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(57) Hauptanspruch: Haltevorrichtung (15) zur Fixierung
von entlang eines Armes (12) eines Industrieroboters (1)
gefuihrten Leitungen (13, 14) am Roboterarm, mit einem
ersten Befestigungsabschnitt (161) zur Befestigung der
Haltevorrichtung am Roboterarm, und einem zweiten Be-
festigungsabschnitt (162) zur Befestigung der Leitungen an
der Haltevorrichtung, dadurch gekennzeichnet, daf der
erste Befestigungsabschnitt (161) und der zweite Befesti-
gungsabschnitt (162) im bestimmungsgemafl miteinander
verbundenen Zustand relativ zueinander bewegbar sind.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vor-
richtung gemaR dem Oberbegriff des Schutzan-
spruchs 1, d.h. eine Haltevorrichtung zur Fixierung
von entlang eines Armes eines Industrieroboters ge-
fuhrten Leitungen am Roboterarm, mit einem ersten
Befestigungsabschnitt zur Befestigung der Haltevor-
richtung am Roboterarm, und einem zweiten Befesti-
gungsabschnitt zur Befestigung der Leitungen an der
Haltevorrichtung.

[0002] Industrieroboter sind seit vielen Jahren in
den unterschiedlichsten Ausfihrungsformen bekannt
und werden beispielsweise, aber nicht ausschliel3lich
von der KUKA Roboter GmbH, Zugspitzstralte 140,
D-86165 Augsburg entwickelt und hergestellt.

[0003] Industrieroboter bestehen im allgemeinen
aus einem am Boden oder auf Schienen stehenden
Sockel, einem daran befestigten Roboterarm, und ei-
nem am anderen Ende des Roboterarmes befestig-
ten Effektor.

[0004] Der Roboterarm besteht im allgemeinen aus
mehreren Gliedern, die Uber Gelenke miteinander
verbunden sind und somit relativ zueinander
schwenkbar und/oder drehbar sind.

[0005] Der am Roboterarm befestigte Effektor ist
das Werkzeug, mit dem der Roboter in der Lage ist,
die ihm obliegende Tatigkeit zu verrichten. Beispiele
hierfur sind ein Greifer, der wie eine Hand Objekte
aufnehmen und wieder loslassen kann, ein Werk-
zeug zum Schrauben, Schleifen etc., eine Klebevor-
richtung, eine Schweillvorrichtung, eine Lackiervor-
richtung, und vieles andere mehr. Der Effektor ist im
allgemeinen uber diverse Leitungen mit dem Sockel
oder einer sonstigen Komponente des Roboters ver-
bunden. Diese Leitungen umfassen je nach der Art
des Effektors beispielsweise (aber nicht ausschlief3-
lich) elektrische Leitungen, Hydraulik-Leitungen,
Pneumatik-Leitungen, Leitungen zur Zufuhr von Ver-
brauchsmaterialien wie Schwei3draht, Schweil3gas,
Schmierstoffen, Kihimittel, und Leitungen zum Ab-
transport von bei der Arbeit entstehenden Gasen,
Dampfen, Flissigkeiten etc.

[0006] Die besagten Leitungen werden auf’en am
Roboterarm entlang zum Effektor gefuhrt. Durch die
Bewegungen des Roboterarms sind die Leitungen
hohen Belastungen ausgesetzt. Sie kdnnen vor allem
durch Knicken oder Scheuern am Roboterarm oder
Effektor relativ leicht beschadigt werden. Meistens
werden die Leitungen daher durch einen im allgemei-
nen aus Kunststoff gefertigten Schlauch gefiihrt. Der
Schlauch und die diesen durchlaufenden Leitungen
werden im folgenden als Schlauchpaket bezeichnet.
Durch die Fuhrung der Leitungen in einem Schlauch-
paket sind sie wesentlich besser vor Beschadigun-
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gen geschutzt als wenn sie einzeln zum Effektor ge-
fuhrt werden. Das Schlauchpaket wird Giber eine oder
mehrere Befestigungsvorrichtungen am Roboterarm
befestigt.

[0007] Dies ist in der Fig. 3 veranschaulicht. Die
Fig. 3 zeigt einen Roboter 1, der einen Sockel 11, ei-
nen Roboterarm 12, einen in der Fig. 3 nicht gezeig-
ten Effektor, und ein Schlauchpaket 13 umfaft.

[0008] Der Roboterarm 12 besteht aus mehreren,
Uber Gelenke miteinander verbundenen Gliedern,
wobei am vordersten Glied 12-n des Roboterarmes
der in der Fig. 3 nicht gezeigte Effektor montierbar
ist.

[0009] Dem Effektor werden uber das Schlauchpa-
ket 13 diverse Leitungen 14 zugefihrt.

[0010] Das Schlauchpaket 13 erstreckt sich zwi-
schen dem Effektor und einem Roboterarm-Glied
12—m (oder einer beliebigen anderen Stelle des Ro-
boters) und wird auRen am Roboterarm 12 entlang
geflhrt. Das Schlauchpaket 13 ist Giber mehrere Hal-
tevorrichtungen am Roboterarm 12 befestigt, von
welchen in der Fig. 3 jedoch nur eine am vordersten
Roboterarm-Glied vorgesehene Haltevorrichtung 15
gezeigt ist.

[0011] Die Haltevorrichtung 15 ist in Fig. 4 gezeigt.
Sie besteht aus einem ersten Befestigungsabschnitt
151 zur Befestigung der Haltevorrichtung am Robo-
terarm-Glied 12-n, einem zweiten Befestigungsab-
schnitt 152 zur Befestigung des Schlauchpaketes 13
an der Haltevorrichtung, und einem Verbindungsab-
schnitt 153, durch welchen der erste Befestigungsab-
schnitt 151 und der zweite Befestigungsabschnitt 152
starr miteinander verbunden sind.

[0012] Der erste Befestigungsabschnitt 151 und der
zweite Befestigungsabschnitt 152 werden durch
Klemmringe oder Schellen gebildet, mittels welcher
die Haltevorrichtung 15 und der Roboterarm 12 sowie
die Haltevorrichtung 15 und das Schlauchpaket 13
kraftschllissig miteinander verbunden werden.

[0013] Der Verbindungsabschnitt 153 besteht aus
einer vom ersten Befestigungsabschnitt 151 radial
nach au3en abgehenden Stange 1531, und einer so-
wohl am zweiten Befestigungsabschnitt 152 als auch
an der Stange 1531 befestigten Schelle 1532. Im be-
stimmungsgemal zusammengebauten Zustand der
Haltevorrichtung 15 kommt die zweite Befestigungs-
vorrichtung 152 seitlich neben der Stange 1531 zu
liegen und fuhrt das Schlauchpaket 13 seitlich an der
Stange 1531 vorbei.

[0014] Wie vorstehend bereits erwahnt wurde, sind
die Leitungen 14 durch den Schlauch des Schlauch-
paketes 13 und die Befestigung am Roboterarm 12
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relativ gut vor Beschadigungen geschiitzt. Die Erfah-
rung zeigt jedoch, daf3 dieser Schutz nicht optimal ist.
Insbesondere treten vor allem aufgrund der Tatsa-
che, dal sich das Roboterarm-Glied 12-n, an wel-
chem der erste Befestigungsabschnitt 151 der Halte-
vorrichtung befestigt ist, zusammen mit der Haltevor-
richtung 15 relativ zu den anderen Roboterarm-Glie-
dern bewegt, in der Nahe der Haltevorrichtung 15 re-
lativ haufig Beschadigungen des Schlauchpaketes
und der darin enthaltenen Leitungen auf.

[0015] Der vorliegenden Erfindung liegt daher die
Aufgabe zugrunde, eine Mdéglichkeit zu finden, durch
welche die zum Effektor gefiihrten Leitungen besser
vor Beschadigungen geschutzt werden kénnen.

[0016] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf durch
die in Schutzanspruch 1 beanspruchte Haltevorrich-
tung gelost.

[0017] Die erfindungsgemale Haltevorrichtung
zeichnet sich dadurch aus, dafl der erste Befesti-
gungsabschnitt und der zweite Befestigungsab-
schnitt im bestimmungsgemal miteinander verbun-
denen Zustand relativ zueinander bewegbar sind.

[0018] Dadurch kénnen sich die Leitungen bzw. das
diese enthaltende Schlauchpaket in einem gewissen
Umfang relativ zum ersten Befestigungsabschnitt
und dem diesen tragenden Roboterarm-Glied bewe-
gen. Dies hat den positiven Effekt, da® die durch die
Haltevorrichtung gefiihrten Leitungen bzw. das durch
die Haltevorrichtung gefiuihrte Schlauchpaket nicht
oder jedenfalls nicht so schnell geknickt werden kon-
nen und nicht oder jedenfalls nicht so schnell
und/oder so stark am Roboterarm scheuern kénnen
wie es bei herkémmlichen Haltevorrichtungen der
Fall ist.

[0019] Die relative Bewegbarkeit der Leitungen
bzw. des Schlauchpaketes hat den weiteren positi-
ven Effekt, dal® die Programmierung des Roboters,
genauer gesagt die Programmierung der Roboter-
arm-Bewegung vereinfacht wird. Der Roboterarm
weist einen gréeren Bewegungsspielraum auf; ins-
besondere kann das die Haltevorrichtung tragende
Roboterarm-Glied weiter aus der in der Fig. 1 gezeig-
ten Stellung gedreht werden, bis eine Gefahr des Kni-
ckens der Leitungen bzw. des Schlauchpaketes,
und/oder eine Gefahr eines zu starken Scheuerns
der Leitungen bzw. des Schlauchpaketes am Robo-
terarm auftritt.

[0020] Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung
sind der folgenden Beschreibung, den Unteranspru-
chen, und den Figuren entnehmbar.

[0021] Die Erfindung wird nachfolgend anhand ei-
nes Ausflihrungsbeispiels unter Bezugnahme auf die
Figuren naher erlautert. Es zeigen
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[0022] Fig. 1 die im folgenden naher beschriebene
Haltevorrichtung im an einem Roboterarm befestig-
ten und mit einem Schlauchpaket verbundenen Zu-
stand,

[0023] Fig. 2 eine detaillierte Darstellung des Auf-
baus und der Anordnung eines Kugelgelenkes der in
der Fig. 1 gezeigten Haltevorrichtung,

[0024] Fig. 3 den Aufbau eines Industrieroboters,
und

[0025] Fig. 4 eine herkdmmliche Haltevorrichtung
im an einem Roboterarm befestigten und mit einem
Schlauchpaket verbundenen Zustand.

[0026] Die im folgenden naher beschriebene Halte-
vorrichtung wird an der selben Stelle am Roboterarm
wie die eingangs unter Bezugnahme auf die Fig. 1
und 2 beschriebene herkdémmliche Haltevorrichtung
montiert, also am vordersten Roboterarm-Glied
12—n. Die hier vorgestellte Haltevorrichtung hat auch
exakt die selbe Funktion wie die eingangs beschrie-
bene herkdmmliche Haltevorrichtung: sie dient zur
Fihrung von dem Effektor zuzuflihrenden Leitungen
oder eines diese Leitungen umfassenden Schlauch-
paketes am Roboterarm.

[0027] Die hier vorgestellte Haltevorrichtung ist in
den Figuren mit dem Bezugszeichen 16 bezeichnet.
Die Haltevorrichtung 16 besteht aus einem ersten
Befestigungsabschnitt 161, einem zweiten Befesti-
gungsabschnitt 162, und einem den ersten Befesti-
gungsabschnitt 161 und den zweiten Befestigungs-
abschnitt 162 miteinander verbindenden Verbin-
dungsabschnitt 163.

[0028] Der erste Befestigungsabschnitt 161 dient
zur Befestigung der Haltevorrichtung 16 am Roboter-
arm-Glied 12—n und ist im betrachteten Beispiel exakt
wie der erste Befestigungsabschnitt 151 der ein-
gangs beschriebenen herkémmlichen Haltevorrich-
tung 15 aufgebaut. Der erste Befestigungsabschnitt
161 kann aber auch einen beliebigen anderen Auf-
bau aufweisen.

[0029] Der zweite Befestigungsabschnitt 162 dient
zur Befestigung des Schlauchpaketes 13 an der Hal-
tevorrichtung 16 und ist im betrachteten Beispiel ex-
akt wie der zweite Befestigungsabschnitt 152 der ein-
gangs beschriebenen herkémmlichen Haltevorrich-
tung 15 aufgebaut. Der zweite Befestigungsabschnitt
162 kann aber auch einen beliebigen anderen Auf-
bau aufweisen.

[0030] Der Verbindungsabschnitt 163 dient zur Ver-
bindung des ersten Befestigungsabschnittes 161 und
des zweiten Befestigungsabschnittes 162, wobei die-
se Verbindung derart beschaffen ist, daf’ bei bestim-
mungsgemaler Montage der Haltevorrichtung 16 der
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erste Befestigungsabschnitt 161 und der zweite Be-
festigungsabschnitt 162 relativ zueinander bewegbar
sind.

[0031] Die relative Bewegbarkeit wird im betrachte-
ten Beispiel durch Vorsehen eines Gelenkes im Ver-
bindungsabschnitt 163 erreicht. Dieses Gelenk ist im
betrachteten Beispiel ein Kugelgelenk.

[0032] Der Verbindungsabschnitt 163 besteht aus
einer vom ersten Befestigungsabschnitt 161 radial
nach auf’en abgehenden Stange 1631, einer am
Ende der Stange 1631 angeordneten Kugel 1632,
und einer die Kugel 1632 aufnehmenden und mit
dem zweiten Befestigungsabschnitt 162 verbunde-
nen Lagerschale 1633. Im bestimmungsgemaf zu-
sammengebauten Zustand der Haltevorrichtung 15
kommt der zweite Befestigungsabschnitt 162 ober-
halb der Stange 1631 zu liegen und fuhrt das
Schlauchpaket 13 oberhalb der Stange 1631 Uber
diese hinweg.

[0033] Das durch die Kugel 1632 und die Lager-
schale 1633 gebildete Kugelgelenk gestattet es, daf
der zweite Befestigungsabschnitt 162 beliebige
Drehbewegungen und Kippbewegungen ausfiihren
kann, wobei der Umfang der Kippbewegungen vom
Aufbau und der Dicke der Stange 1631, der GroRe
der Kugel 1632, und vom Aufbau und der Grole der
Lagerschale 1633 abhangen. Im betrachteten Bei-
spiel sind — ausgehend von der in der Fig. 3 gezeig-
ten neutralen Stellung — Kippbewegungen bis ca. 30°
in jede Richtung mdglich. Der maximale Umfang der
Kippbewegungen kann aber durch eine entsprechen-
de Modifikation des Verbindungsabschnittes 163
auch beliebig viel gréRer oder kleiner festgelegt wer-
den.

[0034] Wie insbesondere aus der Fig. 2 ersichtlich
ist, besteht die Lagerschale 1633 im betrachteten
Beispiel aus zwei identisch aufgebauten Halbscha-
len, die durch Schrauben aneinander befestigt wer-
den. Dies erleichtert die Herstellung und den Zusam-
menbau der Haltevorrichtung. Die Lagerschale 1633
kann aber auch beliebig anders aufgebaut sein.

[0035] Die beschriebene Haltevorrichtung laft sich
in vielfacher Hinsicht modifizieren. Beispielsweise
kann vorgesehen werden, dafl} die Kugel 1632 und
die Lagerschale 1633 vertauscht angeordnet sind,
also daf} die Stange 1631 mit der Kugel 1632 mit dem
zweiten Befestigungsabschnitt 162 verbunden ist,
und daf} die Lagerschale 1633 mit dem ersten Befes-
tigungsabschnitt 161 verbunden ist.

[0036] Ferner kann durch eine entsprechende Mo-
difikation des Verbindungsabschnittes 163 auch er-
reicht werden, daf} der zweite Befestigungsabschnitt
162 in unterschiedlichen Richtungen unterschiedlich
weit kippbar ist. Ebenso kann durch eine entspre-
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chende Modifikation des Verbindungsabschnittes
163 erreicht werden, da der Umfang der Drehbewe-
gung des zweiten Befestigungsabschnittes 162 be-
grenzt ist.

[0037] Anstelle des Kugelgelenkes kénnten auch
ein oder mehrere normale Gelenke vorgesehen wer-
den, welche jeweils nur Kippbewegungen in einer
Richtung und keine Drehbewegungen zulassen.

[0038] Die relative Bewegbarkeit von erstem und
zweitem Bewegungsabschnitt kénnte auch durch ei-
nen beliebig anders aufgebauten Verbindungsab-
schnitt erreicht werden, beispielsweise durch einen
elastisch biegbaren Verbindungsabschnitt.

[0039] Die vorstehend beschriebene Haltevorrich-
tung erweist sich unabhangig von den Einzelheiten
der praktischen Realisierung als vorteilhaft: die Ver-
wendung einer solchen Haltevorrichtung verringert
die Gefahr von Beschadigungen der Leitungen oder
des diese enthaltenden Schlauchpaketes und er-
leichtert die Programmierung des Roboters.

Bezugszeichenliste

1 Roboter

1 Sockel

12 Roboterarm

12—m Roboterarm-Glied

12—n Roboterarm-Glied

13 Schlauchpaket

14 Leitungen

15 Haltevorrichtung

151 erster Befestigungsabschnitt
152 zweiter Befestigungsabschnitt
153 Verbindungsabschnitt

161 erster Befestigungsabschnitt
162 zweiter Befestigungsabschnitt
163 Verbindungsabschnitt

1531 Stange

1532 Schelle

1631 Stange

1632 Kugel

1633 Lagerschale

Schutzanspriiche

1. Haltevorrichtung (15) zur Fixierung von ent-
lang eines Armes (12) eines Industrieroboters (1) ge-
fihrten Leitungen (13, 14) am Roboterarm, mit einem
ersten Befestigungsabschnitt (161) zur Befestigung
der Haltevorrichtung am Roboterarm, und einem
zweiten Befestigungsabschnitt (162) zur Befestigung
der Leitungen an der Haltevorrichtung, dadurch ge-
kennzeichnet, dal} der erste Befestigungsabschnitt
(161) und der zweite Befestigungsabschnitt (162) im
bestimmungsgemal miteinander verbundenen Zu-
stand relativ zueinander bewegbar sind.
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2. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dal® der erste Befestigungsab-
schnitt (161) und der zweite Befestigungsabschnitt
(162) Uber einen Dreh- und/oder Kippbewegungen
des zweiten Befestigungsabschnittes zulassenden
Verbindungsabschnitt (163) miteinander verbunden
sind.

3. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dal® der erste Befestigungsab-
schnitt (161) und der zweite Befestigungsabschnitt
(162) Uber ein oder mehrere Gelenke miteinander
verbunden sind.

4. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dal® der erste Befestigungsab-
schnitt (161) und der zweite Befestigungsabschnitt
(162) Uber ein Kugelgelenk (1632, 1633) miteinander
verbunden sind.

5. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dafl die Leitungen (14) in einem
Schlauch (13) gefiihrt werden, und da® der Schlauch
durch den zweiten Befestigungsabschnitt (162) an
der Haltevorrichtung (15) befestigt wird.

6. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dal® der erste Befestigungsab-
schnitt (161) durch eine am Roboterarm (12) befes-
tigbare Schelle gebildet wird.

7. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dal® der erste Befestigungsab-
schnitt (161) durch einen am Roboterarm (12) befes-
tigbaren Klemmring gebildet wird.

8. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dall durch den ersten Befestigungs-
abschnitt (161) eine kraftschlissige Verbindung zwi-
schen dem ersten Befestigungsabschnitt und dem
Roboterarm (12) gebildet wird.

9. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dal® der zweite Befestigungsab-
schnitt (162) durch eine Schelle gebildet wird.

10. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dal® der zweite Befestigungsab-
schnitt (162) durch einen Klemmring gebildet wird.

11. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dal® durch den zweiten Befesti-
gungsabschnitt (162) eine kraftschliissige Verbin-
dung zwischen dem zweiten Befestigungsabschnitt
und den Leitungen (13, 14) gebildet wird.

12. Haltevorrichtung nach Anspruch 5, dadurch
gekennzeichnet, dal® durch den zweiten Befesti-
gungsabschnitt (162) eine kraftschliissige Verbin-
dung zwischen dem zweiten Befestigungsabschnitt
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und dem die Leitungen enthaltenden Schlauch (13)
gebildet wird.

13. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dal® der erste Befestigungsab-
schnitt (161) und der zweite Befestigungsabschnitt
(162) Uber einen verformbaren Verbindungsabschnitt
(163) miteinander verbunden sind.

14. Haltevorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dal® der erste Befestigungsab-
schnitt (161) und der zweite Befestigungsabschnitt
(162) Uber einen elastisch verformbaren Verbin-
dungsabschnitt (163) miteinander verbunden sind.

Es folgen 2 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen

FIG 1

FIG 2
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