr.

24-02-2016

Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angeflihrtes Patentdokument Verdffentlichung Patentfamilie Verdffentlichung
EP 0446120 A 11-09-1991 DE 69119943 D1 11-07-1996
DE 69119943 T2 24-10-1996
EP 0446120 A2 11-09-1991
us 5127363 A 07-07-1992
WO 9317836 Al 16-09-1993 EP 0631534 Al 04-01-1995
us 5286160 A 15-02-1994
WO 9317836 Al 16-09-1993
JP H07222945 A 22-08-1995 JP 3050034 B2 05-06-2000
JP HO7222945 A 22-08-1995

Far nahere Einzelheiten zu diesem Anhang : siehe Amtsblatt des Europaischen Patentamts, Nr.12/82

20



EP 3 012 031 A1

IN DER BESCHREIBUNG AUFGEFUHRTE DOKUMENTE

Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Dokumente wurde ausschlie3lich zur Information des Lesers aufgenommen
und ist nicht Bestandteil des europdischen Patentdokumentes. Sie wurde mit gré3ter Sorgfalt zusammengestellt; das
EPA tibernimmt jedoch keinerlei Haftung fiir etwaige Fehler oder Auslassungen.

In der Beschreibung aufgefiihrte Patentdokumente

 DE 60125369 T2 [0011]

« GB2367119 A[0011]

* US 20020035413 A1 [0011]
* DE 3244053 A1[0011]

» EP 1327485 A2 [0011]

In der Beschreibung aufgefiihrte Nicht-Patentliteratur

* Robot Modeling and Control. SPONG/HUTCHIN-
SON/VIDYASAGAR. John Wiley & Sons, 2006,
15-16 [0049]

21

DE 4129778 A1 [0011]
EP 0333040 A2 [0022]
DE 10240073 A1 [0022]
EP 0333040 B1 [0062]



	Bibliographie
	Zusammenfasung
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht
	Aufgeführte Dokumente

