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Beschreibung
TECHNISCHES GEBIET

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf
eine Fixiervorrichtung und ein mechanisches Sys-
tem.

TECHNISCHER HINTERGRUND

[0002] JP 2016-203484 A offenbart ein Spritzgiel3-
system, bei dem ein Sockel (Robotersockel), auf
dem ein Roboter platziert wird, an einem Sockel
(Basis der SpritzgieBmaschine) einer SpritzgieBma-
schine fixiert ist. Der Robotersockel umgibt eine
SchlieBvorrichtung der SpritzgieBRmaschine, die auf
dem Sockel der Spritzgieimaschine montiert ist.
Der Roboter entnimmt einen geformten Gegenstand
aus einer Offnung oberhalb der SchlieRvorrichtung.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0003] Im Falle einer Spritzgiefmaschine, bei der
eine Offnung zur Entnahme eines Formteils in einer
die Seitenflache der SchlieRvorrichtung abdecken-
den Abdeckung vorgesehen ist, kann das Formteil
jedoch nicht entnommen werden, selbst wenn der
Robotersockel an der Basis der SpritzgieRmaschine
fixiert ist. Daher ist eine Fixiervorrichtung erforder-
lich, die in der Lage ist, einen ersten Sockel (Roboter-
sockel (oder Formmaschinensockel)) an dem zwei-
ten Sockel zu fixieren, der an einer von der
Seitenflache des ersten Sockels (Formmaschinenso-
ckel (oder Robotersockel)) entfernten Position ange-
ordnet ist.

[0004] Dementsprechend ist es ein Ziel der vorlie-
genden Erfindung, eine Fixiervorrichtung und ein
mechanisches System bereitzustellen, die in der
Lage sind, einen zweiten Sockel, der an einer von
einer Seitenflache des ersten Sockels entfernten
Position angeordnet ist, an dem ersten Sockel zu
fixieren.

[0005] Der erste Aspekt der vorliegenden Erfindung
ist eine Fixiervorrichtung zum Fixieren eines zweiten
Sockels an einem ersten Sockel, die einen Kopp-
lungsmechanismus umfasst, der ein Stiftelement,
das sich in einer Richtung senkrecht zu einer Instal-
lationsflache erstreckt, auf der der Rahmen installiert
ist, und den ersten Sockel und den zweiten Sockel
mit dem Stiftelement koppelt, und einen Drehunter-
drickungsabschnitt umfasst, der die Drehung des
zweiten Sockels um die Stiftachse des Stiftelements
in Bezug auf den ersten Sockel unterdriickt.

[0006] Ein zweiter Aspekt der vorliegenden Erfin-
dung ist ein mechanisches System, das die Fixiervor-
richtung, eine Industriemaschine mit dem ersten
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Sockel, und einen Roboter auf dem zweiten Sockel
umfasst.

[0007] Gemal einem Aspekt der vorliegenden Erfin-
dung kann ein zweiter Sockel, der an einer von der
Seitenflache des ersten Sockels entfernten Position
angeordnet ist, mit dem ersten Sockel ohne Drehung
gekoppelt werden, indem ein Stiftelement verwendet
wird, das sich in einer Richtung senkrecht zur Instal-
lationsflache erstreckt. Daher kann der zweite
Sockel, der an einer von der Seitenflache des ersten
Sockels entfernten Position angeordnet ist, an dem
ersten Sockel fixiert werden.

Figurenliste

Fig. 1 ist eine Seitenansicht, die eine Ausfih-
rungsform eines mechanischen Systems zeigt;

Fig. 2 ist eine schematische Darstellung eines
Zustands, in dem eine Rolle den Boden beruhrt
und ein Bein aufgehangt ist;

Fig. 3 ist eine schematische Darstellung eines
Zustands, in dem das Bein den Boden berthrt
und die Rolle aufgehangt ist;

Fig. 4 ist eine schematische Darstellung einer
Fixiervorrichtung;

Fig. 5A zeigt einen zweiten Sockel der Fixier-
vorrichtung und Fig. 5B zeigt einen ersten
Sockel der Fixiervorrichtung;

Fig. 6 ist eine Darstellung, die einen Zustand
zeigt, in dem ein Stiftelement durch ein Fih-
rungselement geflhrt ist;

Fig. 7 ist eine Darstellung, die einen Zustand
zeigt, in dem das Stiftelement Gber einem Ein-
fuhrungsloch eines Stiftaufnahmeelements
positioniert ist;

Fig. 8 ist eine Darstellung, die einen Zustand
zeigt, in dem das Stiftelement in das Einfuh-
rungsloch des Stiftaufnahmeelements einge-
fUhrt ist;

Fig. 9 ist eine Darstellung, die einen Zustand
zeigt, in dem das Stiftelement in das Einfih-
rungsloch des Stiftaufnahmeelements aus
einer Richtung entlang einer Stiftachse des Stif-
telements eingeflhrt ist;

Fig. 10 ist eine Darstellung, die zeigt, wie die
Rolle und das Bein angehoben und abgesenkt
sind;

Fig. 11A ist eine Darstellung, die einen Teil einer
ersten Kopplungseinheit von Abwandlung 1
zeigt, und Fig. 11B ist eine Querschnittsansicht
entlang der Linie XIB-XIB;

Fig. 12 ist eine Darstellung, die einen Teil einer
ersten Kopplungseinheit der Abwandlung 2
zeigt;
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Fig. 13 ist eine schematische Darstellung, die
eine Abwandlung eines Drehunterdrickungsab-
schnitts aus dem gleichen Blickwinkel wie Fig. 9
zeigt;

Fig. 14 ist eine schematische Darstellung, die
einen Fall zeigt, in dem eine Vielzahl von Kopp-
lungsmechanismen vorgesehen ist;

Fig. 15 ist eine Darstellung, die eine Abwand-
lung der Fixiervorrichtung aus demselben Blick-
winkel wie Fig. 6 zeigt; und

Fig. 16 ist eine Darstellung, die eine weitere
Abwandlung der Fixiervorrichtung zeigt.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG DER
ERFINDUNG

[0008] Die Ausfuhrungsformen der vorliegenden
Erfindung werden nachstehend unter Bezugnahme
auf die beigefigten Zeichnungen im Einzelnen
beschrieben.

[0009] Fig. 1 ist eine Seitenansicht, die eine Ausflih-
rungsform eines mechanischen Systems 10 zeigt.
Ein mechanisches System 10 umfasst einen ersten
Sockel 12, einen zweiten Sockel 14 und eine Fixier-
vorrichtung 16 zur Fixierung des zweiten Sockels 14
am ersten Sockel 12.

[0010] Der erste Sockel 12 ist ein Maschinensockel
fir eine Industriemaschine. Bei der Industriema-
schine kann es sich um eine Spritzgiemaschine 18
(Fig. 1) handeln, die Formmasse in einen Hohlraum
einer Form einspritzt, um einen geformten Gegen-
stand herzustellen. Ferner kann die Industriema-
schine eine Werkzeugmaschine sein, die ein Zielob-
jekt mit einem Werkzeug bearbeitet. Im Falle dieser
Ausfihrungsform ist der erste Sockel 12 eine
Maschinenbasis fur die SpritzgieRBmaschine 18. Im
Folgenden wird der erste Sockel 12 als Basis der
SpritzgieBmaschine bezeichnet.

[0011] Die Basis 12 der SpritzgieBmaschine ist mit
einer Schutzabdeckung 20 zum Schutz des Haupt-
kérpers der SpritzgieBmaschine 18 versehen. Der
Hauptkorper der SpritzgieBmaschine 18 umfasst
eine SchlieRvorrichtung zum Offnen und SchlieBen
einer Form und eine Einspritzvorrichtung zum Ein-
spritzen einer Formmasse in einen Hohlraum der
Form. Der Hauptkorper der SpritzgieBmaschine 18
ist auf einer Montageflache (Oberseite) 12T der
Basis der SpritzgieBRmaschine montiert. Eine Off-
nungs-/Schlieltir 22 ist an einer Seitenflache der
Schutzabdeckung 20 vorgesehen, die zwischen der
oberen Flache der Schutzabdeckung 20 und der
Montageflache 12T der Basis der Spritzgiefma-
schine liegt. Die Offnungs-/SchlieRftir 22 wird auf
der Grundlage eines Signals geoffnet und geschlos-
sen, das von einer Steuereinrichtung der Spritzgiel3-
maschine 18 ausgegeben wird.
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[0012] Der zweite Sockel 14 ist ein Sockel, auf dem
ein zugehoriges Gerat aufgestellt wird, das mit der
Industriemaschine zusammenarbeitet. Bei der zuge-
hérigen Vorrichtung kann es sich um einen Roboter
24 handeln (Fig. 1). Bei der zugehdrigen Vorrichtung
kann es sich auch um eine Versorgungseinrichtung
handeln, die die Industriemaschine mit einem Fluid
wie z. B. Luft versorgt. Ferner kann die zugehorige
Vorrichtung ein Leistungsmagnetschrank sein. Der
Leistungsmagnetschrank beherbergt einen Motor-
verstarker eines fur eine Industriemaschine verwen-
deten Motors, einen elektromagnetischen Schalter
fur die Stromversorgung der Industriemaschine und
dergleichen. Bei dieser Ausfiihrungsform ist der
zweite Sockel 14 ein Sockel, auf den der Roboter
24 gestellt wird. Nachfolgend wird der zweite Sockel
14 als Robotersockel 14 bezeichnet. Der Roboter 24
kann einen von der Spritzgiemaschine 18 gegosse-
nen Gegenstand durch die sich 6ffnende/schlie-
Rende Tir 22 der Schutzabdeckung 20 nach auf3en
entnehmen.

[0013] An der Unterseite 14B des Robotersockels
14 ist eine Vielzahl von Beinen 28 angebracht. Die
Vielzahl der Beine 28 stltzt den Robotersockel 14.
Die Konfiguration jedes der mehreren Beine 28 ist
im Wesentlichen die gleiche. Jedes der Beine 28 ist
mit einer Rolle 26 versehen. Eine Vielzahl von Rollen
26 kann den Robotersockel 14 bewegen. Die Konfi-
guration jeder der Vielzahl von Rollen 26 ist im
Wesentlichen gleich.

[0014] Fig. 2 ist eine schematische Darstellung, die
einen Zustand zeigt, in dem die Rolle 26 den Boden
berlGhrt und das Bein 28 aufgehangt ist. Fig. 3 ist eine
schematische Ansicht, die einen Zustand zeigt, in
dem das Bein 28 den Boden berthrt und die Rolle
26 aufgehangt ist.

[0015] Die Rolle 26 ist mit einer Einstellvorrichtung
30 versehen. Mit der Einstellvorrichtung 30 wird die
Position der Rolle 26 in Bezug auf die Unterseite 14B
des Robotersockels 14 eingestellt. Die Struktur der
Einstellvorrichtung 30 ist nicht besonders begrenzt.
Die Fig. 2 und Fig. 3 zeigen ein Beispiel fur den Auf-
bau der Einstellvorrichtung 30 mit einem Anschlag
30A, einer Feder 30B und einer Druckschraube
30C. Der Anschlag 30A ist an einem Endabschnitt
eines Stangenelements der Rolle 26 vorgesehen,
das in die Bodenplatte 14BP des Robotersockels 14
eindringt. Die Feder 30B ist zwischen der Boden-
platte 14BP und dem Anschlag 30A angeordnet.
Die Druckschraube 30C durchdringt die Bodenplatte
14BP des Robotersockels 14 und kommt mit der
Rolle 26 in Kontakt. Wenn sich die Druckschraube
30C im Uhrzeigersinn (oder gegen den Uhrzeiger-
sinn) dreht, wird die Rolle 26 von einer Installations-
flache angehoben, auf der der Robotersockel 14
installiert ist,, Wenn sich die Druckschraube 30C
gegen den Uhrzeigersinn (oder im Uhrzeigersinn)
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dreht, wird die Rolle 26 in Richtung der Aufstellflache
abgesenkt.

[0016] Das Bein 28 ist mit einer Einstellvorrichtung
32 versehen. Mit der Einstellvorrichtung 32 lasst sich
die Hoéhe des Beins 28 von der Installationsflache
einstellen, auf der der Robotersockel 14 installiert
ist. Die Struktur der Einstellvorrichtung 32 ist nicht
besonders begrenzt. Die Abb. 2 und Abb. 3 zeigen
ein Beispiel fur den Aufbau der Einstellvorrichtung 32
mit einer Mutter 32A. Die Mutter 32A ist mit einer
Schraube verbunden, die an der aufteren Umfangs-
flache des Beins 28 ausgebildet ist. Wenn die Mutter
32A im Uhrzeigersinn (oder gegen den Uhrzeiger-
sinn) gedreht wird, wird das Bein 28 von der Installa-
tionsflache angehoben, auf der der Robotersockel 14
installiert ist, und wenn die Mutter 32A gegen den
Uhrzeigersinn (oder im Uhrzeigersinn) gedreht wird,
wird das Bein 28 in Richtung der Installationsflache
abgesenkt.

[0017] Fig. 4 ist eine schematische Darstellung der
Fixiervorrichtung 16. Die Fixiervorrichtung 16 ist mit
einem Kopplungsmechanismus 34 versehen, um der
Sockel 12 der Formmaschine und den Roboterso-
ckel 14 miteinander zu verbinden. Der Kopplungs-
mechanismus 34 umfasst eine erste Kopplungsein-
heit 34A, die an der Basis der Formmaschine
vorgesehen ist, und eine zweite Kopplungseinheit
34B, die an dem Robotersockel 14 vorgesehen ist.

[0018] Fig. 5A ist die schematische Darstellung des
Robotersockels 14 der Fixiervorrichtung 16. Fig. 5B
ist die schematische Darstellung des Sockels 12 der
Fixiervorrichtung 16 der Formmaschine. Die zweite
Kopplungseinheit 34B ist an einer Seitenflache 14S
(siehe Fig. 5A) des Robotersockels 14 angebracht,
die zwischen einer Aufstellflache 14T (Fig. 1) des
Robotersockels 14 und der unteren Flache 14B
(Fig. 1) des Robotersockels 14 liegt. Die untere Fla-
che 14B des Robotersockels 14 ist eine der Ablage-
flache 14T des Robotersockels 14 gegeniberlie-
gende Flache. Die zweite Kopplungseinheit 34B
umfasst eine Grundplatte 36, ein Stiftelement 38,
ein Stifttragerelement 40, ein zweites Stiftelement
42 und ein zweites Stifttragerelement 44.

[0019] Die Grundplatte 36 ist an dem Robotersockel
14 fixiert. Die Grundplatte 36 hat einen Teil, der sich
im Wesentlichen parallel zu der Installationsflache
erstreckt, auf der der Robotersockel 14 installiert ist.

[0020] Das Stiftelement 38 hat einen Stift 38A und
einen Stiftkopf 38B. Der Stift 38A erstreckt sich in
einer Richtung senkrecht zur Installationsflache, auf
der der Robotersockel 14 installiert ist, und durch-
dringt die Grundplatte 36. Der Stiftkopf 38B ist an
einem Endabschnitt des Stifts 38A auf der Seite vor-
gesehen, die dem Endabschnitt des Stifts 38A
gegenuberliegt, der der Installationsflache zuge-
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wandt ist, auf der der Robotersockel 14 installiert
ist. Es ist zu beachten, dass der Stiftkopf 38B auch
weggelassen werden kann.

[0021] Das Stifttragerelement 40 ist an der Grund-
platte 36 fixiert. Das Stifttragerelement 40 stitzt das
Stiftelement 38 so, dass es entlang der Stiftachse
(Achse des Stifts 38A) des Stiftelements 38 ver-
schiebbar ist. Wenn das Stiftelement 38 einen Stift-
kopf 38B hat, fungiert das Ende des Stifttragerele-
ments 40, das dem der Grundplatte 36
zugewandten Ende des Stifttragerelements 40
gegeniberliegt, als Anschlag fir den Stiftkopf 38B.

[0022] Das zweite Stiftelement 42 hat einen Stift
42A und einen Stiftkopf 42B. Der Stift 42A erstreckt
sich in einer Richtung, die die Stiftachse des Stiftele-
ments 38 kreuzt. Bei dieser Ausfihrungsform
erstreckt sich der Stift 42A in einer Richtung, die im
Wesentlichen senkrecht zu jeder der Seitenflachen
14S des Robotersockels 14 und der Stiftachse des
Stiftelements 38 verlauft. Der Stiftkopf 42B ist an
einem Endabschnitt des Stifts 42A vorgesehen, der
der Seitenflache 14S des Robotersockels 14 zuge-
wandt ist. Beachten Sie, dass der Stiftkopf 42B weg-
gelassen werden kann.

[0023] Das zweite Stifttragerelement 44 ist an der
Grundplatte 36 fixiert. Das zweite Stifttragerelement
44 stitzt das zweite Stiftelement 42 so, dass es ent-
lang der Stiftachse (Achse des Stifts 42A) des zwei-
ten Stiftelements 42 verschiebbar ist. Wenn das
zweite Stiftelement 42 den Stiftkopf 42B aufweist,
fungiert der der Seitenflache 14S des Roboterso-
ckels 14 zugewandte Endabschnitt des zweiten
Stifttragerelements 44 als Anschlag fur den Stiftkopf
42B.

[0024] Die erste Kopplungseinheit 34A ist an der
Seitenflache 12S (siehe Fig. 5B) fixiert, die zwischen
der Montageflache 12T (Fig. 1) des Formmaschinen-
gestells 12 und der unteren Flache 12B (Fig. 1) des
Formmaschinengestells 12 liegt. Die untere Flache
12B der Basis der Formmaschine ist eine Flache,
die der Montageflache 12T der Basis der Formma-
schine gegenuberliegt. Die erste Kopplungseinheit
34A hat ein Stiftaufnahmeelement 46, ein Fihrungs-
element 48 und ein zweites Stiftaufnahmeelement
50.

[0025] Das Stiftaufnahmeelement 46 ist ein Element
zur Aufnahme des Stiftelements 38. Das Stiftaufnah-
meelement 46 hat ein Einfihrungsloch 46H, durch
das der Stift 38A des Stiftelements 38 eingefluhrt
wird. Das Einflhrungsloch 46H erstreckt sich in
einer Richtung senkrecht zur Installationsflache, auf
der der Sockel 12 der Formmaschine installiert ist.
Das Einfuihrungsloch 46H kann durch das Stiftauf-
nahmeelement 46 hindurchgehen. Ferner kann das
Einfihrungsloch 46H als Ausnehmung ausgebildet
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sein, die sich von der Flache (Oberseite), in die das
Stiftelement 38 eingefuhrt wird, in Richtung der
Ruckseite (Unterseite) erstreckt, aber die Rickseite
nicht erreicht. Der Stiftkopf 38B des Stiftelements 38
kann nicht in das Einfuhrungsloch 46H eindringen.
Das Stiftaufnahmeelement 46 ist Gber ein Tragerele-
ment 52 an der Basis der Formmaschine fixiert. Das
Tragerelement 52 kann weggelassen werden. Wenn
das Tragerelement 52 nicht vorhanden ist, wird das
Stiftaufnahmeelement 46 direkt an der Basis der
Formmaschine fixiert.

[0026] Das Fuhrungselement 48 flhrt den Stift 38A
des Stiftelements 38 zum Einfihrungsloch 46H des
Stiftaufnahmeelements 46. Das Fihrungselement 48
ist an dem Stiftaufnahmeelement 46 fixiert. Das Fih-
rungselement 48 hat ein Paar erster Schienen 48A
und ein Paar zweiter Schienen 48B.

[0027] Die beiden ersten Schienen 48A erstrecken
sich in einer Richtung mit einem Abstand dazwi-
schen. Das Einfiihrungsloch 46H fiir das Stiftaufnah-
meelement 46 ist zwischen einer der beiden ersten
Schienen 48A und der anderen der ersten Schienen
48A angeordnet. Das Einfihrungsloch 46H befindet
sich in der Nahe der Enden des Paares der ersten
Schienen 48A. Das Paar zweiter Schienen 48B ist
an den Enden des Paars erster Schienen 48A vorge-
sehen, die den Enden des Paars erster Schienen
48A gegenuberliegen und der Seitenflache 12S der
Basis 12 der Formmaschine zugewandt sind.

[0028] Das Paar der zweiten Schienen 48B spreizt
sich so, dass der Abstand zwischen dem Paar der
zweiten Schienen 48B zunimmt, wenn die zweiten
Schienen 48B weiter von der Einfiihrungsoéffnung
46H des Stiftaufnahmeelements 46 entfernt sind.
Die Endabschnitte des Paares der zweiten Schienen
48B, die den Endabschnitten des Paares der zweiten
Schienen 48B gegeniiberliegen, die mit den Endab-
schnitten des Paares der ersten Schienen 48A ver-
bunden sind, sind offen. Das Stiftaufnahmeelement
46 kann unterhalb des Paars zweiter Schienen 48B
angeordnet sein oder auch nicht. Die Unterseiten des
Paars zweiter Schienen 48B sind einer Installations-
flache zugewandt, auf der der Sockel 12 der Form-
maschine installiert ist. Fig. 5B zeigt ein Beispiel, bei
dem sich unterhalb des Paars zweiter Schienen 48B
kein Stiftaufnahmeelement 46 befindet.

[0029] Ein Anschlag 54 kann zwischen dem Paar
erster Schienen 48A und an einer Position vorgese-
hen werden, die naher an der Seitenflache 12S der
Basis 12 der Formmaschine liegt als das Einfuh-
rungsloch 46H des Stiftaufnahmeelements 46.
Fig. 5B zeigt ein Beispiel, in dem der Anschlag 54
vorgesehen ist. Der Anschlag 54 stoppt den Stift
38A des Stiftelements 38, das durch das Fihrungs-
element 48 geflhrt wird, in einer Position, in der der
Stift 38A in das Einflihrungsloch 46H des Stiftaufnah-
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meelements 46 eingefihrt werden kann. Der
Anschlag 54 ist an mindestens einem der beiden Ele-
mente, dem Stiftaufnahmeelement 46 und dem Fuh-
rungselement 48, fixiert.

[0030] Das zweite Stiftaufnahmeelement 50 ist ein
Element zur Aufnahme des zweiten Stiftelements
42. Das zweite Stiftaufnahmeelement 50 hat ein Ein-
fuhrungsloch 50H, durch das der Stift 42A des zwei-
ten Stiftelements 42 eingefuhrt wird. Das Einflih-
rungsloch 50H erstreckt sich in einer Richtung
senkrecht zur Seitenflache 12S der Basis der Spritz-
gieBmaschine 12. Das EinfUhrungsloch 50H kann
durch das zweite Stiftaufnahmeelement 50 hindurch-
gehen. Ferner kann das Einflihrungsloch 50H als
Ausnehmung ausgebildet sein, die sich von der Fla-
che (Oberseite), in die das zweite Stiftelement 42
eingefuhrt wird, in Richtung der Rickseite (Unter-
seite) erstreckt, aber die Rickseite nicht erreicht.
Der Stiftkopf 42B des zweiten Stiftelements 42 kann
nicht in das Einfihrungsloch 50H eindringen. Das
zweite Stiftaufnahmeelement 50 ist tGber das Trager-
element 52 an der Seitenflache 12S der Basis 12 der
Formmaschine fixiert. Das zweite Stiftaufnahmeele-
ment 50 hat einen vorstehenden Abschnitt, der in
einen an der Seitenflache 12S der Basis 12 der
Formmaschine ausgebildeten vertieften Abschnitt
12C hineinragt, und der vorstehende Abschnitt ist
mit dem Einfuhrungsloch 50H ausgebildet.

[0031] Die Fixiervorrichtung 16 umfasst zusatzlich
zum Kopplungsmechanismus 34 einen Drehunter-
driickungsabschnitt 56 (siehe Fig. 4). Der Drehunter-
driickungsabschnitt 56 unterdriickt die Drehung des
Robotersockels 14 um die Stiftachse des Stiftele-
ments 38 in Bezug auf der Sockel 12 der Formma-
schine. Der Drehunterdriickungsabschnitt 56
umfasst ein Kontaktelement 58 (siehe Fig. 5B). Das
Kontaktelement 58 ist an der Basis der Formma-
schine angebracht. Wenn die Basis 12 der Formma-
schine und der Robotersockel 14 durch den Kopp-
lungsmechanismus 34 gekoppelt sind, stellt das
Kontaktelement 58 einen Oberflachenkontakt mit
dem Robotersockel 14 auf beiden Seiten der Stift-
achse des Stiftelements 38 her.

[0032] Das Kontaktelement 58 kann in Oberflachen-
kontakt mit der Seitenflache 14S des Robotersockels
14 stehen. Das Kontaktelement 58 kann in Oberfla-
chenkontakt mit einem Teil der zweiten Kopplungs-
einheit 34B stehen. In dieser Ausfihrungsform ist
das Kontaktelement 58 in Oberflachenkontakt mit
der Grundplatte 36 der zweiten Kopplungseinheit
34B (siehe Fig. 4). Ferner ist das Kontaktelement
58 in der vorliegenden Ausfiihrungsform einstlickig
mit dem zweiten Stiftaufnahmeelement 50 ausgebil-
det, kann aber auch getrennt von dem zweiten Stif-
taufnahmeelement 50 ausgebildet sein.
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[0033] Als Nachstes wird ein Verfahren zur Fixie-
rung des Robotersockels 14 an der Basis der Form-
maschine beschrieben. Die erste Kopplungseinheit
34A der Fixiervorrichtung 16 wird an der Seitenflache
12S der Basis der Formmaschine fixiert, und die
zweite Kopplungseinheit 34B der Fixiervorrichtung
16 wird an der Seitenflache 14S des Robotersockels
14 fixiert.

[0034] Zunachst bewegt der Bediener den Roboter-
sockel 14, um das Stiftelement 38 der zweiten Kopp-
lungseinheit 34B zwischen dem Paar zweiter Schie-
nen 48B der ersten Kopplungseinheit 34A zu
platzieren (siehe Fig. 6). In diesem Fall berthrt jede
der mehreren Rollen 26 des Robotersockels 14 die
Installationsflache, und jedes der mehreren Beine 28
berthrt die Installationsflache nicht (siehe Fig. 2).

[0035] Wenn das Stiftelement 38 zwischen die bei-
den zweiten Schienen 48B eintritt, bewegt der Bedie-
ner den Robotersockel 14, um das Stiftelement 38
Uber dem Einflihrungsloch 46H zu platzieren, das
im Stiftaufnahmeelement 46 ausgebildet ist. In die-
sem Fall fihrt das Fihrungselement 48 das Stiftele-
ment 38 zum Einfiihrungsloch 46H. Auf diese Weise
kann das Stiftelement 38 zum Einfiihrungsloch 46H
gefihrt werden, ohne dass der Bediener den Robo-
tersockel 14 unter Beobachtung des Stiftelements 38
bewegen muss.

[0036] Das Fiihrungselement 48 umfasst das Paar
erster Schienen 48A und das Paar zweiter Schienen
48B. Das Paar zweiter Schienen 48B ist an den End-
abschnitten des Paars erster Schienen 48A auf der
den Endabschnitten des Paars erster Schienen 48A
gegenilberliegenden Seite in der Nahe der Einfih-
rungslocher 46H des Stiftaufnahmeelements 46 vor-
gesehen. Darlber hinaus ist das Paar der zweiten
Schienen 48B so verbreitert, dass der Abstand zwi-
schen dem Paar der zweiten Schienen 48B zunimmt,
wenn die zweiten Schienen 48B weiter von dem Ein-
fihrungsloch 46H des Stiftaufnahmeelements 46
entfernt sind. Infolgedessen kann der Bediener das
Stiftelement 38 im Vergleich zu dem Fall, in dem das
Paar zweiter Schienen 48B nicht vorgesehen ist,
leicht zwischen das Paar erster Schienen 48A ein-
fuhren. Das heil3t, der Bediener kann das Stiftele-
ment 38 zwischen das Paar erster Schienen 48A ein-
fuhren, ohne dass er den Robotersockel 14 unter
Beobachtung des Stiftelements 38 bewegen muss.

[0037] Wenn das Stiftelement 38 in Kontakt mit dem
Anschlag 54 der ersten Kopplungseinheit 34A
kommt, befindet sich das Stiftelement 38 in einem
Zustand, in dem sich der Robotersockel 14 nicht in
Richtung der Basis der Formmaschine bewegen
kann. In diesem Zustand befindet sich das Stiftele-
ment 38 oberhalb des Einfiihrungslochs 46H des
Stiftaufnahmeelements 46 (siehe Fig. 7). Das heilt,
da der Anschlag 54 vorgesehen ist, kann der Bedie-
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ner das Stiftelement 38 oberhalb des Einfihrungs-
lochs 46H platzieren, ohne dass der Bediener den
Robotersockel 14 unter Beobachtung des Stiftele-
ments 38 bewegen muss.

[0038] Wenn das Stiftelement 38 (ber dem Einfiih-
rungsloch 46H platziert ist, wird das Stiftelement 38
in das Einfuihrungsloch 46H eingefiihrt (siehe Fig. 8).
Das Einfuihren des Stiftelements 38 in das Einfuh-
rungsloch 46H kann von einem Bediener durchge-
fuhrt werden. AuRerdem kann das Stiftelement 38
durch einen Motor zum Verschieben des Stiftele-
ments 38 in das Einfuhrungsloch 46H eingeflihrt wer-
den.

[0039] Wenn das Stiftelement 38 in das Einfih-
rungsloch 46H eingefihrt ist, sind der Sockel 12 der
Formmaschine und der Robotersockel 14 miteinan-
der gekoppelt. In diesem Zustand bildet das Kontakt-
element 58 einen Oberflachenkontakt mit der Grund-
platte 36 der zweiten Kopplungseinheit 34B auf
beiden Seiten der Stiftachse des Stiftelements 38
(siehe Fig. 9). Auf diese Weise kann der Roboterso-
ckel 14 daran gehindert werden, sich um die Stift-
achse des Stiftelements 38 in Bezug auf der Sockel
12 der Formmaschine zu drehen.

[0040] Nachdem das Stiftelement 38 in das Einfiih-
rungsloch 46H eingefiihrt wurde, stellt der Bediener
die Einstellvorrichtung 30 (Fig. 3) und die Einstellvor-
richtung 32 (Fig. 3) so ein, dass das Bein 28 die Auf-
stellflache berihrt und die Rolle 26 von der Aufstell-
flache entfernt ist (siehe Fig. 10). In diesem Zustand
stellt der Bediener die Hohe von der Aufstellflache
ein, auf der der Robotersockel 14 installiert ist.

[0041] Insbesondere wird die Hohe von der Installa-
tionsflache durch die Einstellvorrichtung 32 so einge-
stellt, dass die Stiftachse des zweiten Stiftelements
42 mit der Mitte HC (Fig. 8) des Einflihrungslochs
50H des zweiten Stiftaufnahmeelements 50 ausge-
richtet ist. Mit anderen Worten, das zweite Stiftele-
ment 42 bestimmt die Position des Robotersockels
14 in einer Weise, dass die Hohe des Roboterso-
ckels 14 in Bezug auf der Sockel 12 der Formma-
schine von der Installationsflache aus eine Zielhéhe
wird. Auf diese Weise kann die Héhe des Roboterso-
ckels 14 in Bezug auf der Sockel 12 der Formma-
schine von der Installationsflache aus genau einge-
stellt werden.

[0042] Wenn der Stiftschaft des zweiten Stiftele-
ments 42 durch das Einfuhrungsloch 50H des zwei-
ten Stiftaufnahmeelements 50 eingefiihrt wird, kann
das zweite Stiftelement 42 die relative Positionsver-
schiebung in der Héhenrichtung zwischen der Basis
12 der Formmaschine und dem Robotersockel 14
verhindern. In diesem Fall fungiert das zweite Stift-
element 42 auch als der Drehunterdrickungsab-
schnitt 56 zum Unterdrtcken der Drehung des Robo-
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tersockels 14 um die Stiftachse des Stiftelements 38.
Mit anderen Worten, der Drehunterdriickungsab-
schnitt 56 umfasst das zweite Stiftelement 42 und
unterdriickt zusammen mit dem Kontaktelement 58
die Drehung des Robotersockels 14 in Bezug auf
der Sockel 12 der Formmaschine. Somit kann im
Vergleich zu dem Fall, in dem die Drehung des Robo-
tersockels 14 in Bezug auf die Basis 12 der Formma-
schine nur durch das Kontaktelement 58 unterdriickt
wird, die Kraft zur Unterdriickung der Drehung erhéht
werden.

[0043] Wie oben beschrieben, umfasst die Fixiervor-
richtung 16 der vorliegenden Ausfihrungsform den
Kopplungsmechanismus 34 und den Drehunter-
driickungsabschnitt 56. Der Kopplungsmechanis-
mus 34 koppelt der Sockel 12 der Formmaschine
und den Robotersockel 14 mit Hilfe des Stiftelements
38 miteinander. Der Drehunterdriickungsabschnitt
56 unterdriickt die Drehung des Robotersockels 14
relativ zu der Basis 12 der Formmaschine um die
Stiftachse des Stiftelements 38. Somit kann der
Robotersockel 14, der an einer von der Seitenflache
der Basis 12 der Formmaschine entfernten Position
angeordnet ist, ohne Drehung an die Basis 12 der
Formmaschine gekoppelt werden. Daher kann der
Robotersockel 14, der an einer von der Seitenflache
der Basis 12 der Formmaschine entfernten Position
angeordnet ist, an der Basis 12 der Formmaschine
fixiert werden.

[0044] Die oben beschriebene Ausfihrungsform
kann wie folgt modifiziert werden.

(Abanderung 1)

[0045] Fig. 11A ist eine schematische Darstellung
eines Teils der ersten Kopplungseinheit 34A der ers-
ten Abwandlung. Fig. 11B ist eine Querschnittsan-
sicht entlang der Linie XIB-XIB. In den Fig. 11A und
Fig. 11B ist das zweite Stiftaufnahmeelement 50 der
ersten Kopplungseinheit 34A nicht dargestellt. In den
Fig. 11A und Fig. 11B sind die Komponenten, die
den in der Ausfiihrungsform beschriebenen Kompo-
nenten entsprechen, mit denselben Bezugsziffern
gekennzeichnet. Bei dieser Anderung wird die
Beschreibung, die sich mit der Ausfihrungsform
Uberschneidet, weggelassen.

[0046] In diesem modifizierten Beispiel unterschei-
det sich die Form des Stiftaufnahmeelements 46
von der Ausfihrungsform und ist scheibenférmig
ausgebildet. Die Form des Stiftaufnahmeelements
46 kann auch eine andere Form als eine Scheiben-
form haben. Auferdem durchdringt das Einflhrungs-
loch 46H in diesem modifizierten Beispiel nicht das
Stiftaufnahmeelement 46 (siehe Fig. 11B). Das Ein-
fuhrungsloch 46H der vorliegenden Abwandlung ist
als Aussparung ausgebildet, die sich von der Flache
(Oberseite), in die das Stiftelement 38 eingefuhrt

7/30

wird, in Richtung der Rickseite (Unterseite)
erstreckt, aber die Rickseite nicht erreicht. Ferner
ist in diesem modifizierten Beispiel die GroRRe des
Tragerelements 52 gréfer als bei der Ausflihrungs-
form.

[0047] Die erste Kopplungseinheit 34A der vorlie-
genden Abwandlung verfligt tGber einen Motor 60.
Der Motor 60 treibt das Stiftaufnahmeelement 46 in
eine beliebige Drehposition. Der Motor 60 weist eine
Drehwelle 60A auf. Die Drehwelle 60A ist so an dem
Stiftaufnahmeelement 46 fixiert, dass sie mit der Mit-
telachse AX (Fig. 11B) des Einfihrungslochs 46H
fluchtet. Der Motor 60 ist durch ein Fixierungsele-
ment (nicht dargestellt) an dem Trégerelement 52
fixiert und ist Uber das Tragerelement 52 an der
Basis der Formmaschine angebracht. Das Trager-
element 52 der vorliegenden Abwandlung ist mit
einem Durchgangsloch 52H (Fig. 11B) versehen,
und das Stiftaufnahmeelement 46 ist drehbar im
Durchgangsloch 52H angeordnet.

[0048] Das Stiftaufnahmeelement 46 der vorliegen-
den Abwandlung stiitzt somit das Fihrungselement
48 und den Anschlag 54 drehbar ab und wird durch
den Motor 60 in eine beliebige Drehposition
gebracht. Somit kann die Fiihrungsrichtung des Fih-
rungselements 48 in eine beliebige Position gedndert
werden. Daher kann in diesem modifizierten Beispiel
die FlUhrungsrichtung des Fiihrungselements 48 so
eingestellt werden, dass sie zu einem Weg wird, ent-
lang dem sich der Robotersockel 14 bewegen kann,
wahrend er die peripheren Einrichtungen der Basis
12 der Formmaschine vermeidet.

(Abanderung 2)

[0049] Fig. 12 ist eine Ansicht, die einen Teil der ers-
ten Kopplungseinheit 34A von Abwandlung 2 zeigt.
In Fig. 12 sind das zweite Bolzenaufnahmeelement
50 und das Tragerelement 52 der ersten Kopplungs-
einheit 34A weggelassen. In Fig. 12 sind die Kompo-
nenten, die den in der Ausfiihrungsform beschriebe-
nen entsprechen, mit denselben Bezugsziffern
gekennzeichnet. Bei dieser Anderung wird die
Beschreibung, die sich mit der Ausfihrungsform
Uberschneidet, weggelassen.

[0050] In diesem modifizierten Beispiel ist die GréRe
des Stiftaufnahmeelements 46 gréRer als in der Aus-
fuhrungsform. Das Stiftaufnahmeelement 46 ist mit
einer Vielzahl von Schraubenléchern 46SH in
Abstanden in der Drehrichtung ausgebildet. Jedes
der mehreren Schraubenlécher 46SH hat die gleiche
Form und GroRe. Der Abstand von der Mittelachse
AX des Einfihrungslochs 46H des Stiftaufnahmeele-
ments 46 zur Mitte jedes der mehreren Schrauben-
I6cher 46SH ist derselbe.
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[0051] Die erste Kopplungseinheit 34A der vorlie-
genden Anderung umfasst ein Fixierungselement
62. Das Fixierungselement 62 fixiert das Fuhrungs-
element 48 an dem Stiftaufnahmeelement 46. Das
Fixierungselement 62 ist an jeder der beiden ersten
Schienen 48A vorgesehen. Das Fixierungselement
62 ist mit einem Durchgangsloch 62H versehen,
durch das ein Fixierungselement, wie z. B. ein Bol-
zen, der in das Schraubenloch 46SH geschraubt
wird, eingefihrt wird.

[0052] Der Bediener schraubt das durch das Durch-
gangsloch 62H eingefiihrte Fixierungselement in
eines der mehreren Schraubenlécher 46SH.
Dadurch wird das Fihrungselement 48 an der Stelle,
an der das Fixierungselement eingeschraubt wird,
am Stiftaufnahmeelement 46 fixiert.

[0053] Wie oben beschrieben, ist in der vorliegen-
den Abwandlung das Fixierungselement 62 vorgese-
hen, das das Flhrungselement 48 an dem Stiftauf-
nahmeelement 46 fixiert, indem das
Fixierungselement in eines der mehreren Schrau-
benlécher 46SH, die in dem Stiftaufnahmeelement
46 ausgebildet sind, eingeschraubt wird. Somit
kann die Fuhrungsrichtung des Fihrungselements
48 durch den Bediener in eine beliebige Position
gebracht werden. Daher kann die Fihrungsrichtung
des Fihrungselements 48 so eingestellt werden,
dass sie zu einer Route wird, durch die sich der
Robotersockel 14 bewegen kann, wahrend er die
peripheren Vorrichtungen der Basis 12 der Formma-
schine umgeht.

(Abanderung 3)

[0054] Fig. 13 ist eine schematische Darstellung,
die eine Abwandlung des Drehunterdriickungsab-
schnitts 56 aus demselben Blickwinkel wie Fig. 9
zeigt. In Fig. 13 sind die Komponenten, die den in
der Ausfuihrungsform beschriebenen entsprechen,
mit denselben Bezugsziffern gekennzeichnet. In die-
ser Abwandlung wird die Beschreibung, die sich mit
der Ausfiihrungsform Uberschneidet, weggelassen.

[0055] Der Drehunterdriickungsabschnitt 56 hat ein
vorstehendes Element 64 anstelle des Kontaktele-
ments 58 (Fig. 5B). Das Vorsprungselement 64 ist
an der Basis der Formmaschine angebracht. Das
Vorsprungselement 64 hat ein Paar von Vorspriingen
64A. Wenn die Basis 12 der Formmaschine und der
Robotersockel 14 durch den Kopplungsmechanis-
mus 34 miteinander gekoppelt sind, kommt das
Paar von Vorspriingen 64A in Punktkontakt mit dem
Robotersockel 14, wobei die Stiftachse des Stiftele-
ments 38 dazwischen angeordnet ist.

[0056] Das Paar der Vorspriinge 64A kann die Sei-
tenflache 14S des Robotersockels 14 beriihren. Das
Paar der Vorspriinge 64A kann in Kontakt mit einem
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Teil der zweiten Kopplungseinheit 34B sein. Fig. 13
zeigt einen Fall, in dem das Paar von Vorspriingen
64A in Kontakt mit der Grundplatte 36 der zweiten
Kopplungseinheit 34B steht. Ferner kann das Vor-
sprungselement 64 in ein erstes Vorsprungselement
mit einem des Paars von Vorspriingen 64A und ein
zweites Vorsprungselement mit dem anderen des
Paars von Vorspriingen 64A unterteilt sein.

[0057] Auch mit einem solchen Vorsprungselement
64 kann, ahnlich wie bei dem Kontaktelement 58
(Fig. 5B), verhindert werden, dass sich der Roboter-
sockel 14 um die Stiftachse des Stiftelements 38 in
Bezug auf der Sockel 12 der Formmaschine dreht.

[0058] Der Drehunterdriickungsabschnitt 56 kann
sowohl das Kontaktelement 58 der Ausfiihrungsform
(Fig. 5B) als auch das Vorsprungselement 64 der
vorliegenden Abwandlung aufweisen. Auf diese
Weise kann im Vergleich zu dem Fall, in dem der
Drehunterdriickungsabschnitt 56 nur entweder das
Kontaktelement 58 (Fig. 5B) oder das Vorsprungs-
element 64 aufweist, die Kraft zur Unterdriickung
der Drehung des Robotersockels 14 in Bezug auf
die Basis 12 der Formmaschine erhéht werden.

[0059] Das Vorsprungselement 64 kann am Robo-
tersockel 14 angebracht werden. In diesem Fall hat
das Vorsprungselement 64 ein Paar von Vorsprin-
gen, die einen Punktkontakt mit der Basis der Form-
maschine herstellen, wobei die Stiftachse des Stifte-
lements 38 dazwischen angeordnet ist. In ahnlicher
Weise kann das Kontaktelement 58 (Fig. 5B) am
Robotersockel 14 vorgesehen sein. In diesem Fall
steht das Kontaktelement 58 auf beiden Seiten in
Oberflachenkontakt mit dem Sockel der Formma-
schine, so dass die Stiftachse des Stiftelements 38
dazwischen liegt.

(Abanderung 4)

[0060] Fig. 14 ist eine schematische Darstellung
eines Falles, in dem mehrere Kopplungsmechanis-
men 34 vorgesehen sind. Fig. 14 ist eine Draufsicht
auf das mechanische System 10 von Fig. 1. In
Fig. 14 ist der Roboter 24 nicht dargestellt. In
Fig. 14 sind die Komponenten, die den in der Ausfih-
rungsform beschriebenen entsprechen, mit densel-
ben Bezugsziffern gekennzeichnet. In dieser Ande-
rung wird die Beschreibung, die sich mit der
Ausfiuihrungsform Uberschneidet, weggelassen.

[0061] In dieser Abwandlung weist die Fixiervorrich-
tung 16 eine Vielzahl von Kopplungsmechanismen
34 auf. Jeder der mehreren Kopplungsmechanismen
34 weist die erste Kopplungseinheit 34A der
Abwandlung 1 und die zweite Kopplungseinheit 34B
der Ausfuhrungsform auf. Ein Pfeil in Fig. 14 zeigt
schematisch die in der ersten Abwandlung oder der
zweiten Abwandlung beschriebene Fuhrungsrich-
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tung an. In dieser Abwandlung kann die erste Kopp-
lungseinheit 34A der Abwandlung 1 in die erste
Kopplungseinheit 34A der Abwandlung 2 oder die
erste Kopplungseinheit 34A der Ausflihrungsform
geandert werden.

[0062] In einem Fall, in dem die Fixiervorrichtung 16
eine Vielzahl von Kopplungsmechanismen 34 auf-
weist, dient das Stiftelement 38 jedes Kopplungsme-
chanismus 34 als der Drehunterdriickungsabschnitt
56. Das heildt, der Drehunterdriickungsabschnitt 56
umfasst das Stiftelement 38 jedes der mehreren
Kopplungsmechanismen 34. Selbst wenn das Kon-
taktelement 58, das Vorsprungselement 64 und das
zweite Stiftelement 42 nicht vorhanden sind, kann
somit verhindert werden, dass sich der Roboterso-
ckel 14 um die Stiftachse des Stiftelements 38 in
Bezug auf der Sockel 12 der Formmaschine dreht.
Wenn mindestens eines von dem Kontaktelement
58, dem Vorsprungselement 64 und dem zweiten
Stiftelement 42 vorgesehen ist, kann die Unterdriick-
ungskraft zum Unterdriicken der Drehung des Robo-
tersockels 14 relativ zu der Basis 12 der Formma-
schine erhdht werden.

(Abanderung 5)

[0063] Fig. 15 ist eineDarstellung, die eine Abwand-
lung der Fixiervorrichtung 16 aus demselben Blick-
winkel wie Fig. 6 zeigt. In Fig. 15 sind die Komponen-
ten, die den in der Ausfiihrungsform beschriebenen
entsprechen, mit denselben Bezugsziffern gekenn-
zeichnet. In dieser Abwandlung wird die Beschrei-
bung, die sich mit der Ausfiihrungsform (iberschnei-
det, weggelassen.

[0064] Die Fixiervorrichtung 16 dieser Abwandlung
umfasst einen Sensor 66 und eine mit dem Sensor
66 verbundene Signalverarbeitungseinheit 68.

[0065] Der Sensor 66 erfasst den Abstand zwischen
der Basis der Formmaschine und dem Roboterso-
ckel 14. Der Sensor 66 kann an der ersten Kopp-
lungseinheit 34A, der zweiten Kopplungseinheit
34B, der Basis der Formmaschine oder dem Robo-
tersockel 14 angebracht sein. Fig. 15 zeigt ein Bei-
spiel, bei dem der Sensor 66 am Kontaktelement 58
der ersten Kopplungseinheit 34A angebracht ist.

[0066] Die Signalverarbeitungseinheit 68 kann in
den Sensor 66 oder in eine Steuereinrichtung einer
Industriemaschine (Spritzgielmaschine 18) einge-
baut sein. Wenn die Basis 12 der Formmaschine
und der Robotersockel 14 durch den Kopplungsme-
chanismus 34 gekoppelt sind, erfasst die Signalver-
arbeitungseinheit 68 den Abstand zwischen der
Basis 12 der Formmaschine und dem Robotersockel
14 von dem Sensor 66. Die Signalverarbeitungsein-
heit 68 Uberwacht das Ausmal der Anderung des
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Abstands zwischen der Basis 12 der Formmaschine
und dem Robotersockel 14.

[0067] Wenn der Betrag der Anderung des
Abstands zwischen der Basis 12 der Formmaschine
und dem Robotersockel 14 einen Schwellenwert
Uberschreitet, gibt die Signalverarbeitungseinheit 68
ein Signal zum Anhalten der Industriemaschine
(Spritzgielmaschine 18) an die Steuereinrichtung
der Industriemaschine aus. Auf diese Weise kann
ein unerwarteter Unfall oder ahnliches, im Voraus
verhindert werden, der durch eine groRe Anderung
des Abstands zwischen dem Robotersockel 14 und
der Basis 12 der SpritzgieBmaschine verursacht
wird.

(Abanderung 6)

[0068] Fig. 16 zeigt eine weitere Abwandlung der
Fixiervorrichtung 16. In Fig. 16 sind die Komponen-
ten, die den in der Ausfiihrungsform beschriebenen
entsprechen, mit denselben Bezugsziffern gekenn-
zeichnet. In dieser Abwandlung wird die Beschrei-
bung, die sich mit der Ausfliihrungsform lberschnei-
det, weggelassen.

[0069] In der vorliegenden Abwandlung sind ein
Sensor 70 und eine mit dem Sensor 70 verbundene
Anzeigesteuereinheit 72 neu vorgesehen.

[0070] Der Sensor 70 erfasst die H6he der Installa-
tionsflache, auf der der Robotersockel 14 installiert
ist. Der Sensor 70 kann an der zweiten Kopplungs-
einheit 34B oder am Robotersockel 14 angebracht
werden. Fig. 16 zeigt ein Beispiel, bei dem der Sen-
sor 70 am Robotersockel 14 angebracht ist.

[0071] Das Anzeigesteuergerat 72 kann in den Sen-
sor 70 oder in die Steuereinrichtung der Industriema-
schine (SpritzgieRmaschine 18) eingebaut sein. Die
Anzeigesteuereinheit 72 erfasst von dem Sensor 70
die Héhe der Aufstellflache, auf der der Roboterso-
ckel 14 aufgestellt ist.

[0072] Aufder Grundlage der vom Sensor 70 erfass-
ten Hohe Uber der Installationsoberflache berechnet
die Anzeigesteuereinheit 72 die Hohe der Stiftachse
des zweiten Stiftelements 42 in Bezug auf die Hohe
des im zweiten Stiftaufnahmeelement 50 ausgebilde-
ten Einfihrungslochs 50H. Die Anzeigesteuereinheit
72 veranlasst eine Anzeigeeinheit, das Berech-
nungsergebnis anzuzeigen. Auf diese Weise kann
die Héhe des Robotersockels 14 von der Aufstellfla-
che in Bezug auf der Sockel 12 der Formmaschine
genau eingestellt werden, ohne dass der Bediener
die Einstellvorrichtung 32 (Fig. 3) verstellen muss,
wahrend er die Position der Stiftachse in Bezug auf
das Einfiihrungsloch 50H betrachtet.
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(Abanderung 7)

[0073] Das Fuhrungselement 48 der Ausfluhrungs-
form oder das Fuhrungselement 48 der Abwandlung
2 kann direkt an der Basis der Formmaschine ange-
bracht werden. Da das Fihrungselement 48 der
Abwandlung 1 zusammen mit dem Stiftaufnahmeele-
ment 46 rotiert, kann das Fiihrungselement 48 nicht
direkt an der Basis der Formmaschine angebracht
werden. Wie oben beschrieben, wird das Fiihrungs-
element 48 der Abwandlung 1 Giber den Motor 60 und
das Tragerelement 52 an der Basis der Formma-
schine angebracht. In dieser Ausflihrungsform ist
die erste Kopplungseinheit 34A am Sockel der Form-
maschine und die zweite Kopplungseinheit 34B am
Robotersockel 14 angebracht. Die erste Kopplungs-
einheit 34A kann jedoch auch am Robotersockel 14
und die zweite Kopplungseinheit 34B am Sockel der
Formmaschine angebracht sein.

(Abanderung 8)

[0074] Die oben beschriebenen Ausflihrungsformen
und Abwandlungen koénnen innerhalb eines
Bereichs, in dem keine Widerspriiche auftreten,
beliebig kombiniert werden.

[Erfindung]

[0075] Nachfolgend werden die erste Erfindung und
die zweite Erfindung als Erfindungen beschrieben,
die aus den oben beschriebenen Ausfuhrungsfor-
men und Abwandlungen verstanden werden kénnen.

(Erste Erfindung)

[0076] Die erste Erfindung ist die Fixiervorrichtung
(16) zum Fixieren eines zweiten Sockels (14) an
einem ersten Sockel (12) mit einem Kopplungsme-
chanismus (34), der ein Stiftelement (38), das sich
in einer Richtung senkrecht zu einer Installationsfla-
che, auf der ein Sockel installiert ist, erstreckt und
das den ersten Sockel und den zweiten Sockel mit
dem Stiftelement miteinander koppelt, und einen
Drehunterdriickungsabschnitt (56) umfasst, der eine
Drehung des zweiten Sockels um die Stiftachse des
Stiftelements in Bezug auf den ersten Sockel unter-
driickt. Somit kann der zweite Sockel, der an einer
von der Seitenflache des ersten Sockels entfernten
Position angeordnet ist, mit dem ersten Sockel
gekoppelt werden, ohne sich zu drehen, indem das
Stiftelement verwendet wird, das sich in der Richtung
senkrecht zur Installationsflache erstreckt. Daher
kann der zweite Sockel, der in einer von der Seiten-
flache des ersten Sockels entfernten Position ange-
ordnet ist, an dem ersten Sockel fixiert werden.

[0077] Der Drehunterdriickungsabschnitt kann ein
Kontaktelement (58) umfassen, das an mindestens
einem der beiden Sockel vorgesehen ist, so dass,

wenn der erste Sockel und der zweite Sockel durch
den Kopplungsmechanismus gekoppelt sind, das
Kontaktelement einen Oberflachenkontakt Uber
beide Seiten herstellt, der die Achse des Stiftele-
ments einschlieBt und die Drehung unterdriickt. Auf
diese Weise ist es mdglich, eine Drehung des zwei-
ten Sockels um die Achse des Stifts gegenliber dem
ersten Sockel zu verhindern, auch wenn nicht meh-
rere Kopplungsmechanismen vorgesehen sind.

[0078] Der Drehunterdriickungsabschnitt kann an
mindestens einem von dem ersten Sockel und dem
zweiten Sockel vorgesehen sein und kann das Vor-
sprungselement (64) umfassen, das an mindestens
einem von dem ersten Sockel und dem zweiten
Sockel in einer Weise vorgesehen ist, dass, wenn
der erste Sockel und der zweite Sockel durch den
Kopplungsmechanismus gekoppelt sind, das Vor-
sprungselement auf beiden Seiten der Achse des
Stiftelements in Kontakt kommt und die Drehung
unterdrickt. Auf diese Weise ist es mdglich, eine
Drehung des zweiten Sockels um die Achse des
Zapfens gegeniiber dem ersten Sockel zu verhin-
dern, selbst wenn nicht mehrere Kopplungsmecha-
nismen vorgesehen sind.

[0079] Die Fixiervorrichtung kann zwei oder mehr
der Kopplungsmechanismen umfassen, wobei der
Drehunterdriickungsabschnitt das  Stiftelement
jedes der Kopplungsmechanismen umfassen kann.
Auf diese Weise kann der zweite Sockel an einer
Drehung um die Stiftachse in Bezug auf den ersten
Sockel gehindert werden, selbst wenn kein Kontakt-
oder Vorsprungselement vorhanden ist.

[0080] Der Kopplungsmechanismus kann ein zwei-
tes Stiftelement (42) umfassen, das sich in einer
Richtung erstreckt, die die Achse des Stiftelements
schneidet, und kann den ersten Sockel und den
zweiten Sockel mithilfe des Stiftelements und des
zweiten Stiftelements miteinander koppeln. Dadurch
kann eine Verschiebung des zweiten Sockels relativ
zum ersten Sockel in der Hohenrichtung unterdriickt
werden. Aulerdem kann verhindert werden, dass
sich der zweite Sockel in Bezug auf den ersten
Sockel um die Achse des Stiftelements dreht.

[0081] Der zweite Sockel kann eine Vielzahl von
Beinen (28) umfassen, die mit einer Einstellvorrich-
tung (32) versehen sind, der die H6he von der Instal-
lationsflache einstellt, und wenn die Héhe von der
Installationsflache durch die Einstellvorrichtung ein-
gestellt wird, kann das zweite Stiftelement die Hohe
der zweiten Halterung von der Installationsflache in
Bezug auf den ersten Sockel positionieren. So kann
die Hohe des zweiten Sockels relativ zum ersten
Sockel genau eingestellt werden.

[0082] Der Kopplungsmechanismus kann ein Stiftt-
réagerelement (40), das am zweiten Sockel vorgese-
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hen ist und das Stiftelement entlang der axialen Rich-
tung des Stiftelements verschiebbar halt, ein Stiftauf-
nahmeelement (46), das am ersten Sockel vorgese-
hen ist und ein Einfuhrungsloch (46H) aufweist,
durch das das Stiftelement eingefuhrt wird, und ein
Flhrungselement (48) umfassen, das am ersten
Sockel vorgesehen ist und das Stiftelement in das
EinfUhrungsloch fuhrt. Auf diese Weise kdnnen der
erste Sockel und der zweite Sockel miteinander ver-
bunden werden, indem das Stiftelement durch das
EinfUhrungsloch eingefihrt wird.

[0083] Das Fihrungselement kann ein Paar erster
Schienen (48A) umfassen, die sich in einer Richtung
mit einem Abstand dazwischen erstrecken, und ein
Paar zweiter Schienen (48B), die an den Enden des
Paars erster Schienen vorgesehen sind und sich so
ausbreiten, dass der Abstand mit zunehmendem
Abstand vom Einfuihrungsloch zunimmt. Auf diese
Weise kann das Stiftelement in das Paar der ersten
Schienen eingefuhrt werden, ohne dass der Bedie-
ner gezwungen ist, den zweiten Sockel mit Blick auf
das Stiftelement zu bewegen.

[0084] Der Kopplungsmechanismus kann einen
Motor (60) umfassen, der eine drehbare Welle
(60A) aufweist, die an dem Stiftaufnahmeelement
SO angebracht ist, dass sie mit der Mittelachse (AX)
des Einflihrungslochs fluchtet, und der das Stiftauf-
nahmeelement in eine beliebige Drehposition
antreibt, sowie ein Tragerelement (52), das an dem
ersten Sockel angebracht ist und an dem der Motor
fixiert ist. Somit kann die Fihrungsrichtung des Fiih-
rungselements in eine beliebige Position geandert
werden. Wenn also der zweite Sockel so bewegt
wird, dass das Stiftelement des zweiten Sockels zwi-
schen das Paar zweiter Schienen des ersten Sockels
eintritt, kann die FUhrungsrichtung so eingestellt wer-
den, dass sie zu einem Weg wird, um die peripheren
Vorrichtungen des ersten Sockels zu vermeiden.

[0085] Der erste Sockel kann eine Maschinenbasis
einer Industriemaschine sein. So kann ein Roboter
oder dergleichen, der mit der Industriemaschine
zusammenarbeitet, auf dem zweiten Sockel instal-
liert werden, der an einer von der Seitenflache des
Sockels der Industriemaschine entfernten Position
angeordnet ist.

[0086] Eine Fixiervorrichtung kann einen Sensor
(66) enthalten, der den Abstand zwischen dem ers-
ten Sockel und dem zweiten Sockel erfasst, und eine
Signalverarbeitungseinheit (68), die ein Signal zum
Anhalten der Industriemaschine ausgibt, wenn der
Betrag der Abstandsanderung beim Koppeln des
ersten Sockels und des zweiten Sockels durch den
Kopplungsmechanismus einen Schwellenwert Uber-
schreitet. Auf diese Weise ist es mdoglich, einen
Unfall oder ahnliches zu verhindern, der durch eine

groBe Anderung des Abstands zwischen dem ersten
Sockel und dem zweiten Sockel verursacht wird.

[0087] Die Industriemaschine kann eine Spritzgiel3-
maschine 18 oder eine Werkzeugmaschine sein. So
kann ein Roboter oder ahnliches, der mit einer Spritz-
gieBmaschine oder einer Werkzeugmaschine
zusammenarbeitet, auf dem zweiten Sockel instal-
liert werden.

(Zweite Erfindung)

[0088] Eine zweite Erfindung ist ein mechanisches
System (10), das die Fixiervorrichtung, eine Indust-
riemaschine mit dem ersten Sockel und einen Robo-
ter (24), der auf dem zweiten Sockel steht, umfasst.
Das mechanische System (10) ist mit der Fixiervor-
richtung versehen. Daher kann der zweite Sockel,
der an einer von der Seitenflache des ersten Sockels
entfernten Position angeordnet ist, mit dem ersten
Sockel gekoppelt werden, ohne sich zu drehen,
indem das Stiftelement verwendet wird, das sich in
der Richtung senkrecht zur Installationsflache
erstreckt. Daher kann der zweite Sockel, der an
einer von der Seitenflache des ersten Sockels ent-
fernten Position angeordnet ist, an dem ersten
Sockel fixiert werden.
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Patentanspriiche

1. Eine Fixiervorrichtung (16) zur Fixierung eines
zweiten Sockels (14) an einem ersten Sockel (12),
umfassend:
einen Kopplungsmechanismus (34), der ein Stiftele-
ment (38) umfasst, das sich in einer Richtung senk-
recht zu einer Installationsflache erstreckt, auf der
ein Sockel installiert ist, und das den ersten Sockel
und den zweiten Sockel mit dem Stiftelement mitei-
nander koppelt; und
einen Drehunterdrickungsabschnitt (56), der die
Drehung des zweiten Sockels um eine Stiftachse
des Stiftelements in Bezug auf den ersten Sockel
unterdruckt.

2. Die Fixiervorrichtung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass der Drehunter-
drickungsabschnitt ein  Kontaktelement (58)
umfasst, das an mindestens einem von dem ersten
Sockel oder dem zweiten Sockel in einer Weise vor-
gesehen ist, dass, wenn der erste Sockel und der
zweite Sockel durch den Kopplungsmechanismus
gekoppelt sind, das Kontaktelement einen Oberfla-
chenkontakt Uber beide Seiten herstellt, der die
Achse des Stiftelements sandwichartig einschlief3t
und die Drehung unterdrickt.

3. Die Fixiervorrichtung nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass der Drehunter-
driickungsabschnitt an mindestens einem von dem
ersten Sockel oder dem zweiten Sockel vorgesehen
ist und ein Vorsprungselement (64) umfasst, das an
mindestens einem von dem ersten Sockel oder dem
zweiten Sockel in einer Weise vorgesehen ist, dass,
wenn der erste Sockel und der zweite Sockel durch
den Kopplungsmechanismus gekoppelt sind, das
Vorsprungselement auf beiden Seiten der Achse
des Stiftelements in Kontakt kommt und die Dre-
hung unterdruckt.

4. Die Fixiervorrichtung nach einem der Anspri-
che 1 bis 3, ferner umfassend zwei oder mehr der
Kopplungsmechanismen, wobei der die Drehung
unterdrickende Teil das Stiftelement jedes der
Kopplungsmechanismen umfasst.

5. Die Fixiervorrichtung nach einem der Anspru-
che 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass der
Kopplungsmechanismus ein zweites Stiftelement
(42) umfasst, das sich in einer Richtung erstreckt,
die die Achse des Stiftelements schneidet, und den
ersten Sockel und den zweiten Sockel unter Ver-
wendung des Stiftelements und des zweiten Stifte-
lements koppelt.

6. Die Fixiervorrichtung nach Anspruch 5,
wobei
der zweite Sockel eine Vielzahl von Beinen (28)
umfasst, die mit einer Einstellvorrichtung (32) verse-

hen sind, der eine H6he von der Installationsflache
einstellt, und

wenn die Hohe von der Installationsflache durch die
Einstellvorrichtung eingestellt wird, positioniert das
zweite Stiftelement die Hohe des zweiten Sockels
von der Installationsflache relativ zum ersten
Sockel.

7. Die Fixiervorrichtung nach einem der Anspru-
che 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass
der Kopplungsmechanismus umfasst:
ein Stifttragerelement (40), das an dem zweiten
Sockel vorgesehen ist und das Stiftelement entlang
einer axialen Richtung des Stiftelements gleitend
tragt;
ein Stiftaufnahmeelement (46), das an dem ersten
Sockel vorgesehen ist und ein Einflihrungsloch
(46H) aufweist, durch das das Stiftelement einge-
fuhrt wird; und
ein Fihrungselement (48), das an dem ersten
Sockel vorgesehen ist und das Stiftelement zu dem
Einflhrungsloch fiihrt.

8. Die Fixiervorrichtung nach Anspruch 7,
dadurch gekennzeichnet, dass das Fuhrungsele-
ment ein Paar erster Schienen (48A), die sich in
einer Richtung mit einem Abstand dazwischen
erstrecken, und ein Paar zweiter Schienen (48B)
umfasst, die an den Enden des Paars erster Schie-
nen vorgesehen sind und sich so ausbreiten, dass
der Abstand mit zunehmendem Abstand vom Ein-
fuhrungsloch zunimmt.

9. Die Fixiervorrichtung nach Anspruch 7 oder 8,
dadurch gekennzeichnet, dass
der Kopplungsmechanismus umfasst
einen Motor (60), der eine Drehwelle (60A) aufweist,
die an dem stiftaufnehmenden Element so ange-
bracht ist, dass sie mit einer Mittelachse (AX) des
Durchgangslochs fluchtet und das stiftaufnehmende
Element in eine gewunschte Drehposition antreibt,
und
ein Tragerelement (52), das an dem ersten Sockel
fixiert ist und an dem der Motor fixiert ist.

10. Die Fixiervorrichtung nach einem der
Anspriche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet,
dass der erste Sockel ein Maschinensockel einer
Industriemaschine ist.

11. Die Fixiervorrichtung nach Anspruch 10, fer-
ner umfassend:
einen Sensor (66), der einen Abstand zwischen dem
ersten Sockel und dem zweiten Sockel erfasst; und
eine Signalverarbeitungseinheit (68), die ein Signal
zum Anhalten der Industriemaschine ausgibt, wenn
ein Betrag der Anderung des Abstands, wenn der
erste Sockel und der zweite Sockel durch den Kopp-
lungsmechanismus miteinander gekoppelt sind,
einen Schwellenwert Gberschreitet.
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12. Die Fixiervorrichtung nach Anspruch 10 oder
11, wobei die Industriemaschine eine SpritzgieRma-
schine (18) oder eine Werkzeugmaschine ist.

13. Ein mechanisches System (10), das Folgen-
des umfasst:
die Fixiervorrichtung nach einem der Anspriche 1
bis 12;
eine Industriemaschine, die den ersten Sockel ent-
halt; und
einen Roboter (24), der auf dem zweiten Sockel
steht.

Es folgen 16 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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FIG. 7
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FIG. 9
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FIG. 10
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FIG. 13
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