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Die Erfindung bezieht sich auf einen Manipulator mit einer aus ei-
nem Greiferarm und einem von diesem getragenen Greiforgan beste-
henden, im wesentlichen horizontale Bewegungen ausführenden Trans-
fereinheit. Der Antrieb solcher Transfereinheiten kann pneumatisch, 
hydraulisch oder elektromotorisch über Zahnstangen- oder Spindel-
triebe erfolgen. In allen Fällen bedingt das Zurückführen der 
Transfereinheit eine horizontale Rückwärtsausladung und damit ei-
nen verhältnismäßig großen Arbeitsraum. Ferner bildet diese Rück-
wärtsausladung auch eine gewisse Gefahrenquelle. 

Die Erfindung vermeidet die genannten Nachtale dadurch, daß der 
Greiferarm aus einem feststehenden, mit einem Antriebsmotor verse-
henen Führungsrohr und wenigstens einem weiteren, über einen Spin-
deltrieb in dem ersten Führungsrohr teleskopartig ein- und ausfahr-
baren Führungsrohr besteht. Gegebenenfalls können auch weitere Rih-
rungsrohre vorgesehen werden, die jeweils teleskopartig ineinander 
sitzen, wobei das Greiforgan selbstverständlich immer am vorder-
sten Führungsrohr befestigt ist. Durch diese Ausbildung des Grei-
ferarmes ist beim Zurückfahren des Greiferorgans keine Ausladung 
nach rückwärts notwendig, da das erste Führungsrohr fest auf ei-
ner Konsole, beispielsweise einer Hubeinheit, sitzt. 

Der erfindungsgemäße Manipulator ist anhand der Zeichnung in einem 
Ausführungsbeispiel beschrieben, wobei die Figuren 1 bis 3 den 
Greiferarm in verschiedenen AusfahrStellungen zeigen. 

Auf einer Konsole 1, beispielsweise einer Hubeinheit des Manipula-
tors, ist ein Führungsrohr 2 befestigt, das an seinem hinteren En-
de einen Antriebsmotor 3 trägt. Mit der Abtriebswelle dieses Mo-
tors ist über eine Kupplung 4 eine Spindel 5 verbunden. In dem 
Führungsrohr 2 ist über Kugelbuchsen 6 gleitbar ein zweites Füh-
rungsrohr 7 angeordnet, an dessen innerem Ende eine Spindelmutter 
8 befestigt ist, die ihrerseits auf der Spindel 5 sitzt. Je nach 
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Drehrichtung des Motors 3 läßt sich das Führungsrohr 7 über die 
Spindel 5 und die Mutter 8 in das Führungsrohr 2 teleskopartig ein-
und ausfahren. Zur Verdrehsicherung des inneren Rohres ist die 
Spindelmutter 8 mit einem Nocken 9 versehen, der in eine Führungs-
nut 10 des Rohres 2 eingreift. 

Im Führungsrohr 7 ist auf die gleiche Weise wie dieses im Rohr 2 
ein drittes Führungsrohr 11 angeordnet, welches eine Greiferzange 
12 trägt. Der Antriebsmotor 13 mit seinem Spindeltrieb 14, 15 ist 
im Rohr 7 befestigt. Das Zuleitungskabel 16 für den Motor 13 er-
streckt sich durch das Rohr 2 und eine Ausnehmung 17 in der Spin-
delmutter 8 zum Motor 13. Eine Feder 18 sorgt dafür, daß das Kabel 
jeweils in gestreckter Lage gehalten wird. 

Fig. 1 zeigt den erfindungsgemäßen Greiferarm in vollständig aus-
gefahrenem und Fig. 2 in eingefahrenem Zustand. Fig. 3 stellt ei-
ne etwas abgewandelte Form des Greiferarmes in ebenfalls eingefah-
renem Zustand dar. Hier ist der Motor 13 des mittleren Führungsroh-
res 7 an das linke innere Ende des Rohres versetzt und seine Welle 
ist als Hohlwelle und die zugehörige Spindel 14 als Hohlspindel 
ausgebildet. Auf diese Weise kann die Spindel 5 des Motors 3 durch 
den Motor 13 und seine Spindel 14 hindurchgreifen, so daß die ge-
samte Länge des Greiferarmes im eingefahrenen Zustand wesentlich 
kürzer ist als bei der Ausführung nach den Fig. 1 und 2, nämlich 
um die in Fig. 1 mit 1 Q bezeichnete, an sich tote Länge. 

Die Profile der Führungsrohre müssen nicht unbedingt rund, sondern 
können auch anders ausgebildet sein. Dabei werden gegebenenfalls 
statt der Kugelbuchsen 6 andere an sich bekannte Gleitelemente ver-
wendet . 

Wie bereits erwähnt, weist der erfindungsgemäße Greiferarm den Vor-
teil auf, daß keine Rückwärtsausladung beim Zurückfahren des Greif-
organs stattfindet. Gleichzeitig setzt sich die Ein- und Ausfahrge-
schwindigkeit aus der Summe der Fahrgeschwindigkeiten der Spindeln 
zusammen, so daß man eine gewünschte hohe Fahrgeschwindigkeit er-
reicht. Besonders zweckmäßig ist es, statt üblicher Trapezspindeln 
Kugelspindeln zu verwenden, bei denen eine geringere Reibung zwi-
schen Spindel und Spindelmutter vorhanden ist. Auch arbeiten der-
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artige Spindeln geräuscharm. 

5 Ansprüche 
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Patentansprüche 

Manipulator mit einer aus einem Greiferarm und einem von diesem 
getragenen Greiforgan "bestehenden, im wesentlichen horizontale 
Bewegungen ausführenden Transfereinheit, dadurch gekennzeichnet, 
daß der Greiferarm aus einem feststehenden, mit einem Antriebs-
motor (3) versehenen Führungsrohr (2) und wenigstens einem wei-
teren, über einen Spindeltrieb (5, 8) in dem ersten Führungsrohr 
(2) teleskopartig ein- und ausfahrbaren Führungsrohr (7) besteht. 

2. Manipulator nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daß das in-
nere Führungsrohr (7) gleitbar am äußeren Führungsrohr (2) gela-
gert, an seinem inneren Ende eine auf der im äußeren Führungs-
rohr (2) befindlichen Spindel (5) sitzende Spindelmutter (8) be-
festigt und diese gegen Verdrehung mit einer in eine Führungs-
nut (10) des äußeren Rohres eingreifenden Nocke (9) versehen ist. 

3. Manipulator nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daß 
in dem im feststehenden Führungsrohr (2) sitzenden Führungsrohr 
(7) ein drittes Führungsrohr (11) teleskopartig ein- und aus-
fahrbar angeordnet und dafür im mittleren Rohr (7) ein weiterer 
Antriebsmotor (13) mit Spindeltrieb (14, 15) vorgesehen ist. 

4. Manipulator nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, daß die 
Wellecfes im mittleren Führungsrohr befestigten Motors (13) als 
Hohlwelle und die zugehörige Spindel (14) als Hohlspindel aus-
geführt sind. 

5. Manipulator nach einem der Ansprüche 1 bis 4, gekennzeichnet 
durch die Verwendung von Kugel spindein. 
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