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(57) Abstract: A treatment unit for the surface treatment, in particular

painting, of articles, in particular of vehicle body parts, comprises at least
one treatment chamber (16) and a conveying system (52), by means of which
articles (14) to be treated can be conveyed into the treatment chamber (16),
along a conveying path (70, 72, 74, 76, 102, 104) through the treatment
chamber (16) and back out of the treatment chamber (16). Each article (14)
in each position on the conveying path (70, 72, 74, 76, 102, 104) prescribes
a conveying direction (78) tangential to the conveying path (70, 72, 74, 76,
102, 104). An application system (42) comprises at least one multiaxis
application robot (44, 46), which takes along with it an application device
and can be made to move along a robot path of movement (60, 62, 88, 90).
The conveying system (52) and the application system (42) are set up in such
a way that the at least one application robot (44, 46) can be made to move in
relation to the conveying direction (78) of an article (14) optionally with a
movement component parallel to the conveying direction (78) of the article
(14) and/or a movement component perpendicular to the conveying direction
(78) of the article (14). An installation and a method for the surface
treatment of articles are also provided.

(57) Zusammenfassung:
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Veroffentlicht:

—  mit internationalem Recherchenbericht (Artikel 21 Absatz

3)

Eine Behandlungseinheit zur Obertlichenbehandlung, insbesondere zum Lackieren, von Gegenstdnden, insbesondere von
Karosserieteilen, umfasst wenigstens einen Behandlungsraum (16) und ein Férdersystem (52), mittels welchem zu behandelnde
Gegenstidnde (14) in den Behandlungsraum (16) hinein, entlang eines Forderweges (70, 72, 74, 76, 102, 104) durch den
Behandlungsraum (16) hindurch und wieder aus dem Behandlungsraum (16) heraus forderbar sind. Jeder Gegenstand (14) gibt in
jeder Position auf dem Foérderweg (70, 72, 74, 76, 102, 104) eine zum Férderweg (70, 72, 74, 76, 102, 104) tangentiale
Férderrichtung (78) vor. Ein Applikationssystem (42) umfasst wenigstens einen mehrachsigen Applikationsroboter (44, 46, der
eine Applikationseinrichtung mit sich fiihrt und entlang einer Roboterbewegungsbahn (60, 62, 88, 90) verfahrbar ist. Das
Fordersystem (52) und das Applikationssystem (42) sind derart eingerichtet sind, dass der wenigstens eine Applikationsroboter
(44, 46) relativ zur Forderrichtung (78) eines Gegenstandes (14) wahlweise mit einer Bewegungskomponente parallel zur
Forderrichtung (78) des Gegenstandes (14) und/oder einer Bewegungskomponente senkrecht zur Forderrichtung (78) des
Gegenstandes (14) vertahrbar ist. Aullerdem sind eine Anlage und ein Verfahren zur Oberflichenbehandlung von Gegenstédnden
angegeben.
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Behahdlungseinheit, Anlage und Verfahren

zur Oberflichenbehandlung von Gegenstadnden

Die Erfindung betrifft eine Behandlungseinheit zur Oberfla-

chenbehandlung von Gegenstdnden mit

a)

b)

wenigstens einem Behandlungsraum;

einem Fordersystem, mittels welchem zu behandelnde Gegen-

stande in den Behandlungsraum hinein, entlang eines For-

derweges durch den Behandlungsraum hindurch und wieder

aus dem Behandlungsraum heraus férderbar sind, wobei je-

der Gegenstand in jeder Position auf dem Forderweg eine

zum Forderweg tangentiale Forderrichtung vorgibt;

einem Applikationssystem, welches wenigstens einen mehr-

achsigen Applikationsroboter umfasst, der eine Applikati-

onseinrichtung mit sich fihrt und entlang einer Roboter-

bewegungsbahn verfahrbar ist.

AuBerdem betrifft die Erfindung eine Anlage zur Oberflédchen-

behandlung von Gegenstdnden sowie ein Verfahren zur Oberfla-

chenbehandlung von Gegenstdnden in einem Behandlungsraum,

bei welchem

a)

die Gegenstdande in den Behandlungsraum hinein, entlang

einer Forderbahn durch den Behandlungsraum hindurch und

wieder aus dem Behandlungsraum heraus gefodrdert werden

und dabei in jeder Position auf dem Forderweg eine zum

Forderweg tangentiale Forderrichtung vorgeben;

wenigstens ein mehrachsiger Applikationsroboter, welcher

eine Applikationseinrichtung mit sich fihrt,

ner Roboterbewegungsbahn verfahren wird.

entlang ei-
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Die Oberfldchenbehandlung findet insbesondere in Form von
Lackieren statt, wobel insbesondere Karosserieteile behan-

delt bzw. lackiert werden.

Bei vom Markt her bekannten Lackieranlagen werden die Karos-
serieteile auf Werksticktrédgern durch den Behandlungsraum
einer Behandlungseinheit der eingangs genannten Art hindurch
gefdrdert und mittels eines oder mehrerer mehrachsiger Ap-
plikationsroboter, wie sie an und fir sich bekannt sind, mit
einem Lack beschichtet. Die Karosserieteile koénnen dabei
kontinuierlich oder intermittierend durch den Behandlungs-
raum hindurch gefordert werden; dies ist auch bei der vor-

liegenden Erfindung der Fall.

Manche Karosserieteile kénnen in unterschiedlichen Ausrich-
tungen im Raum, also in verschiedenen Applikationslagen, ef-
fektiv behandelt bzw. lackiert werden, wodurch fiir bestimmte
Karosserieteile verschieden ausgefiihrte Anlagen am Markt
vertreten sind, die an die eine oder die andere Applikati-

onslage der zu behandelnden Gegenstande angepasst sind.

Zum Beispiel haben sich beim Lackieren von StoBfidngern zwei
alternative Applikationslagen der StoRfdnger auf Werkstuck-
tragern etabliert, die zu verschiedenen Lackierabldufen fih-
ren. Einerseits koénnen die StoBf&nger in einer so genannten
Einbaulage auf dem Werksticktrdger befestigt sein. In dieser
Einbaulage sind sie etwa so ausgerichtet, wie es bei einem
an einem Fahrzeug montierten StoRfanger der Fall ist, so
dass die Vorderseite der StoBfdnger weitgehend in eine hori-
zontale Richtung senkrecht zur Forderrichtung weist. StoBR-
fédnger in der Einbaulage sind auf dem Werksticktrdger in
vertikaler Richtung Ubereinander und in der Regel derart an-
geordnet, dass ihre Langserstreckung zwischen ihren beiden

gegeniuberliegenden Seitenenden parallel zur Fdrderrichtung
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verlduft. Andererseits konnen die StoRfdnger in einer so ge-
nannten Sleeperposition auf dem Werkstucktridger befestigt
sein, in welcher ihre Vorderseite nach oben ausgerichtet
ist. In diesem Fall sind die StoBfédnger in der Regel auch
gegeniiber der Einbaulage um eine vertikale Achse um 90° ver-
dreht und erstrecken sich senkrecht zur Forderrichtung.
StoRfanger in der Sleeperposition sind in der Regel auf dem
Werkstiicktrdger in einer horizontalen Ebene hintereinander

angeordnet.

Wenn StoBfanger behandelt werden sollen, die in der Einbau-
lage durch den Behandlungsraum gefdrdert werden, muss die
Behandlung von der Seite her erfolgen. Der Applikationsrobo-
ter wird dabei parallel zur Forderrichtung der StoBRféanger
verfahren. Beim Lackieren wird hierzu die vom Applikations-
roboter gefiihrte Applikationseinrichtung, wie eine Spritz-
pistole oder ein Rotationszerstduber, seitlich neben dem
Werksticktridger bewegt. Bei StoBffangern in der Sleeperposi-
tion muss die Behandlung dagegen von oben erfolgen, wozu die
Applikationseinrichtung entsprechend oberhalb der Stolbfanger

von dem Applikationsroboter gefihrt wird.

In vom Markt her bekannten Anlagen konnen StoBRfédnger haufig

nur in einer der beiden Applikationslagen lackiert werden.

Es kann jedoch vorkommen, dass Stoffanger, oder allgemein

zu behandelnde Gegenstande, bei Behandlungsphasen vor dem
Lackieren eine Lage auf einem Werkstlicktrdger einnehmen miis-
sen, die nicht der fir die Behandlungseinheit geforderten
Applikationslage entspricht. In diesem Fall missen die Stofl-
fanger oder andere Gégensténde vor dem Lackieren auf einen
anderen Werkstiuicktrager tberfithrt und dabei in die erforder-
liche Applikationslage gebracht werden. Dies erfordert Zeit
und verringert entsprechend den mdglichen Gesamtumsatz der

Anlage.
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Es ist daher Aufgabe der Erfindung, eine Behandlungseinheit,
eine Anlage und ein Verfahren der eingangs genannten Art zu
schaffen, welche zu einer hohere Flexibilit&t im Hinblick
auf die Applikationslage der zu behandelnden Gegenstande
fihren, in der diese durch den Behandlungsraum gefdrdert

werden.

Diese Aufgabe wird bei einer Behandlungseinheit der eingangs

genannten Art dadurch gel®st, dass

d) das Fordersystem und das Applikationssystem derart einge-
richtet sind, dass der wenigstens eine Applikationsrobo-
ter relativ zur Forderrichtung eines Gegenstandes wahl-

weise mit

da) einer Bewegungskomponente parallel zur Forderrichtung

des Gegenstandes
und/oder

db) einer Bewegungskomponente senkrecht zur Forderrich-

tung des Gegenstandes
verfahrbar ist.

Bei bekannten Anlagen werden die Gegenstdnde in einer unver-
dnderlichen Forderrichtung und der oder die Applikationsro-
boter auf einer unverdnderlichen geradlinigen Bewegungsbahn
entweder nur in parallelen Richtungen oder nur in Richtungen
senkrecht zueinander verfahren. Am Beispiel der angesproche-
nen Stoffdnger koénnen diese somit in einer entsprechenden
Behandlungseinheit entweder nur in Einbaulage oder nur in

der Sleeperposition behandelt werden.
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Erfindungsgemi&Bl kann nun dagegen die Relativbewegung zwi-
schen dem Applikationsroboter und den zu behandelnden Ge-
genstanden geandert werden und bei StoBfdngern beispielswel-
se abhangig davon vorgegeben werden, in welcher Applikati-
onslage diese durch den Behandlungsraum geférdert werden.
Relativbewegung bedeutet, dass entweder der oder die Gegen-
stiande gegeniiber dem ruhenden Applikationsroboter oder der
Applikationsroboter gegeniiber dem bzw. den Gegenstédnden ver-

fahren werden kann bzw. k&nnen.

Wenn z.B. StofRfanger in Einbaulage in den Behandlungsraum
gelangen, wird der Applikationsroboter parallel zur Forder-
richtung der StoBfanger verfahren. Wahlweise kann der Appli-
kationsroboter jedoch senkrecht zur Foérderrichtung der Stol-
fanger verfahren werden, wenn die StofRfénger in der Sleeper-
position durch den Behandlungsraum geférdert werden. Dies
gilt sinngemaB entsprechend fiir andere Gegenstdnde als StoB-

fanger.

Es ist besonders giinstig, wenn der wenigstens eine Applika-
tionsroboter auf einer Fiihrungsschiene verfahrbar gelagert
ist, welche die Roboterbewegungsbahn vorgibt und auf einem
Hohenniveau oberhalb der zu behandelnden Gegenstdnde ange-
ordnet ist, die durch den Behandlungsraum gefodrdert werden.
Dann konnen die Gegenstande unter dem Applikationsroboter
entlang fahren, wodurch sich die Bewegungsbahn des Applika-
tionsroboters und der Férderweg der Gegenstdnde kreuzen kon-
nen, ohne das die Gefahr einer Kollision besteht. Allgemein
ausgedriickt soll der Applikationsroboter derart gefihrt
sein, dass die Gegénsténde sowohl von oben als auch von der
Seite her fir ihn zum Lackieren zugadnglich sind. Dies ist
auch méglich, wenn der Applikationsroboter auf eine andere

Weise gefihrt ist.

Es ist glinstig, wenn das Férdersystem ein Foérderschienensys-



10

15

20

25

30

35

WO 2012/143093 PCT/EP2012/001508

tem umfasst, auf dem Werkstiicktrager verfahrbar sind, welche

die zu behandelnden Gegenstdnde tragen.

Wenn das Forderschienensystem eine Weicheneinheit umfasst,
durch welche Abschnitte des Forderschienensystems miteinan-
der verbindbar sind, die in die gleiche Richtung oder in ei-
nem Winkel zueinander verlaufen, so dass wahlweise verschie-
dene Forderwege fir die Gegenstdnde vorgebbar sind, kann die
Forderrichtung der Gegenstande wahlweise auch wa&hrend deren
Férderung durch den Behandlungsraum gedndert werden. In die-
sem Fall kénnen auch Gegenstédnde in unterschiedlichen Aus-
richtungen auf einem einzigen Werksticktrédger angeordnet
sein. Nachdem beispielsweise StoRfdnger in der Einbaulage
lackiert wurden, kann die Forderrichtung bezogen auf den Ap-
plikationsroboter gedndert und kénnen Stofifédnger in der

Sleeperposition lackiert werden.

Es ist dabei von Vorteil, wenn die Roboterbewegungsbahn ge-
radlinig verlauft, da so keine aufwendige Leitungsfihrung
fir Versorgungs—- und Energieleitungen des Applikationsrobo-

ters vorhanden sein muss.

Es kann jedoch glinstig sein, wenn die Roboterbewegungsbahn
wenigstens bereichsweise einen gekrimmten Verlauf hat. In
diesem Fall kann ein einziger vorhandener geradliniger FOr-
derweg fiur die Gegenstédnde ausreichen, da die gewlnschte und
erforderliche Anderung der Relativbewegung zwischen den Ge-
genstdanden und dem Applikationsroboter durch eine Kurven-
fahrt des Applikationsroboters erzielt werden kann. Vorzugs-
weise umfasst die Roboterbewegungsbahn in diesem Fall zwei
geradlinige, durch einen Kurvenbereich verbundene Abschnitt,

die in einem Winkel wvon 90° aufeinander stehen.

Es ist vorteilhaft, wenn der Behandlungsraum wenigstens ei-

nen Einlass und wenigstens einen Auslass hat, die liber einen
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Foérderweqg miteinander verbunden sind.

Insbesondere sind dabei Varianten von Vorteil, bei denen der
Behandlungsraum einen Einlass oder einen ersten Einlass und
einen zweiten Einlass hat, wobei jeder vorhandene Einlass
Uber einen Forderweg mit einem Auslass oder einem ersten

Auslass und einem zweiten Auslass verbunden ist.

Es kann also ein einziger Einlass mit einem einzigen Auslass
oder mit einem ersten und einem zweiten Auslass verbunden
sein. Alternativ kdénnen ein erster Einlass und ein zweiter
Einlass mit einem einzigen Auslass verbunden sein. AuRerdem
kénnen ein erster Einlass mit einem ersten Auslass und ein
zweiter Einlass mit einem zweiten Auslass verbunden sein.
Ferner kdnnen ein erster Einlass mit einem ersten Auslass
und ein zweiter Einlass mit dem ersten Auslass und einem
zweiten Auslass verbunden sein. Zudem konnen ein erster und
ein zweiter Einlass jeweils mit einem ersten und einem zwei-

ten Auslass verbunden sein.

Die verschiedenen vorhandenen Ein- und Auslédsse bieten Raum
fir ein entsprechend ausgebildetes Forderschienensystem,
welches die verschiedensten Forderwege zwischen den vorhan-
denen Einl&dssen und Auslédssen ermdglicht, auf denen die Ge-
genstdnde so bezogen auf den Applikationsroboter bewegt wer-
den koénnen, dass die gewlinschten Relativbewegungen méglich

sind.

Im Hinblick auf die Anlage der eingangs genannten Art wird
die oben genannte Aufgabe dadurch gelost, dass wenigstens
eine Behandlungseinheit mit einigen oder allen der oben er-

lduterten Merkmale vorhanden ist.

Was das Verfahren der eingangs genannten Art betrifft, wird

die oben genannte Aufgabe dadurch geldst, dass
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c) der wenigstens eine Applikationsroboter relativ zur For-

derrichtung eines Gegenstandes wahlweise mit

ca) einer Bewegungskomponente parallel zur Forderrichtung

des Gegenstandes
und/oder

cb) einer Bewegungskomponente senkrecht zur Fdrderrich-

tung des Gegenstandes
verfahren wird.

Die Vorteile hiervon und die der nachfolgend erl&uterten
MaBnahmen entsprechen den Vorteilen der korrespondierenden

Merkmale der erfindungsgemdfen Behandlungseinheit sinngemalf.

Folglich ist es ginstig, wenn der wenigstens eine Applikati-
onsroboter auf einer Fihrungsschiene verfahren wird, welche
die Roboterbewegungsbahn vorgibt und auf einem HOhenniveau
oberhalb der zu behandelnden Gegenstdnde angeordnet ist, die
durch den Behandlungsraum geférdert werden. Der Applikati-
onsroboter wird allgemein ausgedriickt derart gefithrt, dass
die Gegenstande sowohl von oben als auch von der Seite her
fir ihn zum Lackieren zugdnglich sind. Dies ist ebenfalls

auch bei einer anderen Fihrungsart moéglich.

Eine sichere F6rderung der Gegenstande durch den Behand-
lungsraum ist moéglich, wenn Werkstlicktrdger, welche die zu
behandelnden Gegenstédnde tragen, auf einem Fdorderschienen-

system verfahren werden.

Die gewlinschte Flexibilitat wird insbesondere dann erreicht,

wenn verschiedene Forderwege flir die Gegenstadnde vorgegeben
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werden kdnnen.

Dabei kann der wenigstens eine Applikationsroboter auf einer

geradlinigen Roboterbewegungsbahn verfahren werden.

Alternativ oder gegebenenfalls ergdnzend bei einem weiteren

Applikationsroboter ist es von Vorteil, wenn der wenigstens

eine Applikationsroboter auf einer wenigstens bereichsweise

gekrimmten Roboterbewegungsbahn verfahren wird.

Nachstehend werden Ausfihrungsbeispiele der Erfindung anhand

der Zeichnungen ndher erldutert. In diesen zeigen:

Figur 1

Figur 2

Figur 3

Figur 4

einen vertikalen Schnitt einer Lackierkabine gemidR
einem ersten Ausfihrungsbeispiel entlang der
Schnittlinie I-I in Figur 2, wobei Applikationsro-

boter und ein Fordersystem gezeigt sind;

einen vertikalen Schnitt der Lackierkabine von Fi-

gur 1 entlang der dortigen Schnittlinie II-II;

einen horizontalen Schnitt der Lackierkabine von
Figur 1 entlang der dortigen Schnittlinie III-III,

wobei das Fdrdersystem nicht dargestellt ist;

den horizontalen Schnitt von Figur 3, bei dem mdg-
liche Forderwege des Fordersystems, entlang welchen
zu behandelnde Gegenstdnde forderbar sind, und Be-
wegungsbahnen der Applikationsroboter veranschau-
licht sind;

Figuren 5 bis 8 weitere Ausfihrungsbeispiele der Behand-

lungskabine mit abgewandelten Férder- und/oder Be-

wegungsbahnen.



10

15

20

25

30

35

WO 2012/143093 PCT/EP2012/001508

In den Figuren 1 bis 4 ist mit 10 insgesamt eine als La-
ckierkabine ausgebildete Behandlungskabine gemaB einem ers-
ten Ausfiihrungsbeispiel bezeichnet. Die Lackierkabine 10 ist
in einer Behandlungsanlage 12 zur Oberfldchenbehandlung von
Gegenstdnden 14 gezeigt, welche beim vorliegenden Ausfih-
rungsbeispiel beispielhaft als Karosserieteile in Form von
StoBfangern fiir Kraftfahrzeuge dargestellt sind, die mit 14a
und 14b bezeichnet sind. Dies wird weiter unten nochmals er-

lautert.

In der Behandlungsanlage konnen auch andere Gegenstande als
Karosserieteile behandelt werden, beispielsweise auch so un-
terschiedliche Gegenstidnde wie WeiBwaren, Golfballe, Radio-

blenden, Fahrzeugradder oder dergleichen.

Die Lackierkabine 10 definiert einen Behandlungsraum 16,
welcher von vier vertikalen Seitenwadnden 18, 20, 22 und 24
begrenzt ist. In den Seitenwdnden 18 und 20 ist jeweils ein
erster bzw. zweiter Einlass 26, 28 und in den Seitenwdnden
22 und 24 jeweils ein erster bzw. zweiter Auslass 30, 32
vorgesehen, lber welche die zu behandelnden StoBfanger 14
von auBen in den Behandlungsraum 16 hinein bzw. wieder aus

diesem heraus gefordert werden kdnnen.

Die Lackierkabine 10 weist oben eine horizontale Kabinende-
cke 34 auf, welche als untere Begrenzung eines Luftzufihr-
raumes 36 ausgebildet ist. Uber den Luftzufithrraum 36 wird
Luft in den Behandlungsraum 16 eingebracht, welche den Be-

handlungsraum 16 dann von oben nach unten durchstromt.

Nach unten ist der Behandlungsraum 16 iilber einen beispiels-
weise als Gitterrost ausgebildeten Boden 38 offen und flhrt
zu einem Stromungsbereich 40, von wo die aus dem Behand-

lungsraum 16 kommende Luft einer Reinigung und einer weite-

ren Konditionierung zugefiihrt werden kann, wie es an und fir
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sich bekannt ist.

Um die Stoffédnger 14 im Kabinenraum 16 zu lackieren, ist ein
RApplikationssystem 42 vorhanden. Dieses umfasst einen ersten
und einen zweiten mehrachsigen, beim vorliegenden Ausfih-
rungsbeispiel insgesamt siebenachsigen, Applikationsroboter
44 bzw. 46, die im Kabinenraum 16 angeordnet sind. Die bei-
den Applikationsroboter 44, 46 fihren jeweils eine nicht ei-
gens mit einem Bezugszeichen versehene Applikationseinrich-
tung, beispielsweise in Form einer Spitzpistole oder eines

Rotationszerstaubers, mit sich.

Der erste Applikationsroboter 44 ist an der Kabinenwand 20
vorgesehen und kann entlang einer geradlinigen horizontalen
Fihrungsschiene 48, die oberhalb des Einlasses 28 der Kabi-
nenwand 20 verlauft, verfahren werden. Somit ist eine der
Bewegungsachsen des Applikationsroboters 44 dessen Verfahr-
achse. In entsprechender Weise ist der zweite Applikations-
roboter 46 an der gegenlberliegenden Kabinenwand 24 vorgese-
hen und kann entlang einer geradlinigen horizontalen Fih-
rungsschiene 50, die oberhalb des Durchlasses 32 der Kabi-
nenwand 24 verlauft, verfahren werden. Somit ist auch beim
zweiten Applikationsroboter 46 eine der Bewegungsachsen des-
sen Verfahrachse. Die Fihrungsschienen 48 und 50 sind insge-
samt auf einem HdOhenniveau oberhalb der zu behandelnden
StoRfé&nger 14 angeordnet, die durch den Behandlungsraum 16

gefordert werden.

Die zu behandelnden StoRfanger 14 werden mittels eines For-
dersystems 52 durch die Behandlungskabine 10 gefédrdert.
Hierzu sind mehrere StoRfanger 14 auf einem Werksticktrager
54 befestigt, der seinerseits von einem nur in Figur 2 zu
erkennenden Schlitten 56 mitgefiihrt wird. Der Schlitten 56
kann in einem Forderschienensystem 58 verfahren werden, das

unterhalb des Bodens 38 im Strémungsbereich 40 der Lackier-
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kabine 10 angeordnet ist. Das Forderschienensystem 58 und
der Boden 38 der Lackierkabine 10 sind so ausgebildet, dass
der Werksticktrdager 54 nach oben durch den Boden 38 hindurch
in den Kabinenraum 16 hineinragt. Der Schlitten 56 kann bei-
spielsweise mittels eine Endlosantriebsmittels wie einer

Kette angetrieben werden; dies ist an und fir sich bekannt.

Um die eingangs erlauterten Applikationslagen der Stofifdnger
14 zu veranschaulichen, ist der Werksticktrager 54 in den
Figuren 1 und 2 mit StoBfdngern 14 in zwei verschiedenen Ap-
plikationslagen gezeigt. Einerseits sind Stoffédnger l4a in
der eingangs erlduterten Einbaulage in vertikaler Richtung
Ubereinander auf dem Werkstlcktrdger 54 befestigt. Anderer-
seits sind StoRfanger 14b in der ebenfalls oben erlauterten
Sleeperposition in einer horizontalen Ebene hintereinander

auf dem Werksticktradger 54 befestigt.

In der Praxis ist der Werksticktrdger 54 iUblicherweise je-
doch entweder nur mit Stofifadngern 1l4a in der Einbaulage oder

nur mit StoRfdngern 14b in der Sleeperposition bestilickt.

Wie eingangs erldutert wurde, missen StoRfanger 1l4a in der
Einbaulage von der Seite her mit Lack beschichtet werden,

wadhrend dies bei StoBfdngern 14b in der Sleeperposition von
oben erfolgen muss. Die Applikationsroboter 44 und 46 sind
so eingerichtet, dass sie Stoffanger 14 wahlweise von oben

oder von der Seite her beschichten koénnen, so dass jeder Ap-

‘plikationsroboter 44, 46 sowohl StoRfdnger 1l4a in der Ein-

baulage als auch StoBlfadnger 14b in der Sleeperposition be-

schichten kann.

Fir die Applikationsroboter 44 und 46 ist jeweils ein be-
stimmtes Arbeitvolumen in dem Kabinenraum 16 zugdnglich. Um
dies zu veranschaulichen, ist der Kabinenraum 16 in den Fi-

guren 3 bis 8 in jeweils vier Raumquadranten A, B, C und D
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unterteilt, welche als dreidimensionaler Raum verstanden

werden miissen.

Bei den in den Figuren 1 bis 6 und 8 gezeigten Varianten
sind fir den ersten Applikationsroboter 44 jeweils die Raum-
quadranten A und B und fir den zweiten Applikationsroboter
46 jewells die Raumquadranten C und D zugdnglich. Bei dem
Ausfihrungsbeispiel nach Figur 7 kann der erste Applikati-
onsroboter 44 aulRerdem den Raumquadranten C und der zweite
Applikationsroboter 46 auBerdem den Raumquadranten B abde-

cken. Hierauf wird weiter unten nochmals eingegangen.

Diese Zuordnung der Raumquadranten A, B, C und D bedeutet
nicht, dass ein bestimmter Applikationsroboter 44 oder 46
tatsachlich jede Stelle in den im zugeordneten Raumquadran-
ten A, B, C oder D erreichen kénnen muss, damit die Lackier-
kabine 10 ordnungsgemdl betrieben werden kann. Relevant ist
vorliegend lediglich, dass der Applikationsroboter 44 oder
46 die jeweils von ihm zu beschichtenden Stoffdnger 14 er-
reichen kann, die sich ganz oder bereichsweise in einem be-

stimmten Raumquadranten A bis D befinden.

In Figur 4 sind die Bewegungsbahnen des ersten und des zwei-
ten Applikationsroboters 44 bzw. 46 entlang der jeweils zu-
gehorigen Fihrungsschiene 48 bzw. 50 jeweils mit groRerer
Strichstdrke gestrichelt gezeigt und mit 60 bzw. 62 bezeich-

net.

Das Forderschienensystem 58 fiir die zu behandelnden StoBRfan-
ger 14 umfasst bei dem in den Figuren 1 bis 4 gezeigten ers-
ten Ausflihrungsbeispiel einen ersten geradlinigen Schienen-
strang 64, welcher vom ersten Einlass 26 in der Seitenwand
18 zum ersten Auslass 30 in der Seitenwand 22 fihrt. Der
erste Schienenstrang 64 wird von einem zweiten geradlinigen

Schienenstrang 66 gekreuzt, der vom zweiten Einlass 28 in
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der Seitenwand 20 zum zweiten Auslass 32 in der Seitenwand

24 fihrt.

Durch die Kreuzung sind die Schienenstrange 64, 66 Jjeweils
in zwei Abschnitte 64a, 64b und 66a, 66b unterteilt. Es ist
auBerdem eine Weicheneinheit 68 vorgesehen, welche in unter-
schiedliche Weichenstellungen gebracht werden kann, in denen
der Schienenstrangabschnitt 64a entweder mit dem Schienen-
strangabschnitt 64b oder dem Schienenstrangabschnitt 66b und
der Schienenstrangabschnitt 66a entweder mit dem Schienen-
strangabschnitt 66b oder dem Schienenstrangabschnitt 64Db

verbunden ist.

Somit kann die Weicheneinheit 68 die verschiedenen Abschnit-
te 64a, 64b, 66a, 66b des Forderschienensystems 58 miteinan-
der verbinden, die in die gleiche Richtung oder in einem

Winkel zueinander verlaufen.

Die StoBfidnger 14 werden auf dem Werksticktrager 54 nun ent-
weder durch den ersten Einlass 26 oder durch den zweiten

Einlass 28 in den Behandlungsraum 16 hinein geférdert.

In Figur 4 sind die moéglichen Férderwege, auf welchen die
StoBfanger 14 durch die Behandlungskabine 16 der Lackierka-
bine 10 gefdrdert werden kénnen, mit groBerer Strichstérke
mit durchgezogenen Linien gezeigt. Ein erster Forderweg 70
fihrt vom ersten Einlass 26 zum gegeniiberliegenden ersten
Auslass 30. Ein zweiter Forderweg 72 fiihrt vom ersten Ein-
lass 26 zum zweiten Auslass 32. Ein dritter Forderweg 74
fiihrt vom zweiten Einlass 28 zum gegeniiberliegenden zweiten
Auslass 32 und ein vierter Forderweg 76 fihrt vom zweiten

Einlass 28 zum ersten Auslass 30.

Allgemein ausgedriickt erstreckt sich somit ein bestimmter

Forderweqg stets zwischen einem Einlass und einem Auslass und
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wird ein Werkstlicktrdger 54 bzw. werden die Stofifdnger 14
stets von einem Einlass zu einem Auslass durch den Behand-

lungsraum 16 gefordert.

Der Foérderweg 70, 72, 74 oder 76, entlang welchem die StoB-
fanger 14 nun durch den Behandlungsraum 16 hindurch gefor-
dert werden kénnen, hdngt somit davon ab, durch welchen der
beiden Einldsse 26 oder 28 die Stoffanger 14 auf dem Werk-
stlicktrdger 54 in den Behandlungsraum 16 eingebraéht werden

und welche Weichenstellung die Weicheneinheit 68 einnimmt.

In einer Abwandlung kann die Weicheneinheit 68 auch so auf-
gebaut sein, dass lediglich die Forderwege 70 und 72 und 74
oder lediglich die Foérderwege 70 und 74 und 76 moglich sind.

Auf dem Weg durch den Behandlungsraum 16 gibt der Werkstlck-
trager 54 bzw. jeder Stoffdnger 14 in jeder Position auf dem
jeweiligen Forderweg 70, 72, 74 oder 76 eine Forderrichtung
vor, die tangential zum Fdérderweg 70, 72, 74 oder 76 an der
Stelle ist, an der sich der Werkstlicktradger 54 bzw. der be-
trachtete StoRfdnger 14 gerade befindet. Dies veranschau-
licht Figur 4, welche schematisch dargestellte Werkstucktra-
ger 54 in verschiedenen Positionen auf den Forderwegen 70,
72, 74 oder 76 mit Pfeilen zeigt, die jeweils mit 78 be-
zeichnet sind und die Forderrichtung fir Stofifdnger 14 bzw.
den jeweiligen Werkstiicktrager 54 angeben. Wenn sich der
Werkstiicktrdger 54 also beispielsweise gerade in einem der
in Figur 4 angedeuteten Kurvenabschnitte der Weicheneinheit
68 befindet, steht die Fdérderrichtung 78 in einem Winkel zu
dem geradlinigen Forderweg 70 bzw. dem geradlinigen Férder-

weg 74.

Auf diese Weise sind das Applikationssystem 42 und das For-
dersystem 52 somit derart aufeinander abgestimmt und einge-

richtet, dass die Applikationsroboter 44, 46 relativ zur
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Forderrichtung 78 eines Stoffangers 14 wahlweise mit einer
Bewegungskomponente parallel zur Forderrichtung 78 eines

StoBRfangers 14 und/oder einer Bewegungskomponente senkrecht
zur Foérderrichtung 78 eines Stoflfadngers 14 verfahren werden

konnen.

Hierdurch ist es moglich, dass die in ihren voneinander ver-
schiedenen Lagen auf dem Werksticktrdger 54 angebrachten
StoBbfanger 1l4a, 1l4b in ein und derselben Lackierkabine 10

lackliert werden kénnen.

Wenn der Werkstilicktrdger 54 nur mit StoRféngern 1l4a in der-
Einbaulage bestiickt ist, werden diese auf dem ersten Forder-
weg 70 vom ersten Einlass 26 zum gegeniliberliegenden ersten
Auslass 30 gefordert, wobel ihre Langsrichtung parallel zur
Forderrichtung 78 verlauft, wie es bei den StoRfangern lda

nach den Figuren 1 und 2 der Fall ist.

Dann verlaufen die Bewegungsbahnen 60, 62 sowohl des ersten
als auch des zweiten Applikationsroboters 44, 46 stets pa-
rallel zur Férderrichtung 78 der StoBRfadnger 14a. Die Appli-
kationsroboter 44, 46 bewegen sich dann entsprechend stets
parallel zu dieser Forderrichtung 78 und koénnen die Stolfén-
ger l4a jeweils in den Raumquadranten A und B bzw. C und D

von der Seite her lackieren.

Wenn der Werkstiicktrdger 54 dagegen nur mit Stoffangern 14b
in der Sleeperposition bestiickt ist, werden diese auf dem
dritten Foérderweg 74 vom zweiten Einlass 28 zum gegeniiber-
liegenden zweiten Auslass 32 gefordert, wobei ihre Langs-
richtung nun jedoch senkrecht zur Fdrderrichtung 78 steht.
In diesem Fall verlaufen die Bewegungsbahnen 60, 62 sowohl
des ersten als auch des zweiten Applikationsroboters 44, 46
stets senkrecht zur Férderrichtung 78 der Stoffdnger 14. Die

Rpplikationsroboter 44, 46 bewegen sich dann entsprechend
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stets senkrecht zu dieser Fdérderrichtung 78 und kénnen die

StoRfanger 14b von oben her lackieren.

Um nun StoBRfdnger 14a und 14b, die sich in der Einbaulage
und in der Sleeperposition auf dem Werksticktrager 54 befin-
den, wie es in den Figuren 1 und 2 gezeigt ist, zu lackie-
ren, wird der Werkstlcktrdger beispielsweise ebenfalls auf
dem ersten Forderweg 70 von dem ersten Einlass 26 zu dem
ersten Auslass 30 durch den Behandlungsraum 16 gefodrdert. In
diesem Fall verlauft die Langsrichtung sowohl der StoBfanger
14a in Einbaulage als auch der StoBfanger 14b in der Slee-

perposition parallel zur Forderrichtung 78.

Der Werkstiicktrdger 54 wird durch den Einlass 26 in den Be-
handlungsraum 16 hinein gefdrdert und befindet sich zuné&chst
in dem Abschnitt 64a des Schienenstranges 64. Die StoBfanger
l4a in der Einbaulage befinden sich dann im Raumquadranten
A, sind fiir den ersten Applikationsroboter 44 zugdnglich und
werden mit dessen Hilfe von der Seite her lackiert. Die
StoBfanger 14b in der Sleeperposition befinden sich dagegen
im Raumquadranten C, sind fir den zweiten Applikationsrobo-
ter 46 zugidnglich und werden mit dessen Hilfe von oben her

lackiert.

Wiahrend des Lackierens kann der Werksticktrager 54 dabei
durch den Behandlungsraum 16 gefordert werden und sich auf

dem Forderweg 70 zum ersten Auslass 30 bewegen.

Wenn der Werkstlicktridger 54 den Behandlungsraum 16 ilber des-
sen zweiten Auslass 32 verlassen soll, wird die Weichenein-
heit 68 so eingestellt, dass der Schienenstrangabschnitt 64a

des Schienenstranges 64 mit dem Abschnitt 66b des Schienen-

stranges 66 verbunden ist.

Der Werkstiucktridger 54 ldauft aus dem Schienenstrangabschnitt
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64a in die Weicheneinheit 68 ein und gelangt zu dem Ab-
schnitt 66b des Schienenstranges 66 und daridber zum Auslass
32. Vor dem Erreichen der Weicheneinheit 68 sollte der La-
ckiervorgang in den Raumquadranten A und C abgeschlossen

sein.

In einer Abwandlung ist das Fordersystem 52 derart einge-
richtet, dass die Stolfédnger 14 oder allgemein zu behandeln-
de Gegenstande ihre Ausrichtung im Behandlungsraum 16 beibe-
halten, oder anders ausgedrickt ihre Ausrichtung bezogen auf
die Forderrichtung 78 &ndern, wenn sich die Forderrichtung

78 auf dem gewdhlten Forderweg dndert.

Wenn der Werksticktrdger 54 dann aus dem Schienenstrangab-
schnitt 64a in den Schienenstrangabschnitt 66b zum Auslass
32 einfahrt, bleibt diese Ausrichtung der Stoffanger 14 dann
erhalten, so dass die StoRfanger 14 im Schienenstrangab-
schnitt 66b quer zur Forderrichtung 78 angeordnet sind. Ent-
sprechendes kann fir die anderen Forderwege gelten, auf de-

nen sich die Forderrichtung 78 andert.

Wenn die StoRfdnger l14a und 14b umgekehrt auf dem Werkstick-
trdger 54 angebracht sind, als es in den 'Figuren 1 und 2 ge-
zeigt ist, wenn sich also an Stelle der Stofifanger 1l4a in
der Einbaulage die Stoffanger 14b in der Sleeperposition und
umgekehrt befinden, kann der Werksticktrager 54 z.B. entlang
des dritten Forderwéges 74 von dem zweiten Einlass 28 zu dem
zwelten Auslass 32 gefordert werden. Dabei verlauft die
Langsrichtung sowohl der StoRfanger l4a in Einbaulage als
auch der StofRfdnger 14b in der Sleeperposition senkrecht zur
Forderrichtung 78. Die StoBfanger 14b in der Sleeperposition
werden dann im Schienenstrangabschnitt 66a entsprechenden
Bereich der Raumguadranten A und B mittels des ersten Appli-
kationsroboters 44 lackiert, der sich dabel senkrecht zur

Forderrichtung 78 der StoRfanger 14 bewegen kann.
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Wenn sich der Werkstlicktrager 54 dann im Schienenstrangab-
schnitt 66b befindet, werden die Stofifdnger 1l4a in der Ein-
baulage im entsprechenden Bereich der Raumguadranten C und D
mittels des zweiten Applikationsroboters 46 lackiert, der
sich dabei ebenfalls senkrecht zur Férderrichtung 78 der
Stofifdnger 14 bewegen kann.

Bei der Abwandlung, bei der sich der Werksticktrdger 54 im
Weichenbereich verdrehen kann, k&nnte als Fdrderweg auch der
vierte Forderweg 76 ins Auge gefasst werden. In diesem Fall
konnte der zweite Applikationsroboter 46 die Stofifdnger 1l4a
in Einbaulage von der Seite her lackieren, wenn sich der
Werkstiicktrdger 54 im Schienenstrangabschnitt 64a des Schie-

nenstranges 64 befindet.

In den Figuren 5 bis 8 sind nun als weitere Ausfihrungsbei-
spiele Lackierkabinen 80, 82, 84 bzw. 86 gezeigt, bei denen
das Fordersystem 52 und das Applikationssystem 42 derart

eingerichtet sind, dass die Applikationsroboter 44, 46 rela-
tiv zur Forderrichtung 78 der StoBfanger 14 wahlweise mit

einer Bewegungskomponente parallel zur Férderrichtung 78 ei-
nes StoBfangers 14 und/oder einer Bewegungskomponente senk-
recht zur Forderrichtung 78 eines StoBfé&ngers 14 verfahrbar

ist.

Bei den Lackierkabinen 80, 82, 84 bzw. 86 sind Komponenten,
die den Komponenten der Lackierkabine 10 nach den Figuren 1
bis 4 entsprechen, mit denselben Bezugszeichen versehen. Das
oben zur Lackierkabine 10 Gesagte gilt fir die Lackierkabi-
nen 80, 82, 84 bzw. 86 sinngemdB entsprechend, sofern nicht

etwas anderes erl&dutert wird.

Bei der Lackierkabine 80 nach Figur 5 gibt es im Unterschied
zur Lackierkabine 10 keinen zweite Einlass 28 und keinen

Schienenstrangabschnitt 66a. Der Schienenstrang 66 umfasst
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hier nur den Schienenstrangsabschnitt 66b, der sich von der
Weicheneinheit 68 zum zweiten Auslass 32 erstreckt. Mittels
der Weicheneinheit 68 koénnen wahlweise die Schienenstrangab-
schnitte 64a und 64b oder 64a und 66b verbunden werden, wo-
durch der Werkstlicktrdger 54 wahlweise lediglich entlang des
Forderweges 70 zwischen dem einzigen vorhanden Einlass 26
und dem ersten Auslass 30 oder entlang des F&rderweges 72
zwischen dem Einlass 26 und dem zweiten Auslass 32 durch den

Behandlungsraum 16 gefdrdert werden kann.

Bei der Lackierkabine 82 nach Figur 6 gibt es dagegen im Un-
terschied zur Lackierkabine 10 keinen zweite Auslass 32 und
keinen Schienenstrangabschnitt 64b. Der Schienenstrang 64
umfasst hier nur den Schienenstrangsabschnitt 64a, der sich
vom ersten Einlass 26 bis zur Weicheneinheit 68 erstreckt.
Mittels der Weicheneinheit 68 koénnen wahlweise die Schienen-
strangabschnitte 64a und 66b oder 66a und 66b verbunden wer-
den, wodurch der Werkstiicktrédger 54 wahlweise lediglich ent-
lang dem Forderweg 72 zwischen dem ersten Einlass 26 und dem
einzigen vorhanden Auslass 32 oder entlang dem Forderweg 74
zwischen dem zweiten Einlass 28 und dem Auslass 32 durch den

Behandlungsraum 16 gefordert werden kann.

Bei der Lackierkabine 84 nach Figur 7 sind lediglich der
Einlass 26 und der diesem gegeniiberliegende Auslass 30 vor-
handen, zwischen denen sich der Schienenstrang 64 ohne eine
Weiche erstreckt. Somit gibt es als Forderweg fiir die Stol-
fanger 14 durch den Behandlungsraum 16 nur den Férderweg 70
zwischen dem Einlass 26 und dem Auslass 30. Die Applikati-
onsroboter 44 und 46 koénnen jedoch auf bereichsweise ge-
krimmten Bewegungsbahnen 88 bzw. 90 verfahren werden. Hierzu
ist dem ersten Applikationsroboter 44 eine bereichsweise ge-
krimmte horizontale Fihrungsschiene 92 zugeordnet, welche

oberhalb des Einlasses 26 in der Kabinenwand 18 verlauft.
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Die Fuhrungsschiene 92 flir den ersten Applikationsroboter 44
umfasst einen ersten geradlinigen Abschnitt 92a an der ers-
ten Seitenwand 18 der Lackierkabine 10 mit dem Einlass 26,
einen zweiten geradlinigen Abschnitt 92b an der zweiten Sei-
tenwand 20 der Lackierkabine 10 und einen die beiden gerad-
linigen Abschnitte 92a, 92b verbindenden und entsprechend
gekrlimmten Abschnitt 92c. In entsprechender Weise umfasst
eine bereichsweise gekrimmte Fihrungsschiene 94 fir den
zweiten Applikationsroboter 46 einen ersten geradlinigen Ab-
schnitt 94a an der dritten Seitenwand 22 der Lackierkabine
10 mit dem Auslass 30, einen zweiten geradlinigen Abschnitt
94b an der vierten Seitenwand 24 der Lackierkabine 10 und
einen entsprechend gekriimmten Abschnitt 94c, welche die bei-

den geradlinigen Abschnitte 94a, 94b verbindet.

Somit koénnen die Applikationsroboter 44, 46 jeweils senk-
recht zur Forderrichtung 78 der StoRfdnger 14 bewegt werden,
wenn sie sich auf ihren Schienenabschnitten 92a bzw. 94a der
Fihrungsschienen 92 bzw. 94 befinden. Entsprechend kénnen
die Applikationsroboter 44, 46 dagegen jeweils parallel zur
Forderrichtung 78 der Stoffdnger 14 bewegt werden, wenn sie
sich auf ihren Schienenabschnitten 92b bzw. 94b befinden.
Bei der Lackierkabine 82 muss weder bei den StoBRfédngern 1l4a
in Einbaulage noch bei den Stofifdngern 1l4b in der Sleeperpo-
sition darauf geachtet werden, wie deren Langsrichtung zur

Forderrichtung 78 ausgerichtet ist.

Bei der Lackierkabine 86 gem&B Figur 8 sind zwar wieder ein
erster und ein zweiter Einlass 26 und 28 in den Seitenwédnden
18 und 20 vorgesehen. Es gibt jedoch keine Auslasse 30 und
32 in den Seitenwdnden 22 und 24 der Lackierkabine 86.
Stattdessen ist eine Ausgangswand 96 vorhanden, welche die
dritte und die vierte Seitenwand 22 und 24 in einem Winkel
von 45° miteinander verbindet und die einen Auslass 98 auf-

weist.
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Von den Schienenstrédngen 64 und 66 sind jeweils die Schie-
nenstrangabschnitte 64a und 66a vorhanden, die Ulber eine ab-
gewandelte Weicheneinheit 68 wahlweise mit einem Schienen-
strang 100 verbunden werden koénnen, der sich von der Wei-
cheneinheit 68 im Raumquadranten D zum Auslass 98 erstreckt
und mit den Schienenstrangabschnitten 64a und 66a jeweils

einen Winkel von 135° einschlieBt.

Somit sind zwel Forderwege 102 und 104 gegeben, auf welchen
die StoBRfdnger 14 durch die Behandlungskabine 16 der La-
ckierkabine 86 gefordert werden koénnen. Der Fdrderweg 102
fiihrt vom ersten Einlass 26 zum Auslass 98 und der Forderweg

104 vom zweiten Einlass 28 zum Auslass 98.

Wenn sich der Werksticktrager 54 im Schienenstrangabschnitt
64a der Lackierkabine 86 befindet, konnen beide Applikati-
onsroboter 44, 46 parallel zur Fdrderrichtung 78 der StoR-
fanger 14 bewegt werden und Stoflfanger 14 lackieren, die im
Raumguadranten A bzw. C positioniert und die parallel zur
Forderrichtung 78 ausgerichtet sind. Wenn sich der Werk-
stlicktrdger 54 dagegen im Schienenstrangabschnitt 66a der
Lackierkabine 86 befindet, kann der erste Applikationsrobo-
ter 44 senkrecht zur Forderrichtung 78 der StofRf&nger 14 be-
wegt werden. Dies ist fir StofRfdnger 14 relevant, die quer
zur Forderrichtung 78 auf dem Werkstlicktrdger 54 befestigt
sind. Diese koénnen dann wieder von dem ersten Applikations-
ropboter 44 in dem Jjeweiligen Bereich der Raumquadranten A
und B der Lackierkabine 86 lackiert werden, in den die StoB-

fanger 14 hineinragen.

Wenn sich der Werksticktrager im Bereich des Schienenstran-
ges 100 befindet, sind die StoBfanger 14 fir den zweiten Ap-
plikationsroboter 46 im Raumquadranten D der Lackierkabine

86 zugdnglich und kénnen dort lackiert werden.
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Bei allen oben erlduterten Ausfihrungsbeispielen in Form der
Lackierkabinen 10, 80, 82, 84 und 86 hidngt es jeweils von
der Bestlckung des Werkstiicktragers 54 und dem Verlauf der
Langsrichtung der StoRfdnger 14 bezogen auf die Foérderrich-
tung 78 ab, Uber welchen vorhandenen Einlass 26, 28 die
StoRfdnger 14 in den Behandlungsraum 16 hinein, entlang wel-
chem der moéglichen Férderwege 70, 72, 74, 76, 102 und 104
die Stofifanger 14 durch den Behandlungsraum 16 hindurch und
tber welchen vorhandenen Auslass 30, 32, 98 die StoBfadnger
14 wieder aus dem Behandlungsraum 16 hinaus geférdert wer-

den.

Wie aus der obigen Beschreibung hervorgeht, konnen die Stob-
fanger 14 auf dem Werkstlicktrdger 54 sowohl in Einbaulage
als auch in der Sleeperposition entweder parallel oder senk-
recht zur Fodrderrichtung 78 angeordnet werden. Je nachdem,
ob die StoRfanger 14 in einer Einbaulage oder einer Sleeper-
position auf dem Werkstilicktrdger 54 angeordnet sind und ab-
hangig davon, ob die StoBfanger 14 parallel oder senkrecht
zur Forderrichtung 78 angeordnet sind, missen sich die Ap-
plikationsroboter 44 und 46 parallel oder senkrecht zur je-
weiligen Forderrichtung 78 der Stoffdnger 14 bewegen kodnnen.
Dies wird durch eine entsprechende Zuordnung des Einlasses
und des Auslasses und des dazwischen zurickzulegenden For-
derweges und ergdnzend gegebenenfalls durch eine Weichenein-
heit 68, die eine Drehung des Werkstiicktrdgers 54 verur-

sacht, erreicht, wie es oben beschrieben wurde.

Bei einer weiteren Abwandlung kann auch jeweils nur ein ein-
ziger Applikationsroboter in dem Behandlungsraum 16 der La-
ckierkabinen 10, 80, 82, 84 oder 86 angeordnet sein. In die-
sem Fall ist der Werkstlicktrager 54 vorzugsweise so aufge-
baut, dass er StoBfdnger 14 in der Einbaulage nur auf der

Seite trdgt, die dem Applikationsroboter zugewandt ist, wenn
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der Werksticktrager 54 und der Applikationsroboter parallel

zueinander bewegt werden.

Anstelle der Weicheneinheit 68 kann auch jeweils ein Dreh-
teller oder dergleichen vorgesehen sein, so dass der Werk-
stlicktrdger 54 in analoger Weise von einem Schienenstrangab-
schnitt auf einen anderen auffahren kann. Gegebenenfalls
kann auch auf die Weicheneinheit 68 verzichtet werden. Bei
der Lackierkabine 10 z.B. ist dann der erste Einlass 26 uber
den Forderweg 70 mit dem ersten Auslass 30 und der zweite
Einlass 28 Uber den Forderweg 74 mit dem zweiten Auslass 32
verbunden, ohne das eine Richtungsédnderung der StoRfanger 14
moglich ist, wahrend diese durch den Behandlungsraum 16 ge-
férdert werden. In diesem Fall miissen die StoRfénger 14 ab-
hangig von ihrer Applikationslage iiber einen bestimmten Ein-
lass 26 oder 28 in den Behandlungsraum 16 hinein gefordert

werden.

Dariiber hinaus kann auch auf die Seitenwdnde verzichtet wer-
den und der Luftzufihrraum 36 z.B. mit einer Rahmenstruktur
gestiitzt werden. So sind modulartige Einheiten gebildet, wvon

denen nach Bedarf mehrere zusammenarbeiten konnen.
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Patentanspriiche

1. Behandlungseinheit zur Oberfl&chenbehandlung, insbeson-
dere zum Lackieren, von Gegenstanden, insbesondere von

Karosserieteilen, mit
a) wenigstens einem Behandlungsraum (16);

b) einem Fordersystem {(52), mittels welchem zu behan-
delnde Gegenstédnde (14) in den Behandlungsraum (16)
hinein, entlang eines Fo6rderweges (70, 72, 74, 76,
102, 104) durch den Behandlungsraum (16) hindurch und
wieder aus dem Behandlungsraum (16) heraus forderbar
sind, wobei jeder Gegenstand (14) in jeder Position
auf dem Forderweg (70, 72, 74, 76, 102, 104) eine zum
Forderweg (70, 72, 74, 76, 102, 104) tangentiale For-
derrichtung (78) vorgibt;

c) einem Applikationssystem (42), welches wenigstens ei-
nen mehrachsigen Applikationsroboter (44, 46) um-
fasst, der eine Applikationseinrichtung mit sich
fiihrt und entlang einer Roboterbewegungsbahn (60, 62,
88, 90) verfahrbar ist,

dadurch gekennzeichnet, dass

d) das Fordersystem (52) und das Applikationssystem (42)
derart eingerichtet sind, dass der wenigstens eine
Applikationsroboter (44, 46) relativ zur Forderrich-

tung (78) eines Gegenstandes (14) wahlweise mit

da) einer Bewegungskomponente parallel zur Forder-

richtung (78) des Gegenstandes (14)
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und/oder

db) einer Bewegungskomponente senkrecht zur Fdrder-

richtung (78) des Gegenstandes (14)

verfahrbar ist.

2. Behandlungseinheit nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-

net, dass der wenigstens eine Applikationsroboter (44,
46) auf einer Fuhrungsschiene (48, 50, 92, 94) verfahr-

bar gelagert ist, welche die Roboterbewegungsbahn (60,

62, 88, 90) vorgibt und auf einem Hohenniveau oberhalb

der zu behandelnden Gegenstdnde (14) angeordnet ist,

durch den Behandlungsraum (16) geférdert werden.

die

3. Behandlungseinheit nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-

kennzeichnet, dass das Fordersystem (52) ein Fdrder-

schienensystem (58) umfasst, auf dem Werksticktrager

(54) verfahrbar sind, welche die zu behandelnden Gegens-

tdnde (14) tragen.

4. Behandlungseinheit nach Anspruch 3, dadurch gekennzeich-
net, dass das Forderschienensystem (58) eine Weichenein-
heit (68) umfasst, durch welche Abschnitte (64a, 64b,

66a, 66b) des Forderschienensystems (58) miteinander

verbindbar sind, die in die gleiche Richtung oder in

ei-

nem Winkel zueinander verlaufen, so dass wahlweise ver-

schiedene Forderwege (70, 72, 74, 76, 102, 104) fir die

Gegenstdnde (14) vorgebbar sind.
5. Behandlungseinheit nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
durch gekennzeichnet, dass die Roboterbewegungsbahn

62) geradlinig verlauft.

6. Behandlungseinheit nach einem der Anspriche 1 bis 5,

da-
(60,

da-
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durch gekennzeichnet, dass die Roboterbewegungsbahn (88,
90) wenigstens bereichsweise einen gekrimmten Verlauf
hat.

Behandlungseinheit nach einem der Anspriche 1 bis 6, da-
durch gekennzeichnet, dass der Behandlungsraum (16) we-
nigstens einen Einlass (26, 28) und wenigstens einen
Auslass (30, 32, 98) hat, die Ulber einen Forderweg (70,
72, 74, 76, 102, 104) miteinander verbunden sind.

Behandlungseinheit nach Anspruch 7, dadurch gekennzeich-
net, dass der Behandlungsraum (16) einen Einlass (26,
28) oder einen ersten Einlass (26) und einen zweiten
Einlass (28) hat, wobei jeder vorhandene Einlass (26,
28) iliber einen Forderweg (70, 72, 74, 76, 102, 104) mit
einem Auslass (30, 32) oder einem ersten Auslass (30)

und einem zweiten Auslass (32) verbunden ist.

Anlage zur Oberflachenbehandlung, insbesondere zum
Lackieren, von Gegenstdnden, insbesondere von Karosse-
rieteilen, gekennzeichnet durch wenigstens eine Behand-

lungseinheit (10) nach einem der Anspriiche 1 bis 8.

Verfahren zur Oberflachenbehandlung, insbesondere zum
Lackieren, von Gegenstdnden, insbesondere von Karosse-

rieteilen, in einem Behandlungsraum (16), bel welchem

a) die Gegenstande (14) in den Behandlungsraum (16) hin-
ein, entlang einer Forderbahn (70, 72, 74, 76, 102,
104) durch den Behandlungsraum (16) hindurch und wie-
der aus dem Behandlungsraum (16) heraus gefdrdert
werden und dabei in jeder Position auf dem Férderweg
(70, 72, 74, 76, 102, 104) eine zum Forderweg (70,
72, 74, 76, 102, 104) tangentiale Forderrichtung (78)

vorgeben;
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b) wenigstens ein mehrachsiger Applikationsroboter (44,
46), welcher eine Applikationseinrichtung mit sich
fiihrt, entlang einer Roboterbewegungsbahn (60, 62,

88, 90) verfahren wird,

dadurch gekennzeichnet, dass

c) der wenigstens eine Applikationsroboter (44,46) rela-
tiv zur Forderrichtung (78) eines Gegenstandes (14)

wahlweise mit

ca) einer Bewegungskomponente parallel zur Foérder-

richtung (78) des Gegenstandes (14)

und/oder

cb) einer Bewegungskomponente senkrecht zur Foérder-

richtung (78) des Gegenstandes (14)

verfahren wird.

Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass
der wenigstens eine Applikationsroboter (44, 46) auf ei-
ner Fihrungsschiene (48, 50, 92, 94) verfahren wird,
welche die Roboterbewegungsbahn (60, 62, 88, 90) vorgibt
und auf einem Hohenniveau oberhalb der zu behandelnden
Gegenstande (14) angeordnet ist, die durch den Behand-

lungsraum (16) gefordert werden.

Verfahren nach Anspruch 10 oder 11, dadurch gekennzeich-
net, dass Werksticktrdger (54), welche die zu behandeln-
den Gegenstidnde (14) tragen, auf einem Foérderschienen-

system (58) verfahren werden.
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Verfahren nach einem der Anspriiche 10 bis 12, dadurch
gekennzeichnet, dass verschiedene Fdrderwege (70, 72,
74, 76, 102, 104) fur die Gegenstdnde (14) vorgegeben

werden konnen.

Verfahren nach einem der Anspriiche 10 bis 13, dadurch
gekennzeichnet, dass der wenigstens eine Applikationsro-
boter (44, 46) auf einer geradlinigen Roboterbewegungs-

bahn (60, 62) verfahren wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 10 bis 14, dadurch
gekennzeichnet, dass der wenigstens eine Applikationsro-
boter (44, 46) auf einer wenigstens bereichsweise ge-

krimmten Roboterbewegungsbahn (88, 90) verfahren wird.
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