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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Reinigungswerkzeug
für einen Roboterarm eines Industrieroboterarm zur Rei-
nigung von Gewindebohrungen, Stiftbolzen und Flä-
chen, unter anderem an Maschinen- und Kfz-Unterbo-
denkonstruktionen, mittels Druckluftdüsentechnik, wo-
bei der Roboterarm mit einer Pneumatik-Dreheinheit
ausgestattet ist und mit Verbindungselementen zum Ro-
boterarm.
[0002] Vorrichtungen zum Reinigen von Maschinen-
teilen mittels Robotertechnik sind bereits bekannt.
[0003] So beschreibt die DE 198 53 248 A1 eine Vor-
richtung und ein Verfahren zur Entfernung von Beschich-
tungen auf gewindeholzen, bei der ein hohlring- bzw.
hohlzylinderförmiger Reinigungskopf einen Innendurch-
messer aufweist, welcher größer ist als der Außendurch-
messer des zu reinigenden Gewindebolzens, wobei der
Reinigungskopf zentral zum Gewindebolzen gerichtete
Luftdüsen aufweist, welche mit einer Druckluftquelle ver-
bunden sind. Weiterhin sieht diese technische Lösung
vor, dass der Reinigungskopf rotierende Bürsten auf-
weist, welche parallel oder senkrecht zur Längsachse
des zu reinigenden Gewindebolzens ausgerichtet sind.
Mit dieser Lösung ist es vorteilhaft möglich, Gewindebol-
zen von Beschichtungen zur befreien.
[0004] In der DE 44 03 327 A1 beschreibt eine Lösung
zum Reinigen von Bohrungen, wobei an einer mehrach-
sigen Werkzeugmaschine wenigstens eine Werkzeug-
aufnahme mit einer Werkzeugwechselvorrichtung aus-
gestattet ist, welche zusätzlich im Bedarfsfall das Reini-
gungswerkzeug aufnehmen kann. Diese Lösung hat den
Vorteil, dass die Werkzeugmaschine gleichzeitig zum
reinigungswerkzeug umgerüstet werden kann, ohne da-
bei zusätzlich personal zu benötigen. Der Wechsel er-
folgt durch die Werkzeugmaschine, in dem diese ein Ma-
gazin anfährt und das Reinigungswerkzeug an dem Be-
arbeitungswerkzeug integriert oder mit diesem ausge-
tauscht wird.
[0005] Auch in der GB 887 099 A1 wird eine Lösung
zum Entfernen von losen Partikeln, welche sich in einem
Bohrloch befinden durch ein dafür geschaffenes Druck-
luft-Düsen-Werkzeug aufgezeigt. Dabei wird mittels zen-
tral angeordneter und seitlich angeordneter Druckluftdü-
sen am Werkzeugende durch exakte Positionierung die-
ses Düsenschaftes oberhalb der Bohrung und Beauf-
schlagung mit Druckluft, die Verunreinigungspartikel aus
dem Bohrloch und vom Bohrloch weg transportiert.
[0006] In der DE 202012 008 350 U1 wird ein Ausblas-
düsenkörper beschrieben, welcher die tiefen und oft ver-
winkelten Zündkerzen-Einspritzdüsenschächte von
Schmutzpartikeln befreien zu können. Dazu ist ein Aus-
blasdüsenkörper, welcher mit Düsenanordnungen und
einer Druckluftzufuhr ausgestattet ist an einem Schlauch
befestigt, um in die verwinkelten Einspritzdüsenschächte
eingeführt und positioniert zu werden.
[0007] Auch diese Lösung ist speziell nur für das Rei-
nigen von Löchern bzw. Bohrungen geeignet.

[0008] Die Aufgabe der Erfindung besteht darin, die
aufgezeigten Nachteile des Standes der Technik zu
überwinden und ein Roboterannwerkzeug zu schaffen,
mit dessen Hilfe ohne Umrüstaufwand das Werkzeug so-
wohl für die Flächen-, Gewindebohrungs- und auch Bol-
zenreinigung an Maschinen- und Fahrwerkskonstruktio-
nen eingesetzt werden kann, um diese Bereiche sicher
von vorhandenen Verschmutzung und Restbeständen
von Behandlungsmaterialien, wie beispielsweise Imprä-
gnierungsmaterial, Gewindeschneidstaub und derglei-
chen, sicher zu befreien und säubern zu können.
[0009] Erfindungsgemäß wird die Aufgabe durch die
Merkmale des Anspruchs 1 gelöst, wobei die forteilhaften
Ausgestaltungen in den Unteransprüchen beschrieben
sind.
[0010] Das Gehäuse der Pneumatik-Spritzdüse ist axi-
al mittels eines Befestigungsflansches innerhalb der
Drehmomenten-Stützkonstruktion so angeordnet, dass
die Spritzdüse in eine um ihre Längsachse ausgerichtete
Rotationsbewegung ausfuhren kann. Der Antrieb erfolgt
über die Dreheinheit des Roboterarms. Zwischen der
Drehmomenten-Stützkonstruktion und dem Gehäuse
der Pneumatik-Spritzdüse sind zwei separat abgedich-
tete und von einander unabhängig ansteuerbare Luft-
kammern radial um das Gehäuse der Spritzdüse umlau-
fend ausgebildet angeordnet. Diese sind mittels Luftka-
nälen innerhalb des Gehäuses der Pneumatik-Spritzdü-
se mit den dort separat verlaufenden Luftführungsein-
heiten für die Flächenreinigung und für die Gewindeboh-
rungsreinigung jeweils verbunden und auch jeweils se-
parat ansteuerbar ausgebildet.
[0011] Die Luftführungseinheit für die Gewindeboh-
rungsreinigung ist als axial angeordnete separate be-
wegliche Spritzdüse mit einem Außendurchmesser von
ca. 1/3 des Innendurchmessers des Spritzdüsengehäu-
ses ausgebildet und weist wenigstens eine Luftaustritts-
öffnung zur Reinigung der Gewindebohrungen auf. Die-
se Luftaustrittsöffnung ist mittels einer Luftführungskante
ausgestattet, so dass der Luftaustritt entgegen der Luft-
führungsrichtung ausgerichtet ist. Um auch das Innerste
der Gewindebohrung mit der Spritzdüse erreichen zu
können, ist die Spritzdüse so ausgebildet, dass sie we-
nigstens um das Längenmaß der zu reinigenden Loch-
tiefe aus der oberen Abschlussebene des Spritzdüsen-
gehäuses herausragt.
[0012] Für die Reinigung der Flächenbereiche und
auch für die Gewindebohrungen selbst, ist der obere Teil
des Zwischenraums zwischen Innendurchmessers des
Spritzdüsengehäuses und dem Außendurchmesser der
Spritzdüse als Luftführungseinheit für die Flächenreini-
gung ausgebildet und verjüngt sich bis zum Bereich der
oberen Abschlussebene des Spritzdüsengehäuses. Zwi-
schen oberen Abschlussebene des Spritzdüsengehäu-
ses und dem Außendurchmesser der Spritzdüse ist der
Luftaustritt zur Flächenreinigung ausgebildet.
[0013] Für die angestrebte zusätzlich Möglichkeit der
Bolzenreinigung ist die pneumatische Bolzenreinigungs-
düse peripher in einem rechten Winkel zur Achsausrich-
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tung der Spritzdüsenanordnung an der Drehmomenten-
Stützkonstruktion mittels Befestigungselementen ange-
ordnet und steht mit einer separat an der Drehmomen-
ten-Stützkonstruktion angeordneten und separat steuer-
baren Luftzuführeinheit für die Bolzenreinigung in Ver-
bindung.
[0014] Bereits innerhalb der Drehmomenten-Stütz-
konstruktion ist eine von der Luftzuführeinheit für die Bol-
zenreinigung versorgte separat abgedichtete und als
umlaufende Nut ausgebildete, sich zur Luftaustrittsöff-
nung verjüngende Luftkammer angeordnet, welche über
Verbindungskanäle mit der innerhalb der Bolzenreini-
gungsdüse um die zylindrisch ausgebildete axial ausge-
richtete Bolzenaufnahme für die zu reinigenden Bolzen
angeordneten weiteren Luftkammer in Verbindung ste-
hend angeordnet ist. Diese weitere Luftkammer weist an
der Abschlussebene der Bolzenreinigungsdüse eine in
die Bolzenaufnahme gerichtete Luftaustrittsöffnung auf.
Am unteren Ende der Bolzenreinigungsdüse ist zusätz-
lich ein Kanal für die Entfernung der abgetragenen Ver-
schmutzungspartikel angeordnet, so dass die abgetra-
genen material- und Schmutzreste von der Reinigungs-
luft in den und durch den Kanal bis zum Auffangbehälter
gedrückt werden können.
[0015] Die Bolzenaufnahme ist dabei so dimensioniert,
dass sie die Maße des größten an der Maschinenkons-
truktion vorhandenen und zu reinigenden Bolzendurch-
messer und das größte Längenmaß dieser um wenigs-
tens 10% übersteigt.
[0016] Die Ausgestaltung der Dreheinheit des Robo-
terarmes ist als pneumatisch angetriebene Dreheinheit
ausgebildet.
[0017] Die Luftaustrittsöffnung der zweiten Luftkam-
mer der Bolzenreinigungsdüse kann vorteilhaft an der
Abschlussebene der Bolzenreinigungsdüse als eine in
diese Bolzenaufnahme gerichtete umlaufend angeord-
nete Luftaustrittnut ausgebildet sein.
[0018] Es besteht aber auch die Möglichkeit, dass die-
se Luftaustrittsöffnung an der Abschlussebene der Bol-
zenreinigungsdüse umlaufend und als in die Bolzenauf-
nahme ausgerichtete einzelne Luftaustrittsöffnungen
ausgebildet ist.
[0019] Mit diesem Reinigungswerkzeug wurde eine
Lösung geschaffen, mit deren Hilfe es möglich ist, dass
mit einem einzigen Roboterarm-Werkzeug sowohl vor-
handene Bolzen, Bohrungen, Gewindebohrungen und
auch Flächenbereichen eines Maschinenbauteils oder
einer Unterbodengruppe von Kraftfahrzeugen sicher ge-
reinigt werden können, da dieses Werkzeug mit mehre-
ren in verschiedenen Richtungen angeordneten und se-
parat ansteuerbaren Luftaustrittsöffnungen ausgestattet
wurde, deren Luftaustritt in Verbindung mit den Roboter-
armgelenken in nahezu alle notwenigen Bereiche der zu
reinigenden Baugruppen ausgerichtet werden kann. Ein
weiterer Vorteil sind dabei die jeweils separat ansteuer-
baren Luftaustrittsbereiche, welche jedoch von einer
Luftversorgungseinheit mit Luft versorgt werden, was
den Bauaufwand wesentlich minimiert. Ein weiterer we-

sentlicher Vorteil ist der gleichzeitig organisierte Ab-
tragsport des abgetragenen bzw. entfernten Materials
bei der Bolzenreinigungsdüse während des Reinigungs-
prozesses. Eine Nachbehandlung der Bolzen ist nicht
notwendig.
[0020] Die Erfindung soll anhand eines Ausführungs-
beispiels näher erläutert werden.
[0021] In den beigefügten Zeichnungen zeigen:

Fig. 1 eine schematische Seitenansicht auf das Rei-
nigungswerkzeug;

Fig. 2 eine schematische Ansicht von Hinten auf das
Reinigungswerkzeug;

Fig. 3 eine schematische Seitenansicht um 180 ° ver-
setzt zur Ansicht aus Fig. 1 und

Fig. 4 eine schematische Seitenansicht um 90 ° ver-
setzt zur Ansicht aus Fig. 1.

Ausführungsbeispiel 1:

[0022] Gemäß der Figuren 1 bis 4 besteht ein Reini-
gungswerkzeug für den Einsatz an einem Roboterarm
zur Reinigung von Gewindebohrungen, Stiftbolzen und
Flächen mittels Druckluftdüsentechnik zunächst aus ei-
ner Pneumatik-Dreheinheit und Verbindungselementen
zum Roboterarm. An dem Roboterarmende ist dabei eine
Drehmomenten-Stützkonstruktion 1 angeordnet, welche
der Aufnahme einer drehbar gelagerten Pneumatik-
Spritzdüse 2 und der weiteren Anordnung einer pneu-
matischen Bolzenreinigungsdüse 3 dient. Die Pneuma-
tik-Spritzdüse 2 ist vorteilhafter weise axial mittels eines
Befestigungsflansches 2.1 an der Dreheinheit 1.1 des
Roboterarmes innerhalb der Drehmomenten-Stützkon-
struktion 1 fest angeordnet. Dabei ist die Pneumatik-
Spritzdüse so gelagert, dass sie innerhalb der Drehmo-
menten-Stützkonstruktion 1 eine Rotationsbewegung
ausüben kann. Zwischen der Drehmomenten-Stützkon-
struktion 1 und der Pneumatik-Spritzdüse 2 sind zwei
jeweils separat abgedichtete und jeweils separat vonein-
ander unabhängig ansteuerbare Luftkammer LK 1 und
LK 2 ausgebildet. Diese stehen zur Luftdruckversorgung
mit einer jeweils separat steuerbaren Druckluft-Zu-
führeinheit LF 1 bzw. LF 2 in Verbindung.
[0023] Im Gehäuse 2.2 der Pneumatik-Spritzdüse 2
sind jeweils im Bereich der Luftkammeranordnungen
umlaufend angeordnete durchgängige Bohrungen 2.3
angeordnet, welche dazu dienen, die Verbindung zwi-
schen den Luftkammern LK 1 und LK 2 zu den Luftfüh-
rungseinheiten LF 1 und LF 2 herzustellen.
[0024] Die Luftführungseinheit LF 1 ist als axial ange-
ordnete separate Spritzdüse 2.4 ausgebildet ist. Sie
weist einen Außendurchmesser von ca. 1/3 des Innen-
durchmessers des Spritzdüsengehäuses 2.2 auf. An der
Peripherie der Spritzdüse 2.4 sind die Luftaustrittsöff-
nung 2.5 angeordnet, wobei wenigstens eine der
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Luftaustrittsöffnungen 2.5 einen, entgegen der Luftfüh-
rungsrichtung gerichteten Luftaustritt zur Reinigung der
Gewindebohrungen aufweist.
[0025] Die Spritzdüse 2.4 ragt wenigstens um das Län-
genmaß der zu reinigenden Gewindebohrungstiefe aus
der oberen Abschlussebene 2.6 des Spritzdüsengehäu-
ses 2.2 heraus. Der obere Teil des Zwischenraums zwi-
schen Innendurchmessers des Spritzdüsengehäuses
2.2 und dem Außendurchmesser der Spritzdüse 2.4 ist
als Luftführungseinheit LF 2 ausgebildet und verjüngt
sich bis zum Bereich der oberen Abschlussebene 2.6
des Spritzdüsengehäuses 2.2, wobei zwischen diesem
Bereich und der äußeren Peripherie der Spritzdüse 2.4
der Luftaustritt 2.7 zur Flächenreinigung ausgebildet ist.
Der Luftaustritt ist bereits an der Konstruktion der Spritz-
düse 2.4 und deren Gehäuse 2.2 dadurch so vorteilhaft
gestaltet, dass er in drei verschiedene Richtungen aus-
tritt, vertikal in Richtung der Luftführung, entgegenge-
setzt zur Luftführung und horizontal durch die Verwirbe-
lung beim Zusammentreffen dieser beiden vertikalen
Luftströme. Eine sehr effiziente Luftführung für den Rei-
nigungsprozess von Bohrungen, vor allem Gewindeboh-
rungen.
[0026] Die weiterhin an der Peripherie und dort in ei-
nem rechten Winkel zur Achsausrichtung der Spritzdü-
senanordnung 2 an der Drehmomenten-Stützkonstruk-
tion 1 mittels Befestigungselementen 3.1 angeordneten
pneumatischen Bolzenreinigungsdüse 3 steht mit einer
separat an der Drehmomenten-Stützkonstruktion 1 an-
geordneten Luftzuführeinheit LF3 in Verbindung. Inner-
halb der Drehmomenten-Stützkonstruktion 1 ist dabei ei-
ne von der Luftzuführeinheit LF3 versorgte, separat ab-
gedichtete und als umlaufende Nut ausgebildete Luft-
kammer LK 3/1 angeordnet.
[0027] Diese ist über den Verbindungskanal 3.4 mit
der innerhalb der Bolzenreinigungsdüse 3 und um die
zylindrisch ausgebildete Bolzenaufnahme 3.5 für die zu
reinigenden Bolzen angeordnete und sich zur Luftaus-
trittsöffnung 3.3 verjüngende Luftkammer LK 3/2 in Ver-
bindung stehend angeordnet.
[0028] Die Luftkammer LK 3/2 weist an der Abschlus-
sebene 3.2 der Bolzenreinigungsdüse 3 wenigstens eine
in die Bolzenaufnahme 3.5 gerichtete Luftaustrittsöff-
nung 3.6 auf. Am unteren Ende der Bolzenreinigungs-
düse 3 ist ein Kanal 3.7 für den Abtransport und die Ent-
fernung der abgetragenen Verschmutzungspartikel an-
geordnet. Durch die Luftführung in die Bolzenaufnahme
3.5 wird das abgetragene Material in Richtung Kanal 3.7
transportiert und durch den Kanal 3.7. entfernt. Dadurch
ist eine sehr praktische und effiziente Lösung geschaf-
fen, wodurch eine Nachbearbeitung des zu reinigenden
Bolzens vermieden wird.
[0029] Um die Drehbewegungen der Dreheinheit 1.1
zu realisieren, ist diese als pneumatisch angetriebene
Dreheinheit 1.1 des Roboterarmes ausgebildet.
[0030] Die Luftaustrittsöffnung 3.6 der Luftkammer LK
3/2 an der Abschlussebene der Bolzenreinigungsdüse 3
ist vorteilhafter weise als eine in die Aufnahme 3.5 ge-

richtete umlaufend angeordnete Luftaustrittsnut 3.3 aus-
gebildet ist.
[0031] Es besteht auch die Möglichkeit, dass die
Luftaustrittsöffnung 3.6 der Luftkammer LK 3/2 an der
Abschlussebene 3.2 als mehrere einzelne, in die Bolzen-
aufnahme 3.5 ausgerichtete, partiell umlaufend angeord-
nete Luftaustrittsöffnungen 3.6 gestaltet ist. Diese kön-
nen so ausgebildet sein, dass deren Luftströmungsach-
se voneinander abweichen, so dass eine effektive An-
strömung des zu reinigenden Bolzens mit Druckluft und
somit eine umfassende Reinigung des Bolzens erfolgt.
[0032] Reinigungswerkzeuge dieser Art werden vor al-
lem für die Reinigung von Maschinenbau- und Kfz-Un-
terbodenkonstruktionen zur Entfernung von Imprägnie-
rungsmaterial, Resten von Spanmaterial zur Vorberei-
tung auf die weitere Bearbeitung benötigt. Mit dieser Lö-
sung ist eine platzsparende, kostengünstige Vorrichtung
geschaffen worden, die eine effektive und zeitsparende
Reinigung von Baukonstruktionen ermöglicht, ohne dass
eine Umrüstung des Roboterarm-Reinigungswerkzeu-
ges erforderlich wird, obwohl die Reinigungsaufgaben in
unterschiedlichen Richtungen und in unterschiedlicher
Art und Weise, wie es die Bolzen-, Bohrungs- und Flä-
chenreinigung es erfordern, durchgeführt werden müs-
sen. Diese unterschiedlichen Aufgaben können durch
die erfinderische Lösung mit einem einzigen Reinigungs-
werkzeug für einen Roboterarm durchgeführt werden.

Bezugszeichenliste

[0033]

1 Drehmomenten-Stützkonstruktion
2 Pneumatik-Spritzdüse
3 Bolzenreinigungsdüse
2.1 Befestigungsflansches
1.1 Dreheinheit des Roboterarmes
LK 1 ansteuerbare Luftkammer der Spritzdüse
LK 2 ansteuerbare Luftkammer der Spritzdüse
LF 1 Druckluft-Zuführeinheit
LF 2 Druckluft-Zuführeinheit
2.2 Gehäuse der Spritzdüse
2.3 Bohrungen
2.4 Spritzdüse
2.5 Luftaustrittsöffnung
2.6 Abschlussebene des Spritzdüsengehäuses
2.7 Luftaustritt zur Flächenreinigung
LF 3 Luftzuführeinheit
LK 3/1 Luftkammer in der Stützkonstruktion
LK 3/2 Luftkammer in der Bolzenreinigungsdüse
3.1 Befestigungselementen
3.2 Abschlussebene der Bolzenreinigungsdüse
3.3 Luftaustrittsnut
3.4 Verbindungskanal
3.5 Bolzenaufnahme
3.6 Luftaustrittsöffnung
3.7 Kanal
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Patentansprüche

1. Reinigungswerkzeug für einen Roboterarm zur Rei-
nigung von Gewindebohrungen, Stiftbolzen und Flä-
chen unter anderem an Maschinen- und Kfz-Unter-
bodenkonstruktionen mittels Druckluftdüsentech-
nik, wobei der Roboterarm mit einer Pneumatik-
Dreheinheit und mit Verbindungselementen zum
Reinigungswerkzeug ausgestattet ist, umfassend
eine am Roboterarmende anordenbarer Drehmo-
menten-Stützkonstruktion (1), an der eine drehbar
gelagerte Pneumatik-Spritzdüse (2) sowie eine
pneumatische Bolzenreinigungsdüse (3) angeord-
net sind und der obere Teil des Zwischenraums zwi-
schen Innendurchmessers eines Spritzdüsenge-
häuses (2.2) und dem Außendurchmesser einer
Spritzdüse (2.4) als Luftführungseinheit für die Flä-
chenreinigung ausgebildet ist und sich verjüngt bis
zum Bereich der oberen Abschlussebene des Spritz-
düsengehäuses.

2. Reinigungswerkzeug für einen Roboterarm nach
dem Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Pneumatik-Spritzdüse (2) axial mittels ei-
nes Befestigungsflansches (2.1) in eine Rotations-
bewegung versetzbar an der Dreheinheit (1.1) des
Roboterarmes innerhalb der Drehmomenten-Stütz-
konstruktion (1) fest angeordnet ist,
dass zwischen der Drehmomenten-Stützkonstrukti-
on (1) und der Pneumatik-Spritzdüse (2) zwei sepa-
rat abgedichtete und voneinander unabhängig an-
steuerbare Luftkammer (LK 1) und (LK 2) ausgebil-
det sind, welche jeweils zur Luftdruckversorgung mit
einer jeweils separat steuerbaren Druckluft-Zu-
führeinheit (LF 1) bzw. (LF 2) in Verbindung stehend
angeordnet sind,
dass im Gehäuse (2.2) der Pneumatik-Spritzdüse
(2) jeweils im Bereich der Luftkammeranordnung
(LK 1) umlaufend angeordnete durchgängige Boh-
rungen (2.3) angeordnet sind, wodurch die Verbin-
dung zwischen den Luftkammern (LK 1) und (LK 2)
zu den Luftführungseinheiten (LF 1) und (LF 2) her-
gestellt ist,
dass die Luftführungseinheit (LF 1) als axial ange-
ordnete separate Spritzdüse (2.4) mit einem Außen-
durchmesser von ca. 1/3 des Innendurchmessers
des Spritzdüsengehäuses (2.2) ausgebildet ist und
wenigstens eine, entgegen der Luftführungsrichtung
gerichteten Luftaustrittsöffnung (2.5) zur Reinigung
der Gewindebohrungen aufweist und wenigstens
um das Längenmaß der zu reinigenden Gewinde-
bohrungstiefe aus der oberen Abschlussebene (2.6)
des Spritzdüsengehäuses (2.2) herausragt.

3. Reinigungswerkzeug für einen Roboterarm nach
den Ansprüchen 1 und 2, dadurch gekennzeich-
net,

dass die pneumatische Bolzenreinigungsdüse (3)
peripher in einem rechten Winkel zur Achsausrich-
tung der Spritzdüsenanordnung (2) an der Drehmo-
menten-Stützkonstruktion (1) mittels Befestigungs-
elementen (3.1) angeordnet ist und mit einer separat
an der Drehmomenten-Stützkonstruktion (1) ange-
ordneten Luftzuführeinheit (LF3) in Verbindung
steht,
dass innerhalb der Drehmomenten-Stützkonstrukti-
on (1) eine von der Luftzuführeinheit (LF3) versorgte,
separat abgedichtete, als umlaufende Nut ausgebil-
dete Luftkammer (LK 3/1) angeordnet ist, welche
über Verbindungskanäle (3.4) mit der, innerhalb der
Bolzenreinigungsdüse (3) und um die zylindrisch
ausgebildete Bolzenaufnahme (3.5) für die zu reini-
genden Bolzen angeordnete und sich zur Luftaus-
trittsöffnung (3.3) verjüngende Luftkammer (LK 3/2)
in Verbindung stehend, angeordnet ist,
dass die Luftkammer (LK 3/2) an der Abschlusse-
bene (3.2) der Bolzenreinigungsdüse (3) eine in die
Bolzenaufnahme (3.5) gerichtete Luftaustrittsöff-
nung (3.6) aufweist und
dass am unteren Ende der Bolzenreinigungsdüse
(3) ein Kanal (3.7) für den Abtransport und die Ent-
fernung der abgetragenen Verschmutzungspartikel
angeordnet ist.

4. Reinigungswerkzeug für einen Roboterarm nach ei-
nem der Ansprüche 1 bis 4, dadurch gekennzeich-
net, dass die Luftaustrittsöffnung (3.6) der Luftkam-
mer (LK 3/2) an der Abschlussebene der Bolzenrei-
nigungsdüse (3) als eine in die Aufnahme (3.5) ge-
richtete umlaufend angeordnete Luftaustrittsnut
(3.3) ausgebildet ist.

5. Reinigungswerkzeug für einen Roboterarm nach ei-
nem der Ansprüche 1 bis 5, dadurch gekennzeich-
net, dass die Luftaustrittsöffnung (3.6) der Luftkam-
mer (LK 3/2) an der Abschlussebene (3.2) der Bol-
zenreinigungsdüse (3) als mehrere in die Bolzenauf-
nahme (3.5) ausgerichteten partiell umlaufend an-
geordneten einzelnen Luftaustrittsöffnungen (3.6)
ausgebildet ist.

Claims

1. Cleaning tool for a robot arm for cleaning threaded
bores, studs and surfaces, inter alia on sub-struc-
tures of machinery and motor vehicles, by means of
pressurized air nozzle technique, wherein the robot
arm is equipped with a pneumatic rotation unit and
with connecting elements to the cleaning tool, includ-
ing a torque support structure (1) arrangeable on the
end of the robot arm, on which a rotatably-supported
pneumatic spray nozzle (2) and a pneumatic bolt
cleaning nozzle (3) are arranged, and the upper part
of the intermediate space between the inner diame-
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ter of a spray nozzle housing (2.2) and the outer di-
ameter of a spray nozzle (2.4) is configured as an
air guiding unit for surface cleaning and tapers as
far as to the region of the upper terminating plane of
the spray nozzle housing.

2. Cleaning tool for a robot arm according to claim 1,
characterized in that
the pneumatic spray nozzle (2) is fixedly arranged
on the rotation unit (1.1) of the robot arm within the
torque support structure (1) in a manner to be induc-
ible to rotary movement axially by means of a fas-
tening flange (2.1),
that two separately-sealed and mutually independ-
ently controllable air chambers (LK1) and (LK2) are
formed between the torque support structure (1) and
the pneumatic spray nozzle (2), which are in each
case arranged in a manner to be communicated with
an in each case separately-controllable pressurized-
air supply unit (LF1) or (LF2), respectively, for the
purpose of air supply,
that circumferentially-arranged and continuous
bores (2.3) are respectively arranged in the housing
(2.2.) of the spray nozzle (2) in the region of the air
chamber arrangement (LK1), establishing the con-
nection between the air chambers (LK1) and (LK2)
to the air guide units (LF1) and (LF2),
that the air guide unit (LF1) is configured as an ax-
ially-arranged separate spray nozzle (2.4) having an
outer diameter of approximately 1/3 of the inner di-
ameter of the spray nozzle housing (2,2) and com-
prises at least one air outlet opening (2,5) oriented
counter to the air guiding direction for cleaning the
threaded bores and at least by the longitudinal di-
mension of the depth of the threaded bore protrudes
from the upper terminating level (2.6) of the spray
nozzle housing (2.2).

3. Cleaning tool for a robot arm according to claims 1
and 2,
characterized in that
the pneumatic bolt cleaning nozzle (3) is arranged
on the torque support structure (1) peripherally at a
right angle to the axial orientation of the spray nozzle
arrangement (2) by means of fastening elements
(3.1) and is communicated with an air supply unit
(LF3) arranged separately on the torque support
structure (1),
that a separately sealed air chamber (LK 3/1) sup-
plied by the air supply unit (LF3) and configured as
circumferential groove is arranged within the torque
support structure (1), which chamber is arranged in
communication, via connecting channels (3,4), with
the air chamber (LK 3/2) that is arranged within the
bolt cleaning nozzle (3) and around the cylindrically
formed bolt receptacle (3.5) for the bolts to be
cleaned and tapers towards the air outlet opening
(3.3),

that the air chamber (L/K) comprises an air outlet
opening (3.6) directed into the bolt receptacle (3.5),
on the terminating plane (3.2) of the bolt cleaning
nozzle (3), and that a channel (3.7) for the evacua-
tion and removal of the removed dirt particles is ar-
ranged at the lower end of the bolt cleaning nozzle
(3).

4. Cleaning tool for the robot arm according to any one
of claims 1 to 4, characterized in that the air outlet
opening (3.6) of the air chamber (LK 3/2) at the ter-
minating plane of the bolt cleaning nozzle (3) is
formed as a circumferentially-arranged air outlet
groove (3.3) directed into the receptacle (3.5).

5. Cleaning tool for a robot arm according to any one
of claims 1 to 5, characterized in that the air outlet
opening (3.6) of the air chamber (LK 3/2) at the ter-
minating plane (3.2) of the bolt cleaning nozzle (3)
is formed as multiple, partially circumferentially-ar-
ranged individual air outlet openings (3.6) directed
into the bolt receptacle (3.5).

Revendications

1. Outil de nettoyage pour un bras robotisé servant à
nettoyer des alésages filetés, des goujons et des
surfaces entre autres au niveau de soubassements
de machines et de véhicules automobiles au moyen
d’une technique de buse à air comprimé, dans lequel
le bras robotisé est équipé d’une unité rotative pneu-
matique et d’éléments de raccordement à l’outil de
nettoyage,
comprenant une structure de support de couples de
rotation (1) pouvant être disposée au niveau de l’ex-
trémité de bras robotisé, au niveau de laquelle une
buse de pulvérisation pneumatique (2) montée de
manière à pouvoir tourner ainsi qu’une buse de net-
toyage de goujon (3) pneumatique sont disposées
et la partie supérieure de l’espace intermédiaire en-
tre le diamètre intérieur d’un boîtier de buse de pul-
vérisation (2.2) et le diamètre extérieur d’une buse
de pulvérisation (2.4) est réalisée en tant qu’une uni-
té de guidage d’air pour le nettoyage de surfaces et
se rétrécit jusque dans la zone du plan terminal su-
périeur du boîtier de buse de pulvérisation.

2. Outil de nettoyage pour un bras robotisé selon la
revendication 1,
caractérisé en ce
que la buse de pulvérisation pneumatique (2) est
disposée de manière solidaire au niveau de l’unité
rotative (1.1) du bras robotisé à l’intérieur de la struc-
ture de support de couples de rotation (1) de manière
à pouvoir être amenée en un mouvement de rotation
axialement au moyen d’une bride de fixation (2.1),
que sont réalisées entre la structure de support de
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couples de rotation (1) et la buse de pulvérisation
pneumatique (2) deux chambres d’air (LK1) et (LK2)
étanchéifiées séparément et pouvant être pilotées
indépendamment l’une de l’autre, lesquelles sont
disposées en étant raccordées à une unité d’amenée
d’air comprimé (LF1) ou (LF2) pouvant être com-
mandée séparément respectivement aux fins de
l’alimentation en air comprimé,
que des alésages (2.3) continus disposés en péri-
phérie respectivement dans la zone de l’ensemble
de chambre d’air (LK1) sont disposés dans le boîtier
(2.2) de la buse de pulvérisation pneumatique (2),
ce qui permet d’établir le raccordement entre les
chambres d’air (LK1) et (LK2) avec les unités de gui-
dage d’air (LF1) et (LF2), que l’unité de guidage d’air
(LF1) est réalisée en tant qu’une buse de pulvérisa-
tion (2.4) séparée disposée de manière axiale avec
un diamètre extérieur d’environ 1/3 du diamètre in-
térieur du boîtier de buse de pulvérisation (2.2) et
présente au moins une ouverture de sortie d’air (2.5)
dirigée dans le sens opposé au sens de guidage d’air
aux fins du nettoyage des alésages filetés et dépas-
se d’au moins la dimension longitudinale de la pro-
fondeur d’alésage fileté à nettoyer du plan terminal
(2.6) supérieur du boîtier de buse de pulvérisation
(2.2).

3. Outil de nettoyage pour un bras robotisé selon les
revendications 1 et 2,
caractérisé en ce
que la buse de nettoyage de goujon (3) pneumatique
est disposée en périphérie selon un angle droit par
rapport à l’orientation axiale de l’ensemble de buse
de pulvérisation (2) au niveau de la structure de sup-
port de couples de rotation (1) au moyen d’éléments
de fixation (3.1) et est raccordée à une unité d’ame-
née d’air (LF3) disposée séparément au niveau de
la structure de support de couples de rotation (1),
qu’est disposée à l’intérieur de la structure de sup-
port de couples de rotation (1) une chambre d’air
(LK3/1) alimentée par l’unité d’amenée d’air (LF3),
étanchéifiée séparément, réalisée en tant qu’une rai-
nure périphérique, laquelle est disposée au-dessus
de canaux de raccordement (3.4) de manière à être
raccordée à la chambre d’air (LK 3/2) disposée à
l’intérieur de la buse de nettoyage de goujon (3) et
autour du logement de goujon (3.5) réalisé de ma-
nière cylindrique pour les goujons à nettoyer et se
rétrécissant en direction de l’ouverture de sortie d’air
(3.3),
que la chambre d’air (LK 3/2) présente au niveau du
plan terminal (3.2) de la buse de nettoyage de goujon
(3) une ouverture de sortie d’air (3.6) dirigée dans le
logement de goujon (3.5) et
qu’un canal (3.7) pour l’évacuation et l’élimination
de particules de souillure enlevées est disposé au
niveau de l’extrémité inférieure de la buse de net-
toyage de goujon (3).

4. Outil de nettoyage pour un bras robotisé selon l’une
quelconque des revendications 1 à 3, caractérisé
en ce que l’ouverture de sortie d’air (3.6) de la cham-
bre d’air (LK 3/2) est réalisée au niveau du plan ter-
minal de la buse de nettoyage de goujon (3) en tant
qu’une rainure de sortie d’air (3.3) disposée en pé-
riphérie dirigée dans le logement (3.5).

5. Outil de nettoyage pour un bras robotisé selon l’une
quelconque des revendications 1 à 4, caractérisé
en ce que l’ouverture de sortie d’air (3.6) de la cham-
bre d’air (LK 3/2) est réalisée au niveau du plan ter-
minal (3.2) de la buse de nettoyage de goujon (3) en
tant que plusieurs ouvertures de sortie d’air (3.6) in-
dividuelles disposées en partie en périphérie, orien-
tées dans le logement de goujon (3.5).
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