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(54) VORRICHTUNG ZUM GLEITSCHLEIFEN EINES FAHRZEUGRADS

(57)  Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung (1) zum
Gleitschleifen eines Leichtmetallrads (2) und schlagt vor,
das Leichtmetallrad (2) mit einer Formschlusskupplung
(17) gegen ein Auflager (8) in einem zu Schwingungen

anregbaren Arbeitsbehalter (3) zu spannen. Die erfin-
dungsgemale Vorrichtung (1) eignet sich zu einem au-
tomatisieren Einlegen, Spannen und nach dem Gleit-
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leifen Entnehmen des Leichtmetallrads (2).
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum
Gleitschleifen eines Fahrzeugrads mit den Merkmalen
des Oberbegriffs des Anspruchs 1.

[0002] Eine Vorrichtung zum Gleitschleifen eines
Fahrzeugrads ist bekannt aus dem Gebrauchsmuster
DE 20 2005 021 013 U1. Die bekannte Vorrichtung weist
eine Trommel als Arbeitsbehélter auf, die mit Vibratoren
schwingend angetrieben werden kann. Auf einem Boden
der Trommel befinden sich Abstandshalter, auf die ein
gleitzuschleifendes Fahrzeuggrad manuell aufgelegt
und mit einer Spannmutter gegen die Abstandshalter ge-
spannt wird. Die Spannmutter wird auf einen Schaft ge-
schraubt, der koaxial in der den Arbeitsbehélter bilden-
den Trommel auf deren Boden befestigt ist und ein Mit-
telloch in einer Radnabe des Fahrzeugrads durchgreift.
[0003] Aufgabe der Erfindungist eine Vorrichtung zum
Gleitschleifen eines Fahrzeugrads vorzuschlagen, die
ein teilweise oder vollstdndig automatisiertes Befestigen
eines Fahrzeugrads in einem Arbeitsbehalter der Vor-
richtung ermdglicht.

[0004] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des
Anspruchs 1 geldst. Die erfindungsgemale Vorrichtung
zum Gleitschleifen eines Fahrzeugrads weist einen Ar-
beitsbehalter zur Aufnahme des Fahrzeugrads und von
Schleifkérpern auf. Das Gleitschleifen kann trocken oder
mit einer FlUssigkeit zusatzlich zu den Schleifkdrpern im
Arbeitsbehélter erfolgen. Im Arbeitsbehalter befindet
sich ein oder befinden sich mehrere Auflager fir das
Fahrzeugrad. Es kann ein Boden oder eine Wand des
Arbeitsbehalters das Auflager bilden, vorzugsweise halt
das Auflager ein auf- oder anliegendes Fahrzeugrad al-
lerdings so, dass es nicht an einer Wand oder einem
Boden des Arbeitsbehélters anliegt, damit die Schleifkor-
per Uberall an eine Felge und an Speichen bzw. eine
Radschissel des Fahrzeugrads gelangen kdnnen.
[0005] Zu einem Spannen des Fahrzeugrads gegen
das Auflager weist die erfindungsgemafe Vorrichtung
einen Schaft in dem Arbeitsbehélter auf, der ein Mittel-
loch einer Radnabe eines auf dem Auflager aufliegenden
oder an ihm anliegenden Fahrzeugrads durchgreift. Des
Weiteren weist die Vorrichtung ein Spannelement auf,
das auch mehrteilig sein kann und das mit dem Schaft
verbunden oder verbindbar ist. Eine Formschlusskupp-
lung verbindet das Spannelement I6sbar mit dem Schaft
oder den Schaft mit dem Arbeitsbehalter oder dem Auf-
lager im Arbeitsbehéalter. Es kdnnen auch eine Form-
schlusskupplung zum Iésbaren Verbinden des Spanne-
lements mit dem Schaft und eine weitere Formschluss-
kupplung zum I8sbaren Verbinden des Schafts mit dem
Arbeitsbehalter oder dem Auflager vorgesehen sein. Un-
ter einer Formschlusskupplung ist eine Verbindungsein-
richtung zu einem formschliissigen Verbinden und Lésen
zu verstehen. Die Formschlusskupplung verbindet das
Spannelement mit dem Schaft oder den Schaft mit dem
Arbeitsbehélter oder dem Auflager durch Formschluss
und gewindelos, es handelt sich also nicht um eine

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Schraubverbindung. Die Formschlusskupplung kann
beispielsweise einen Bajonettverschluss, Riegel oder
dergleichen aufweisen. Es kann bei Ausflihrungsformen
der Erfindung auch die Formschlusskupplung zugleich
das Spannelement bilden, das heifl3t die Formschluss-
kupplung spannt als Spannelement das Fahrzeugrad ge-
gen das Auflager.

[0006] Die Erfindung ermdglicht ein schnelles Span-
nen eines Fahrzeugrads gegen das Auflager im Arbeits-
behélter. Es kann auch ein anderes Werkstiick als ein
Fahrzeugrad gespannt werden, wenn es ein Loch auf-
weist, mit dem es auf den Schaft im Arbeitsbehalter im
Arbeitsbehalter aufgesetzt und das mit der Formschluss-
kupplung im Arbeitsbehalter festgespannt werden kann.
[0007] Eine Ausgestaltungder Erfindungsiehtein oder
mehrere Federelement/e am Spannelement zum Span-
nen des Fahrzeugrads gegen das Auflager vor. Das Fe-
derelement gleicht Toleranzen des Fahrzeugrads in ei-
ner Spannrichtung aus.

[0008] In bevorzugter Ausgestaltung der Erfindung ist
das Auflager im Arbeitsbehalter mit einem Abstand von
einem Boden und Wanden des Arbeitsbehalters ange-
ordnet und insbesondere fiir eine Auf- oder Anlage einer
Radnabe eines Fahrzeugrads vorgesehen. Das ermdg-
licht eine Befestigung eines Fahrzeugrads im Arbeitsbe-
hélter der erfindungsgeméafien Vorrichtung mit einem Ab-
stand einer Felge und von Speichen oder einer Rad-
schissel des Fahrzeugrads vom Boden und den Wéan-
den des Arbeitsbehélters, so dass Schleifkdrper Gberall
an die Felge und die Speichen oder die Radschiissel des
Fahrzeugrads gelangen kénnen. Lediglich wo das Auf-
lager und das Spannelement die Radnabe des Fahrzeu-
grads bedecken, gelangen keine Schleifkérper gegendie
Radnabe, so dass die Radnabe dort nicht gleitgeschliffen
wird.

[0009] Eine Weiterbildung der Erfindung sieht einen
Roboter zum Einbringen und/oder Entnehmen eines
Fahrzeugrads in und/oder aus dem Arbeitsbehélter, zu
einem Driicken des Spannelements gegen das Fahrzeu-
grad, vorzugsweise gegen die Radnabe des Fahrzeu-
grads, und zum Driicken des Fahrzeugrads, vorzugswei-
se der Radnabe des Fahrzeugrads mit dem Spannele-
ment gegen das Auflager im Arbeitsbehélter und/oder
zum SchlieRen und/oder Offnen der Formschlusskupp-
lung, die das Spannelement mit dem Schaft oder den
Schaft mit dem Arbeitsbehalter, insbesondere mit dem
Auflager fir das Fahrzeugrad bzw. der Radnabe des
Fahrzeugrads verbindet, vor. Der oder die Roboter er-
moglichen ein teil- oder vollautomatisches Einlegen und
Festspannen sowie Lésen und Entnehmen des Fahrzeu-
grads in den und aus dem Arbeitsbehalter.

[0010] Anstelle oder erganzend zu dem Roboter kann
eine Forderanlage vorhanden sein, die Fahrzeugrader
zu dem Arbeitsbehalter oder zu mehreren Arbeitsbehal-
tern férdert. An einem Arbeitsbehalter wird ein Fahrzeu-
grad von einem Roboter ergriffen, in den Arbeitsbehalter
eingebracht, wie vorstehend beschrieben festgespannt
und nach dem Gleitschleifen wieder entnommen und der
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Forderanlage wieder zugefihrt, die das Fahrzeugrad
vom Arbeitsbehalter weg férdert. Mdglich ist auch, dass
die Férderanlage das Fahrzeugrad in den Arbeitbehalter
férdert und nach dem Gleitschleifen entnimmt. Das Fahr-
zeugrad kann in diesem Fall mittels eines Roboters oder
mit Mitteln der Férderanlage oder in anderer Weise ohne
Roboter am Auflager im Arbeitsbehalter festgespannt
werden.

[0011] Die Foérderanlage weist beispielsweise einen
Stetigférderer auf, der ein oder mehrere Fahrzeugrader
kontinuierlich oder getaktet zu und von einem oder meh-
reren Arbeitsbehaltern férdert. Insbesondere ist an ein
Linearférdersystem gedacht, das ein Geradférdersys-
tem sein oder auch Ecken und/oder Kurven aufweisen
kann. Auch ein Linearférderer mit einem oder mehreren
Querférderern und/oder Weichen ist méglich.

[0012] Zum Einbringen eines Fahrzeugrads in den
und/oder Entnehmen aus dem Arbeitsbehalter sieht eine
Ausgestaltung der Erfindung einen Roboter mit einer
Greifeinrichtung zum Greifen des Fahrzeugrads vor. Der
Roboter greift das Fahrzeugrad, das beispielsweise auf
einer Palette oder in einem (Regal-)Lager gelagert ist
oder mit einer Férderanlage zum Arbeitsbehalter gefor-
dertwird, mit der Greifeinrichtung und verbringt das Fahr-
zeugrad an bzw. auf das Auflager im Arbeitsbehalter.
Beispielsweise legt der Roboter das Fahrzeuggrad mit
der Radnabe auf das Auflager im Arbeitsbehalter. Zum
Gleitschleifen 16st der Roboter die Greifeinrichtung vom
Fahrzeugrad und entfernt die Greifeinrichtung aus dem
Arbeitsbehélter. Nach dem Gleitschleifen greift der Ro-
boter das Fahrzeugrad, entnimmt es aus dem Arbeits-
behalter und legt es beispielsweise zu einem Abtransport
auf eine Palette oder bewegt es zur Férderanlage. Es
kann auch die Forderanlage selbst, beispielsweise ein
Querférderer der Férderanlage, eine solche Greifeinrich-
tung haben.

[0013] Zum Befestigen des Fahrzeugrads in dem Ar-
beitsbehalter sieht eine Ausgestaltung der Erfindung ei-
nen Roboter oder eine Férderanlage mit einer Kupplung
zu einem lésbaren Halten der Formschlusskupplung mit
dem Spannelement vor, mit denen das Fahrzeugrad im
Arbeitsbehalter befestigt wird. Unter einer Kupplung ist
eine Verbindungseinrichtung zu einem lésbaren Verbin-
den der Formschlusskupplung mit der Kupplung des Ro-
boters oder der Férderanlage zu verstehen. Es kann ein
Roboter die Greifeinrichtung und die Kupplung aufwei-
sen oder es sind zwei (oder auch mehr) Roboter vorhan-
den. Mit der Kupplung greift der Roboter die Form-
schlusskupplung mit dem Spannelement und setzt Giber
die Formschlusskupplung das Spannelement so an dem
Fahrzeugrad, das am Auflager im Arbeitsbehélter ange-
ordnetist, an, dass das Fahrzeugrad gegen das Auflager
spannbar ist. Mit der Kupplung driickt bzw. spannt der
Roboter tber die Formschlusskupplung das Spannele-
ment gegen das Fahrzeugrad und dadurch das Fahrzeu-
grad gegen das Auflager und verbindet die Formschluss-
kupplung mit dem Schaftim Arbeitsbehélter, so dass das
Spannelement das Fahrzeugrad gegen das Auflager
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spanntund das Fahrzeugradim Arbeitsbehalter befestigt
ist. Méglichistauch ein Verbinden der Formschlusskupp-
lung mit dem Schaft im Arbeitsbehalter in anderer Weise
als durch den Roboter. Zum Gleitschleifen nimmt der Ro-
boter die Kupplung von der Formschlusskupplung ab und
entfernt die Kupplung aus dem Arbeitsbehélter. Die
Formschlusskupplung bleibt beim Gleitschleifen im Ar-
beitsbehalter mit dem Schaft verbunden und halt das
Fahrzeugrad liber das Spannelement gegen das Aufla-
ger im Arbeitsbehalter gespannt. Nach dem Gleitschlei-
fen des Fahrzeugrads greift der Roboter die Form-
schlusskupplung mit seiner Kupplung, 16st die Form-
schlusskupplung vom Schaft und nimmt die Form-
schlusskupplung zusammen mit dem Spannelement
vom Fahrzeugrad ab. Die Formschlusskupplung kann
auchin anderer Weise als durch den Roboter vom Schaft
geldst werden. Jetzt kann das Fahrzeugrad aus dem Ar-
beitsbehalter entnommen werden.

[0014] Anstelle eines Roboters kann auch eine For-
deranlage die vorstehend beschriebene Kupplung auf-
weisen und anstelle des Roboters das Fahrzeugrad in
den Arbeitsbehalter verbringen, dort in beschriebener
Weise am Auflager festspannen, nach dem Gleitschlei-
fen wieder aus dem Arbeitsbehalter entnehmen und vom
Arbeitsbehélter weg férdern. Es ist auch eine Kombina-
tion einer Férderanlage mit einem Roboter méglich.
[0015] Eine Ausgestaltung der Erfindung sieht eine
druckmittelbetatigte Formschlusskupplung vor, das
heilt die Formschlusskupplung wird pneumatisch oder
hydraulisch mit dem Schaft im Arbeitsbehalter verbun-
den und von ihm gel6st. Die Verbindung der Form-
schlusskupplung mitdem Schaft ist vorzugsweise selbst-
hemmend, das heiflt die Formschlusskupplung bleibt
auch drucklos mit dem Schaft verbunden und muss zum
Lésen ebenso wie zum Verbinden pneumatisch oder hy-
draulisch betatigt werden. Mdglich ist auch eine feder-
betétigt schlieRende Formschlusskupplung, die mit ei-
nem Druckmittel gegen die Federbetatigung gedffnet
wird. Vorzugsweise weist der Roboter oder die Forder-
anlage, der bzw. die die Kupplung zum lésbaren Halten
der Formschlusskupplung aufweist, auch eine Druckmit-
telkupplung fir einen Druckmittelanschluss zum pneu-
matischen oder hydraulischen Verbinden und Lésen der
Formschlusskupplung auf. Die Druckmittelkupplung
kann in die Kupplung integriert oder separat von ihr sein.
[0016] Dieindervorstehenden allgemeinen Beschrei-
bung, der nachfolgenden Beschreibung eines Ausfiih-
rungsbeispiels, den Anspriichen und der Zeichnung of-
fenbarten Merkmale kénnen jeweils einzeln, zu mehre-
ren in beliebiger Kombination oder alle in Ausfiihrungen
der Erfindung vorhanden sein. Mdglich ist auch eine Aus-
fuhrung der Erfindung, die nicht alle Merkmale des An-
spruchs 1 umfasst. Die vorstehend erlduterten Ausfiih-
rungen und Ausgestaltungen der Erfindung kénnen be-
liebig kombiniert werden.

[0017] Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines
in der Zeichnung dargestellten Ausfihrungsbeispiels na-
her erlautert. Es zeigen:
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Figur 1  eine erfindungsgemaRe Vorrichtung im Achs-
schnitt; und

Figur 2  die Vorrichtung aus Figur 1 in Ansicht erwei-
tert um einen Roboter gemaR der Erfindung.

[0018] Die Zeichnungistals vereinfachte und schema-

tisierte Darstellung zur Erlauterung und zum Verstandnis
der Erfindung zu verstehen.

[0019] Die in Figur 1 dargestellte, erfindungsgemafie
Vorrichtung 1 dient zum Gleitschleifen eines Fahrzeu-
grads, insbesondere eines Leichtmetallrads 2 und weist
eine Trommel als Arbeitsbehalter 3 zur Aufnahme des
Leichtmetallrads 2 und von nicht gezeichneten Schleif-
kérpern auf. Die den Arbeitsbehalter 3 bildende Trommel
ist mit vertikaler Achse angeordnet und oben offen. Zu-
satzlich zu den Schleifkdrpern kann der Arbeitsbehalter
3 eine Flussigkeit enthalten. Der Arbeitsbehalter 3 ist auf
Federelementen 4 schwingfahig gelagert und weist ei-
nen oder mehrere Vibratoren 5 auf, die den Arbeitsbe-
halter 3 zum Gleitschleifen in Schwingungen versetzen.
Der Vibrator 5istaulRen am Arbeitsbehalter 3 angebracht
und als Symbol dargestellt.

[0020] In einer Mitte eines Bodens 6 weist der Arbeits-
behélter 3 einen rohrférmigen Stander 7 auf, der starr
und I6sbar am Boden 6 angebracht, beispielsweise mit
dem Boden 6 verschraubt ist und an dessen oberem En-
de eine Lochscheibe als Auflager 8 angebracht ist. Mit
der das Auflager 8 bildenden Lochscheibe ist ein Schaft
12 verschraubt. Der Schaft 12 steht koaxial zum Stander
7 nach oben vom Auflager 8 ab. Der Schaft 12 kann los-
geschraubt und dadurch gewechselt werden gegen bei-
spielsweise einen langeren oder kiirzeren Schaft 12
und/oder gegen einen Schaft 12 mitanderem Durchmes-
ser bzw. anderem Querschnitt. Zu einer Verdrehsiche-
rung ist im Ausfihrungsbeispiel der Schaft 12 ein Vier-
kantstab. Es ist allerdings beispielsweise auch ein Rund-
stab als Schaft 12 mit einer anderen Verdrehsicherung
oder ohne Verdrehsicherung verwendbar.

[0021] Aufdem Auflager 8 liegt eine Radnabe 13 des
Leichtmetallrads 2 auf, deren Mittelloch 14 vom Schaft
12 durchgegriffen wird. Auf der Radnabe 13 liegt eine
Formschlusskupplung 17 mit einem hilsenférmigen
Druckstlick als Spannelement 16 auf, dessen Mittelloch
ebenfalls von dem Schaft 12 durchgegriffen wird. Im Aus-
fuhrungsbeispiel istdas Spannelement 16 zweiteilig, was
allerdings nicht zwingend fiir die Erfindung ist. Die Form-
schlusskupplung 17 istI6sbar mit dem Schaft 12 verbun-
den und spannt mit dem Spannelement 16 die Radnabe
13 des Leichtmetallrads 2 gegen das Auflager 8 im Ar-
beitsbehalter 3 der erfindungsgemaRen Vorrichtung 1.
[0022] Zum I&sbaren Verbinden mit der Formschluss-
kupplung 17 weist der Schaft 12 an seinem oberen, das
heillt dem Auflager 8 fernen Ende einen Spannzapfen
18 mit einer umlaufenden Nut 19 und die Formschluss-
kupplung 17 ein Sackloch 20 auf, mit dem sie auf den
Spannzapfen 18 des Schafts 12 aufgesetzt ist. Zum Ver-
binden mit dem Spannzapfen 18 weist die Formschluss-
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kupplung 17 Riegel 21 auf, die radial zum Sackloch 20
angeordnet und radial zum Sackloch 20 beweglich sind.
Die Riegel 21 werden federbeaufschlagt nach innen in
die Nut 19 des Spannzapfens 18 gedriickt und zum L&-
sen pneumatisch gegen die Federbeaufschlagung nach
aulen auller Eingriff von der Nut 19 des Spannzapfens
18 bewegt. Es sind auch andere Betatigungen mdglich,
beispielsweise eine elektromagnetische Bewegung der
Riegel 21 (nicht dargestellt).

[0023] Das Spannelement 16 ist axial beweglich und
wird von Federelementen 23 in Richtung des Auflagers
8 gedriickt, so dass das Spannelement 16 der Form-
schlusskupplung 17 die Radnabe 13 des Leichtmetall-
rads 2 gegen das Auflager 8 im Arbeitsbehalter 3 driickt,
wenn die Formschlusskupplung 17 am Spannzapfen 18
des Schafts 12 verriegelt ist. Dadurch ist das Leichtme-
tallrad 2 fest zum Gleitschleifen im Arbeitsbehalter 3 ge-
halten.

[0024] Wie in Figur 2 zu sehen, nimmt ein Roboter 24
das Leichtmetallrad 2 von einem Linearférderer 31 und
legt es mit der Radnabe 13 auf das Auflager 8 im Arbeits-
behalter 3, so dass der Schaft 12 das Mittelloch der Rad-
nabe 13 durchgreift. Im Ausfihrungsbeispiel ist der Li-
nearférderer 31 ein Einschienenférderer mit Aufnahmen
32 flr Leichtmetallrader 2, der gerade oder mit Kurven
geflihrt sein kann und der Leichtmetallrédder 2 in einen
Greifbereich des Roboters 24 férdert. Der Linearférderer
31 kann allgemein auch als Férderanlage 33 aufgefasst
werden. Der Roboter 24 ist zwischen dem Linearférderer
31 und dem Arbeitsbehélter 3 oder auch mehreren Ar-
beitsbehaltern 24 angeordnet, die um ihn herumim Greif-
bereich des Roboters 24 angeordnet sind. Dadurch kann
ein Roboter 24 mehrere Leichtmetallrader 2 nacheinan-
der in mehrere Arbeitsbehalter 3 legen, wo sie gleichzei-
tig gleitgeschliffen werden. Nach dem Gleitschleifen ent-
nimmt der Roboter 24 die Leichtmetallrdder 2 aus den
Arbeitsbehéltern 3 und legt sie zuriick auf Aufnahmen
32 des Linearférderers 31. In Figur 2 ist nur ein Arbeits-
behalter 3 gezeichnet.

[0025] Beim Auflegen des Leichtmetallrads 2 auf das
Auflager 8 befindet sich die Formschlusskupplung 17 mit
dem Spannelement 16 nicht auf dem Schaft 12. Der Ro-
boter 24 weist eine Greifeinrichtung 25 miteiner Traverse
26 auf, von der vier stabférmige Greiffinger 27 senkrecht
zur Traverse 26 und parallel zueinander abstehen. Die
Greiffinger 27 sind paarweise entlang der Traverse 26
nach innen und nach auf3en verschiebbar, das heil3t ihr
Abstand voneinander ist verdnderbar. Nahe der Traver-
se 26 ferner Enden weisen die Greiffinger 27 umlaufende
Rillen auf, mit denen sie ein Leichtmetallrad 2 oder ein
sonstiges Fahrzeugrad greifen kénnen, indem sie auf-
einander zu bewegt werden, so dass ein Felgenhorn in
dieRillen gelangt, wie esin Figur2 zu sehen ist. Nachdem
der Roboter 24 mit der Greifeinrichtung 25 ein Leichtme-
tallrad 2 von einer Aufnahme 32 des Linearférderers 32
gegriffen hat, verbringt er es so in den Arbeitsbehalter 3
der erfindungsgemafen Vorrichtung 1, dass der Schaft
12 das Mittelloch der Radnabe 13 des Leichtmetallrads
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2 durchgreift und die Radnabe 13 auf dem Auflager 8 im
Arbeitsbehalter 3 aufliegt. AnschlieRend I16st der Roboter
24 die Greifeinrichtung 25 vom Leichtmetallrad 2, indem
er die Greiffinger 27 auseinander bewegt, und entfernt
sich und die Greifeinrichtung 25 aus dem Arbeitsbehal-
ter.

[0026] In einer Mitte der Traverse 26 der Greifeinrich-
tung 25 weist der Roboter 24 eine Kupplung 28 auf, mit
der er die Formschlusskupplung 17 greift und mit dem
das Spannelement 16 bildenden Druckstiick so auf die
Radnabe 13 setzt, dass der Spannzapfen 18 an dem
dem Auflager 8 fernen Ende des Schafts 12 in das Sack-
loch 20 der Formschlusskupplung 17 gelangt. Die Kupp-
lung 28 in der Mitte der Traverse 26 der Greifeinrichtung
25 ist wie die Formschlusskupplung 17 ausgebildet, je-
doch ohne das Spannelement 16 und die Federelemente
23. Die Formschlusskupplung 17 bzw. flr jeden Arbeits-
behalter 3 eine Formschlusskupplung 17 liegt in einem
nicht gezeichneten Magazin bereit, von wo der Roboter
24 sie nimmt und nach Gebrauch wieder ablegt.

[0027] Zum I8sbaren Verbinden mit der Kupplung 28
weist die Formschlusskupplung 17 einen Spannzapfen
29 wie den am Ende des Schafts 12 auf. Der Roboter 24
driickt die Formschlusskupplung 17 nach unten, das
heil3t in Richtung des Auflagers 8, so dass die Federe-
lemente 23 gespannt werden und Uber das Spannele-
ment 16 die Radnabe 13 gegen das Auflager 8 spannen.
Beim Aufsetzen der Formschlusskupplung 17 auf den
Spannzapfen 18 des Schafts 12 driickt der Spannzapfen
zunachst die Riegel 21 in der Formschlusskupplung 17
gegen ihre Federbeaufschlagung auseinander und die
Riegel 21 schnappen federbeaufschlagt in die Nut 19
des Spannzapfens 18 ein, wenn sie die Nut 19 erreichen.
Die Formschlusskupplung 17 ist jetzt mit dem Schaft 12
verbunden und halt das Leichtmetallrad 2 festgespannt
auf bzw. an dem Auflager 8 im Arbeitsbehalter 3 der er-
findungsgemafRen Vorrichtung 1. Die Iésbare Verbin-
dung der Kupplung 28 mit der Formschlusskupplung 17
isteine formschllssige und gewindelose Verbindung, die
drucklos halt, d. h. sie ist selbsthaltend. Der Roboter 24
16st die Kupplung 28 von der Formschlusskupplung 17
und bewegt die Greifeinrichtung 25 mit der Kupplung 28
aus dem Arbeitsbehalter 3 heraus, wahrend die Form-
schlusskupplung 17 auf dem Schaft 12 bleibt und das
Leichtmetallrad 2 auf dem Auflager 8 im Arbeitsbehalter
3 festgespannt halt. Zum Gleitschleifen des Leichtme-
tallrads 2 kann der Arbeitsbehalter 3 nun mitdem Vibrator
5 in Schwingungen versetzt werden.

[0028] Nach dem Gleitschleifen setzt der Roboter die
Kupplung 28 der Greifeinrichtung 25 wieder auf die Form-
schlusskupplung 17 auf und I6st deren Riegel 21 pneu-
matisch mit Druckluft. Dafiir weist die Kupplung 28 der
Greifeinrichtung 25 eine nicht gezeichnete Druckmittel-
kupplung auf. Der Roboter 24 nimmt die Formschluss-
kupplung 17 mit der Kupplung 28 vom Schaft 12 ab und
legt die Formschlusskupplung 17 zuriick in das nicht ge-
zeichnete Magazin.

[0029] Anschliellend entnimmt der Roboter 24 das
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Leichtmetallrad 2 mit der Greifeinrichtung 25 aus dem
Arbeitsbehalter 3 und legt es zuriick auf eine der Auf-
nahmen 32 des Linearférderers 31.

[0030] Méglich ist auch, einen anderen Roboter zum
Aufsetzen der Formschlusskupplung 17 auf die Radnabe
13 zu verwenden als den Roboter 24, der das Leichtme-
tallrad 2 in den Arbeitsbehalter 3 verbringt (nicht darge-
stellt).

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Gleitschleifen eines Fahrzeugrads,
mit einem Arbeitsbehalter (3) zur Aufnahme des
Fahrzeugrads (2) und von Schleifkdrpern, mit einem
Auflager (8) fur das Fahrzeugrad (2), das im Arbeits-
behalter (3) angeordnet ist, mit einem Schaft (12)
zum Durchgreifen eines Mittellochs einer Radnabe
(13) des Fahrzeugrads (2), der in dem Arbeitsbehal-
ter (3) angeordnet ist, mit einem Spannelement (16),
mit dem das Fahrzeugrad (2) gegen das Auflager
(8) spannbarist, und mit einer Formschlusskupplung
(17), die das Spannelement (16) I6sbar, durch Form-
schluss und gewindelos mit dem Schaft (12) verbin-
det und/oder mit einer Formschlusskupplung (17),
die den Schaft (12) I6sbar, durch Formschluss und
gewindelos mit dem Arbeitsbehalter (3) oder dem
Auflager (8) verbindet.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Spannelement (16) ein Feder-
element (23) zum Spannen des Fahrzeugrads (2)
gegen das Auflager (8) aufweist.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Auflager (8) im Arbeitsbe-
halter (3) fiir eine Auf- oder Anlage der Radnabe (13)
des Fahrzeugrads (2) vorgesehen ist.

4. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung (1)
einen Roboter (24) mit einer Greifeinrichtung (25)
zum Greifen des Fahrzeugrads (2) zum Anordnen
des Fahrzeugrads (2) mit der Radnabe (13) am Auf-
lager (8) im Arbeitsbehalter (3) und/oder zu einem
Entnehmen des Fahrzeugrads (2) aus dem Arbeits-
behalter (3) aufweist.

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Vor-
richtung (1) einen Roboter (24) mit einer Kupplung
(28) zu einem lésbaren Halten der Formschluss-
kupplung (17) aufweist.

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Formschlusskupplung (17)
druckmittelbetatigt ist und der Roboter (24) eine
Druckmittelkupplung zum Anschlufl an die Form-
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schlusskupplung (17) zur Druckmittelbetatigung der
Formschlusskupplung (17) aufweist.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Vor-
richtung (1) eine Férderanlage (33) zum Fordern des
Fahrzeugrads (2) zu und weg von dem Arbeitsbe-
hélter (3) und/oder zum Einbringen des Fahrzeu-
grads (2) mit der Radnabe (13) an der Auflage (8)
im Arbeitsbehalter (13) anliegend und zum Entneh-
men des Fahrzeugrads (2) aus dem Arbeitsbehalter
(13) aufweist.

Verfahren zum Befestigen eines Fahrzeugrads (2)
in einem Arbeitsbehalter (3) einer Vorrichtung (1)
zum Gleitschleifen eines Fahrzeugrads (2) nach An-
spriichen 4 und 5, dadurch gekennzeichnet, dass
der Roboter (24) mit der Greifeinrichtung (25) ein
Fahrzeugrad (2) greift und am Auflager (8) im Ar-
beitsbehalter (3) anordnet, dass der oder ein anderer
Roboter (24) mitder Kupplung (28) die Formschluss-
kupplung (17) mit dem Spannelement (16) greift und
am Schaft (12) ansetzt, so dass das Spannelement
(16) das Fahrzeugrad (2) gegen das Auflager (8)
driickt, und dass die Formschlusskupplung (17) mit
dem Schaft (12) verbunden wird.
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