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(54) SCHLEIFRINGSYSTEM ZUR KRAFT- UND MOMENTENFREIEN UBERTRAGUNG VON ELEKTRISCHER LEISTUNG UND
ELEKTRISCHEN SIGNALEN AUF EINEN UM EINE DREHACHSE BELIEBIG ROTIERENDEN KURPER

(57)  Die Erfindung betrifft die Ubertragung elektrischer Ener-
gie und/oder elektrischer Signale auf einen um eine Dreh-
achse beliebig rotierenden Korper (13) ohne auf_diesen
Kérper Hatt- und/oder Gleitreibung auszuiben. Die Ubertra-
gung erfoigt durch ein Schieifringsystem, das mechanisch
vom rotierenden Korper (13) getrennt und mit einer eigenen
Lagerung (3) ausgestattet ist. Ein geeigneter Antrieb (23)
fahrt den beweglichen Teil des Schieifringsystems dem
rotierenden Kdrper (13) nach. Die Haft und/oder Gleitrei-
bung die durch die tangential an den elektrisch leitenden
Schieifringen (6) schieifenden elektrisch leitenden Schieifer
(18) verursacht wird, beeinfluBt nur den Antrieb (23) und die
Regelung des Schleifringsystems aber nicht die Bewegung
des rotierenden Korpers (13). Hoch flexible Kabelschieifen
(12) stellen die elektrische Verbindung zwischen Schieifring-
system und rotierendem Korper (13) dar.
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Die Erfindung betrifft ein Schieifringsystem zur kraft- und momentenfreien Ubenragung von elektrischer
Leistung und/oder elekirischen Signalen auf einen um eine Drehachse beliebig rotierenden Kérper.

Die Ubertragung elektrischer Energie undoder elektrischer Signale auf einen um eine Drehachse
beliebig rotierenden Kd&rper erfolgt hauptsdchiich durch Schieifringe. Die Signaliibertragung erfolgt bei
Schleifringen durch elektrisch leitende Schleifer. die auf elektrisch leitenden Ringen schieifen. Durch diesen
schleifenden Kontakt tritt zwischen dem am rotierenden Kdrper befestigten Schleifring und den Schleifern
unerwlnschte Haft- und/oder Gleitreibung auf, die nicht genau bestimmbar ist. Fir rotierende Kdrper mit
hoch genauer Lagerung, z.B. Luftlager, undioder Positionierung bewirken diese durch Haft- und/oder
Gleitreibung verursachten Krafte und/oder Momente eine unzuldssige Schiefsteliung der Drehachse
und’oder erschweren die Regelung der Rotation um die Drehachse.

Das Patent US-A-4890501 (Schumacher) verfigt Uber keine vollkkommen getrennte Lagerung des
Schieifringkdrpers und des rotierenden Kdrpers. Der Schieifringkdrper ist starr auf der Welle montiert und
beeinfiuBt durch die auftretende Reibung zwischen Schieifer und SchieifringkSrper die Bewegung der Welle
(des rotierenden Kdrpers).

Der Zweck der Erfindung ist die weitgehende Vermeidung dieser durch Haft- und/oder Gleitreibung
verursachten Krifte und/oder Momente auf den rotierenden Ké&rper. Die Ubertragung erfolgt fiir den
rotierenden K&rper nahezu kraft- und momentenfrei und ist unabhingig von der Regelung oder Steuerung
der Beschieunigung und/oder Drehzahl der Drehbewegung des rotierenden Korpers. Dies wird erfindungs-
gemiB dadurch erreicht, daB der Schleifringkdrper durch eine eigene Lagerung, die von der Lagerung des
rotierenden K&rpers vollkkommen unabhéngig ist, vom rotierenden Kdrper mechanisch vollstidndig getrennt
ist.

Vorteilhaft werden durch die Erfindung folgende Anforderungen erfillt:

e elektrische Signale undioder Energie werden auf einen um eine Drehachse beliebig rotierenden
Kérper Ubertragen

e ohne auf den rotierenden Korper Haft- und/oder Gleitreibung auszuliben wie sie von einem Schleif-
ringsystem verursacht werden,

e mit einer nur aus hoch flexiblen Kabelschleifen bestehenden elektrischen Verbindung zwischen
Schleifringsystem und rotierendem Kd&rper,

e mit einem Antrieb der ein Drehmoment auf den/die Schieifring/e aufbringt um den/diese den
rotatorischen Bewegungen des rotierenden K&rpers nachzufiihren,

e mit einer Kupplung zwischen Antrieb und Schleifring um ein Freischalten des Schleifringes zu
ermdglichen,

e mit einer Vorrichtung zur mechanischen Kopplung des Schieifringes an den rotierenden K&rper um im
Fehlerfall ein gewaltsames Trennen der elektrischen Verbindungen zu verhindern,

e mit einem Sensor zur Erfassung der rotatorischen Position des Schieifrings relativ zum rotierenden
K&rper, und/oder

e mit einem Drehgeber zur Erfassung des Verdrehwinkels des Schleifrings absolut zu dessen Befesti-
gung.

Die Erfindung wird am deutlichsten durch Figur beschrieben.

Um diesen Anforderungen zu geniigen wird das Schieifringsystem folgendermaBen ausgefiihrt. Auf die
stillstehende Grundplatte 1 ist eine Achse 2 angeflanscht 25, die auch als Hohlachse ausgefihrt werden
kann. Diese Achse trdgt das Lager 3, das je nach Anzahl der Schieifringe 6 als einzelnes Rillenkugellager
oder Luftlager oder als Lagerkombination, bestehend z.B. aus einem Fest- und einem Loslager, ausgeflhrt
wird. Auf diesem Lager lauft der Schieifringkdrper 26. Der Schleifringkdrper besteht aus einem elektrisch
nicht leitenden, hohlen Kunststoffzylinder 6, den elektrisch leitenden Schleifringen, den elektrisch nicht
leitenden Isolierringen 7 und der Sensorplatine 9. Die Schieifringe sind abwechselnd mit den Isolierringen
Uber den Kunststoffzylinder geschoben und durch Kabel 8 mit der Sensorplatine verbunden. Die Sensorpla-
tine ist fest mit dem Kunststoffzylinder verbunden und stellt die elektrische Verbindung zwischen dem
Schleifringsystem und den Kabelschleifen 12 zum rotierenden K&rper 13 her. Auf der Sensorplatine
befindet sich ein Sensor 10, 11, der den relativen Verdrehwinkel zwischen Kunststoffzylinder und rotieren-
dem Korper erfafit und Uber einen Schleifring der Regeleinheit 22 zuflhrt. Dieser Sensor besteht aus einer
oder mehreren Lichtquellen 11, z.B. Leuchtdioden, und einem oder mehreren diesen frontal gegenlberste-
henden Photoempfidngern 10, kann aber auch als optischer, induktiver, kapazitiver oder anders kontaktlos
messender Sensor ausgeflihrt werden. Zur Erfassung des absoluten Verdrehwinkels dient der Drehgeber 4,
der als Hallsensor, Inkrementalgeber oder sonstiger Drehgeber ausgefiihrt ist.

Die Burstentrdger 19 sind ebenfails auf der Grundplatte montiert und tragen die aus elektrisch
leitendem, federndem Material bestehenden Schleifer 18, die tangential an den Schleifringen schieifen.
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Elektrische Signale und’oder Energie werden von den Schieifern durch einen schleifenden Kontakt auf die
Schleifringe und von diesen Uber die Kabe! zur Senscrplatine Ubertragen. Mit den Kabeischleifen 12 erfolgt
dann die Ubertragung auf den rotierenden Kdrper 13.

Der Schleifringkérper wird durch einen eigenen Antrieb 23 bertrieben der direkt auf der Achse oder
seitlich neben der Achse sitzt Der Antrieb bringt das Drehmoment Uber eine Kupplung 24 auf den
Schleifringkdrper auf. Durch die Kupplung kann der Antrieb vom SchleifringkSrper entkoppelt werden. Der
Antrieb kann elektro-magnetisch, pneumatisch, hydraulisch oder auch in einer anderen denkbaren Weise
mit und ohne Getriebe verwirklicht werden.

AuBerhalb der Drehachse 27 des rotierenden K&rpers werden ein oder mehrere Bolzen 156 am
rotierenden Kdrper angebracht, die den Schieifringkdrper mit dem rotierenden Kdrper mitdrehen, wenn der
Antrieb, die Kupplung oder die Regeleinheit des SchieifringkSrpers ausfallen. Zwischen den Bolzen und den
zu diesen gehdrenden Ausnehmungen im Schleifringkdrper existiert ein radialer Luftspalt von zwei oder
mehr Millimetern. Erst wenn der relative Verdrehwinkel zwischen Schieifringk&rper und rotierendem Korper
gréBer als eine einzustellende maximal zuldssige Abweichung wird, berlihren die Bolzen den Schleifringkdr-
per. Der Aufprall der Bolzen auf den Schleifringkdrper wird durch Puffer 20, 21 geddmpft, die in den
Ausnehmungen des Schigifringk&rpers montiert sind. Bevor die Bolzen mit den Puffern am Schieifringk&r-
per in Kontakt kommen beriihren sie je nach Drehrichtung einen der beiden auf der Sensorplatine tangential
auf beiden Seiten eines Bolzen montierten Schalter 16 oder 17 und 18sen Uber diesen die Kupplung. Damit
ist der Antrieb vom SchleifringkSrper entkoppeit.

Die Regeleinheit kann als digitaler und/oder analoger Regler ausgefiihrt sein und regelt den relativen
Verdrehwinkel zwischen Schleifringkérper und rotierendem Korper auf Null aus. Bei ordnungsgemafer
Funktion des Antriebs, der Regeleinheit, der Kupplung und aller anderen im Schieifringsystem vorhandenen
Teile gibt die Regeleinheit ein Funktionssignal 28 aus um die Funktionstiichtigkeit des Systems anzuzeigen.

Patentanspriiche

1. Schieifringsystem zur kraft- und momentenfreien Ubertragung von elektrischer Leistung und/oder
elektrischen Signalen auf einen um eine Drehachse beliebig rotierenden Kdrper, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der SchieifringkSrper (28) durch eine eigene Lagerung (3), die von der Lagerung des
rotierenden Kd&rpers (13) vollkommen unabhzngig ist, vom rotierenden K&rper mechanisch vollstédndig
getrennt ist.

2. Schieifringsystem nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB der Schleifringkdrper (26) mit
einem eigenen Antrieb (23) versehen ist.

3. Schieifringsystem nach den Ansprichen 1 bis 2, dadurch gekennzeichnet, da die Nachfiihrung des
Schleifringk&rpers (26) durch Messung des relativen Vedrehwinkels zwischen rotierendem K&rper (13)
und SchleifringkGrper (26) mit einem kontaktlos messenden Sensor (10, 11) erfoigt.

4. Schleifringsystem nach den Anspriichen 1 bis 2, dadurch gekennzeichnet, da8 die Nachtuhrung des
SchleifringkSrpers (26) durch Messung des absoluten Verdrehwinkels des rotierenden Kdrpers (13) mit
einem Drehgeber (4) erfoigt.

5. Schleifringsystem nach den Anspriichen 1 bis 2, dadurch gekennzeichnet, daB eine Kupplung (24)
den Antrieb (23) vom Schleifringkdrper (26) im Fehlerfall entkoppelt.

6. Schleifringsystem nach den Anspriichen 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB ein oder mehrere auf
dem rotierenden Kdrper (13) befestigte Bolzen (15) bei Versagen der Regelung oder eines anderen
Teiles der Nachflihrung den SchieifringkSrper (26) mit dem rotierenden Kdrper (13) mitdrehen.

7. Schieifringsystem nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, daB im Fehlerfall Bolzen (15) ein
gewaltsames Trennen der Kabelschleifen (12) verhindern.

8. Schleifringsystem nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, daB Puffer (20, 21) den Aufprall beim
mechanischen Mitnenmen durch Bolzen (15) vermindern.

Hiezu 1 Blatt Zeichnungen
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