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Beschreibung

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Ge-
schwindigkeitssteuerung nach dem Oberbegriff des
Anspruches 1 und eine Schaltung zur Durchiiih-
rung des Verfahrens nach dem Oberbegriff des
Anspruches 6.

Ein solches Verfahren und eine solche Schaltung
sind aus dem DANFOSS-Prospekt CK.54.A3.02
vom Juni 1982 bekannt. Bei einer darin gezeigten
Kupplungs-Brems-Einrichtung ist die Eingangswelle
mit einem normalerweise mit konstanter Geschwin-
digkeit laufenden Motor verbunden. Mit lhrer Aus-
gangswelle ist ein anzutreibendes Objekt verbun-
den. Dieses ist in der Regel ein Werkzeug, das in-
termittierend  betétigt werden soll, oder eine
Materialbahn, die intermittierend transportiert wer-
den soll. Dazu wird die Kupplungs-Brems-Einrich-
tung zuerst in Kupplungseingriff gebrachf, wodurch
das Objekt beschleunigt wird, bis es eine der Mo-
tordrehzahl proportionale Geschwindigkeit hat, und
spater in Bremseingriff gebracht, wodurch es mit
anndhernd der gleichen Charakteristik wie bei der
Beschleunigung, in der Regel bis zum Stillstand, ab-
gebremst wird. Ausgeldst wird der Kupplungs- bzw.
Bremseingriff durch Sensoren, die die Lage des Ob-
jekts oder eines anderen bewegten Gegenstandes,
mit dem das Objekt zusammenwirken soll, liberwa-
chen. Durch ein Steuersignal von einem Sensor
wird beispielsweise ein Magnetventil betatigt, das
Druck oder Unterdruck in die Kupplungs-Brems-
Einrichtung einlésst, um sie in Kupplungs- oder
Bremseingriff zu bringen. Nach Abgabe des Steu-
ersignals, z.B. eines Stop-Signals, verstreicht eine
feste Reaktionszeit, die notwendig ist, damit alle
elektrischen und mechanischen Elemente, z.B.
Schalter, ihren vorgesehenen Ausgangszustand
einnehmen kénnen und bei Druckluftbetatigung der
notwendige Druck in den Leitungen aufgebaut wer-
den kann. In dieser Zeit (Reaktionszeit) legt das an-
getriebene Objekt noch eine gewisse Strecke zu-
rick bzw. wird um einen gewissen Winkel
(Reaktionswinkel) weitergedreht. Nach Ablauf der
Reaktionszeit, also wenn die Kupplungs-Brems-Ein-
richtung tatsachlich in Brems-Eingriff gebracht ist,
dreht sich das Objekt noch einen bestimmten Winkel
(Schreitwinkel) weiter, bis es zum Stillstand kommt.
Die Summe von Reaktionswinkel und Schreitwinkel
ist, wenn man konstante Geschwindigkeit und Last
voraussetzt, konstant. Wenn also das Objekt an ei-
nem bestimmten Punkt angehalten werden soll, muss
das Stop-Signal einen gewissen Zeitraum frither
ausgeldst werden, in der das Objekt den Reaktions-
winkel und den Schreitwinke! zuriicklegt. Bei kon-
stanten Betriebsbedingungen I&sst sich dieser Zeit-
raum leicht bestimmen und der Zeitpunkt des Stop-
Signals festlegen.

Andert sich jedoch die Geschwindigkeit und/oder
die Last, dann andert sich zwangsldufig auch die
tatséchlich erreichte Stop-Lage.

Die schweizerische Patentschrift CH 396 583 be-
schreibt bereits eine Geschwindigkeitskompensie-
rung fir die Abgabe eines Messereinschaltsignals
in einer bestimmten Lage, unabhdngig von der
Transportgeschwindigkeit des Fordergutes. Zwi-
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schen zwei Markierungen werden in einem Zahler
Impulse von einem Impulsgenerator fester Fre-
quenz aufgezahlt und der Zahlerwert wird zwischen
zwei weiteren Markierungen herabgezahlt, und
beim Zahlerwert Null wird ein Betatigungssignal fir
die Auslésung der Messervorrichtung abgegeben.

Aus der DE 3 131 675 ist ferner ein Verfahren
zur Geschwindigkeitssteuerung eines durch einen
Antrieb des bewegbaren Objekis bekannt, das das
Auftreten eines Ausldsesignals an einem vorbe-
stimmten Ort eine vorbestimmie Geschwindigkeit
(Null) erreicht haben soll, wobei zwischen dem Auf-
treten des Ausldsesignals und der Einleitung der
Geschwindigkeitsanderung (Einkuppeln der Kupp-
lung) eine geschwindigkeitsabhéngige Kompensati-
onszeit vorgesehen ist. In gleicher Weise zeigt die-
se Druckschrift eine Geschwindigkeitssteuerschal-
tung mit einem permanent laufenden Antrieb, ein
anzutreibendes Objekt, eine Idsbare Kupplungs-
Brems-Einrichtung, wobei die Kupplungs-Brems-
Einrichtung in Abhéngigkeit von einem Auslosesi-
gnal des Lagesensors in Kupplungs- oder Bremsein-
griff gebracht wird, und der Lagesensor bei Auftre-
ten des Ausldsesignals ein durch einen ersten Zah-
ler aufweisendes Verzdgerungsglied um einen von
der Geschwindigkeit des Antriebes abhéngigen
Zeitbetrag verzogertes Steuersignal zur Kupp-
lungs-Brems-Einrichtung sendet. Bei diesem be-
kannten Verfahren zum betétigen einer Schaltvor-
richtung wird eine Zahnstange durch den Antrieb
hin- und herbewegt. Die Zahnstange steht mit einem
Ritzel in Verbindung, das Uber die Kupplungs-
Brems-Einrichtung auf eine Antriebsrolle fiir ein
Materialband eingeschaltet wird. Die Kupplungs-
Brems-Einrichtung sorgt dafiir, dass nur die Bewe-
gung der Zahnstange in eine Richtung an die Trans-
portrolie weitergegeben wird. Dabei soll das Einkup-
peln der Kupplungs-Brems-Einrichtung im Ge-
schwindigkeitsnullpunkt der Zahnstange erfoigen.
Zu diesem Zweck wird vor dem eigentlichen Einrlick-
Signal ein Vorsignal erzeugt, das eine konstante
Laufzeit, die gleich der Reaktionszeit ist, auslost.
Die Zeitdifferenz zwischen dem Ende der Laufzeit
und dem Auftreten des Ausldsesignals wird mit Hil-
fe des Zahlers gemessen und anschliessend als
Verzégerungszeit eingefihrt. Je hoher die Ge-
schwindigkeit ist, desto kiirzer ist die Zeitdifferenz
zwischen dem Ende der Laufzeit und dem Auftreten
des Kupplungs-Einriick-Signals und desto kiirzer
ist auch die Kompensationszeit.

Der Nachteil dieses Systems ist, dass zum einen
die Reaktionszeit der Kupplungs-Brems-Einrich-
tung bekannt sein muss. Eine ungenaue Messung
der Reaktionszeit oder eine ungenaue Einstellung
der Laufzeit fiihrt zu einem kontinuierlich anwach-
senden Versatz des Einkuppelns in Bezug auf den
Geschwindigkeits-Nulldurchgang. Zum  anderen
muss ein Zeitnormal zur Verfigung stehen.

Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung
ein Verfahren und eine Vorrichtung der eingangs
genannten Art zur Verfiigung zu stellen, die es er-
mdglichen, dass ein durch einen Antrieb bewegba-
res Objekt nach Auftreten eines Auslsesignals an
einem vorbestimmten Ort eine vorbestimmte Ge-
schwindigkeit erreicht hat.
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Diese Aufgabe wird bei einem Verfahren nach
dem Oberbegriff des Anspruchs 1 durch die Merk-
male des kennzeichnenden Teils des Anspruchs 1
und bei einer Vorrichtung nach dem Oberbegriff
des Anspruches 6 durch die Merkmale des kenn-
zeichnenden Teils des Anspruches 6 geldst.

Ein erster Zahler beginnt somit mit dem Auslése-
Signal von einem geschwindigkeitsabhéingigen er-
sten Wert abhéngig von der Bewegung des Objekts
herabzuzéhlen und bei Erreichen eines vorbestimm-
ten zweiten Werts wird die Geschwindigkeitsinde-
rung eingeleitet. Dabei sind die Begriffe «<herab-
zdhlen» bzw. «hinaufzihlen» nicht auf das Ver-
mindern oder Vergrbssern des Zihlerstandes
beschrénkt. Mit diesen Begrifien soll zum Aus-
druck gebracht werden, dass es zwei Zahlrichtun-
gen gibt, die entgegengesetzt gerichtet sind. In
diesem Sinn kann «herabzihlen» sowohl vermin-
dern als auch vergrossern des Zahlerstandes
bedeuten, wahrend «hinaufzéhlen» dementspre-
chend vergrdssern und vermindern heisst.
«Bewegungsabhéngiges Zahlen» bedeutet das
Zghlen von Impulsen, die aufgrund einer Bewegung
des Objekts erzeugt werden und ein Mass fiir den
zuriickgelegten Weg bzw. Drehwinkel sind.
«Zeitabhéngiges Zahlen» ist dagegen das Zahlen
von Impulsen, die in zeitlich konstantem Abstand
von einem Taktgenerator erzeugt werden und ein
Mass fiir die verstrichene Zeit sind. Das bewe-
gungsabhangige Zahlen von Impulsen erlaubt eine
einfache Aussage liber den zuriickgelegten Weg.
Zahlwerte lassen sich zudem leicht verarbeiten.
Durch das Herabzahlen eines geschwindigkeitsab-
héngigen Wertes mit bewegungsabhéngigen Impul-
sen wird eine doppelte Wirkung erreicht. Bei hohen
Geschwindigkeiten ist die Differenz zwischen dem
geschwindigkeitsabhéngigen ersten Wert und dem
vorbestimmten zweiten Wert niedrig. Da bei einer
hohen Geschwindigkeit des Objekis die Impulse ent-
sprechend schneller abgegeben werden, wird die
Kompensationszeit durch das Zusammenwirken die-
ser beiden Massnahmen verkiirzt.

Beim Einleiten der Geschwindigkeitsénderung
wird der erste Zahler auf einen dritten vorbestimm-
ten Wert gesetzt und von dort abhingig von der Be-
wegung des Objekis herabgezihlt, bis das Objekt
den vorbestimmten Ort erreicht hat. Die Differenz
zwischen dem vorbestimmten dritten Wert und dem
vorbestimmten zweiten Wert ist ein Mass fiir den
Weg, den das Objekt zwischen dem Auftreten des
Auslose-Signals und der vorbestimmten Position
zuricklegen muss. Durch diesen Verfahrens-
schritt ist es méglich, den Weg genau zu erfassen,
den das Objekt in der Reaktionszeit der Schreitwin-
kelzeit zurlicklegt. Die verbleibende Zeit ist dann
die Kompensationszeit. Dadurch, dass der vermin-
derte dritte Wert gespeichert und beim néchsten
Zyklus als geschwindigkeitsabhingiger erster Wert
verwendet werden kann, ist es moglich, auf einfa-
che Art und Weise eine Selbstkorrektur der Steue-
rung zu erzielen, wenn eine Geschwindigkeitsdiffe-
renz- und/oder Lastanderung des Objekts aufge-
treten ist.

Besonders vorteilhaft ist es, dass die Kompensa-
tionszeit von der Differenz der beiden Geschwin-
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digkeiten vor und nach der Geschwindigkeitsénde-
rung abhéngig ist und mit zunehmender Geschwin-
digkeitsdifferenz abnimmt. Je hoher die Geschwin-
digkeitsdifferenz ist, desto mehr Zeit benétigt das
Objekt, um von der hdheren auf die niedrigere Ge-
schwindigkeit abgebremst oder umgekehrt be-
schleunigt zu werden. Zudem vergréssert sich der
wahrend der konstanten Reaktionszeit durchlaufen-
de Reaktionswinkel. Dies kann dadurch kompen-
siert werden, dass die Kompensationszeit entspre-
chend verkiirzt wird. Umgekehrt kann die Kompen-
sationszeit vergréssert werden, wenn das Objekt
nur geringfiigig abgebremst oder beschleunigt wer-
den muss.

Von besonderem Vorteil ist es, dass bei sich wie-
derholenden Geschwindigkeitsanderungen mit Ge-
schwindigkeitsdifferenzen  gleicher  Gréssenord-
nung die notwendige Kompensationszeit bei einer
vorangehenden ~Geschwindigkeitsénderung  ermit-
telt wird. Damit wird eine automatische Einstellung
der Kompensationszeit in aufeinanderfolgenden Ge-
schwindigkeitsanderungszyklen ~sichergestell. An-
dert sich die Geschwindigkeitsdifferenz und/oder
Last des Objekts, ist es zwar maglich, dass die di-
rekt nachfolgende erste Geschwindigkeitsande-
rung nicht wie gewiinscht ausfall, d.h. das Objekt
zu frih oder zu spat abgebremst oder beschleunigt
wird, bei dieser Geschwindigkeitsanderung wird je-
doch die Kompensationszeit neu eingestellt, so dass
die weiteren Geschwindigkeitsdnderungen so
durchgefiihrt werden kénnen, dass das Objekt in ei-
nem vorbestimmten Ort eine vorbestimmte Ge-
schwindigkeit erreicht.

Bei bestimmten Betriebsbedingungen ist es wiin-
schenswert, nicht nur das Abbremsen so zu steu-
ern, dass das Objekt an einem vorbestimmten Ort ei-
ne vorbestimmte Geschwindigkeit, insbesondere
Null-Geschwindigkeit, hat. Insbesondere dann,
wenn ein Objekt intermittierend so angetrieben wer-
den soll, dass es nach einer gewissen Anlaufzeit ei-
ne gewisse Geschwindigkeit haben soll, die bei-
spielsweise synchron mit der Geschwindigkeit eines
anderes Objekts ist, ist es notwendig, die durch un-
terschiedliche Endgeschwindigkeiten bedingten Un-
terschiede in der Lage des Objekts bei Erreichen
dieser Endgeschwindigkeit zu kompensieren. Dabei
ist es schwierig, fiir den Start eine entsprechende
Kompensationszeit zu erhalten, da bei einem unbe-
wegten Objekt keine bewegungsabhéngigen Impulse
zur Verfiigung stehen. Bei Systemen, die nur eine
geringe Reibung aufweisen, kann man jedoch die
Kompensationszeit, die beim Abbremsen ermittelt
worden ist, auch fir den Start verwenden. Dazu ist
es vorteilhaft, dass ein zweiter Zahler bei Vermin-
derung der Geschwindigkeit des Objekts zeitabhan-
gig so lange von einem vorbestimmten ersten Wert
auf einen zweiten Wert hinauigezahlt wird, bis der
erste Zahler seinen vorbestimmten zweiten Wert er-
reicht hat, dass der zweite Zahler von seinem zwei-
ten Wert bei einem eine Erhdhung der Geschwindig-
keit auslésenden Signal zeitabhéngig so lange her-
abgezahlt wird, bis der erste vorbestimmte Wert
des zweiten Zahlers erreicht wird und dass bei Er-
reichen dieses Wertes die Geschwindigkeitserhd-
hung eingeleitet wird.

o,
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Vorteilhafterweise zahlt der erste Zahler propor-
tional zur Bewegung des Objekis und der zweite
Zahler proportional zur Bewegung des Antriebs.
Beim Einleiten der Geschwindigkeitsanderung wird
der zweite Zahler auf einen vorbestimmten dritten
Wert gesetzt, der erste Zahler wird von einem
vorbestimmten ersten Wert auf einen vor-
bestimmten zweiten Wert bewegungsabhangig her-
abgez&hlt und der zweite Zahler wird so lange von
seinem ersten Wert herabgezahlt, bis der erste
Zahler seinen zweiten Wert erreicht hat. Damit
lasst sich eine Startzeitkompensation erreichen,
auch wenn das System mit einer Reibung behaftet
ist, die beim Bremsen die Bremsung unterstitzt,
aber beim Beschleunigen der Beschleunigung enige-
genwirkt.

Eine Geschwindigkeitssteuerschaltung der ein-
gangs genannten Art wird erfindungsgemass da-
durch weitergebildet, dass der Lagesensor bei Auf-
treten des Auslose-Signals ein durch ein Verzdge-
rungsglied um einen von der Geschwindigkeit des
Antriebs abhangigen Zeitbetrag verzdgertes Steu-
er-Signal zur Kupplungs-Brems-Einrichtung sen-
det. Die Kupplungs-Brems-Einrichtung wird also
nicht direkt bei Auftreten des Ausldsesignals beté-
tigt, wie es beim Stand der Technik der Fall war, son-
dern erst nach einer gewissen Kompensationszeit,
die geschwindigkeitsabhangig einstellbar ist.

Bei einer bevorzugten Ausflihrungsform erfasst
der Lagesensor die Lage des Objekts. Abhéngig
von der augenblicklichen Lage des Objekis kann die
Bewegung des Objekts so gesteuert werden, dass
das Objekt an einem vorbestimmten Ort eine vorbe-
stimmte Geschwindigkeit erreicht hat.

In einer weiteren bevorzugten Ausfiihrungsform
ist das anzutreibende Objekt ein Bearbeitungswerk-
zeug fiir ein Werkstlick und der Lagesensor er-
fasst die Lage des Werkstlicks. In vielen Anwen-
dungsbereichen ist es notwendig, ein Werkzeug in
Abhéngigkeit von der Geschwindigkeit des Werk-
stiicks zu beschleunigen und zu bremsen. Wesent-
lich ist dabei, dass das Werkzeug in dem Augen-
blick, wo es mit dem Werkstiick zusammentrifft, bei-
spielsweise beim Schneiden, Drucken oder Stanzen
einer Folie, eine vorbestimmte Geschwindigkeit hat,
z.B. die Geschwindigkeit der Folienbahn. Der Lage-
sensor erfasst eine Markierung auf der Folien-
bahn, das Verztgerungsglied verzdgert das Signal
an die Kupplungs-Brems-Einrichtung um einen va-
riablen Betrag, so dass trotz unterschiedlicher Ge-
schwindigkeiten der Folienbahn immer gewahrleistet
ist, dass das Werkzeug beim Auftreffen auf das
Werkstiick die gleiche Geschwindigkeit hat, wie das
Werksttick.

Es ist bevorzugt, dass der Antrieb das Werk-
stiick permanent und das Werkzeug Uber die Kupp-
lungs-Brems-Einrichtung  intermittierend  antreibt.
Damit ist eine direkte Beziehung zwischen der
Waerkstiickgeschwindigkeit und der Geschwindig-
keit des Werkzeugs beim Auftreffen auf das Werk-
stiick gegeben. Uber die erfindungsgemésse Schal-
tung kann das Beschleunigen und das Abbremsen
des Werkzeugs gesteuert werden.

In einer bevorzugten Ausfiihrungsform weist
das Verzbgerungsglied einen ersten Zahler auf,
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der mit einem mit dem Objekt verbundenen Impulsge-
ber verbunden ist. Der Zahler zahlt Impulse, die ein
direktes Mass dafiir sind, welchen Weg bzw. wel-
chen Winkel das Objekt zuriickgelegt hat. Dadurch
erhalt die Schaltung eine Angabe darliber, wieviel
Weg nach Auftreten des Auslose-Signals bereits
zuriickgelegt worden ist bzw. welcher Weg bis zur
gewlinschten Position noch zur Verfiigung steht.

In einer bevorzugten Ausfiihrungsform zéhlt der
Zahler zum Steuern der Bremsung des Objekts auf
ein Ausldse-Signal des Lagesensors hin von einem
ersten Wert auf einen vorbestimmten zweiten Wert
herab, riickt bei Erreichen dieses zweiten Wertes
die Kupplung aus und bremst das Objekt und nimmt
einen vorbestimmten dritten Wert ein, der dem Ab-
stand zwischen der Position des Objekis beim Er-
zeugen des Ausldsesignals und der vorbestimmten
Position des Objekts entspricht, von welchem drit-
ten Wert der erste Zahler so lange herabzahlt, bis
das Objekt die vorbestimmte Position erreicht, wo-
bei der erste Zéhler den verminderten dritten Wert
als geschwindigkeitsabhéngigen ersten Wert fir
den nachsten Zyklus speichert. Damit [ost die
Schaltung auf einfache Weise das Problem, wie bei
verdnderlichen = Geschwindigkeitsdifferenzen  die
variable Kompensationszeit den jeweiligen Bedin-
gungen angepasst werden kann. Der vorbestimmte
dritte Wert des ersten Zahlers entspricht der An-
zahl der Impulse, die das Objekt Gber den Impulsge-
ber zwischen dem Auftreten des Ausldse-Signals
und dem Erreichen der vorbestimmten Position aus-
sendet. Dieser Weg wird nun aufgeteilt in einen
Weg oder Winkel, den das Objekt vom Einleiten der
Bremsung, also von der Abgabe eines Steuer-Si-
gnals an die Kupplungs-Brems-Einrichtung, bis zum
Stillstand zuriicklegt (Reaktions- und Schreitwin-
kel), und einen Weg oder Winkel, den das Objekt in
der Kompensationszeit zuriicklegt. Da der wéhrend
der Reaktionszeit und der Schreitwinkelzeit zuriick-
gelegte Reaktionswinke! und der Schreitwinkel von
der aktuellen Geschwindigkeit bestimmt sind, ver-
bleibt als Kompensationszeit (in Anzahl der Impulse
ausgedriickt) die Differenz zwischen dem vorbe-
stimmten dritten Wert und dem nach Erreichen der
vorbestimmten Position erreichten verminderten
dritten Wert.

In einer weiteren bevorzugten Ausfithrungsform
ist ein Zeitmessglied vorgesehen, dass den von der
Geschwindigkeit abhéngigen Zeitbetrag bei der
Bremsung des Objekts misst und als Verzégerungs-
glied dient, das den Beginn der Beschleunigung des
Objekts um den gleichen Zeitbetrag verzégert. In
vielen Anwendungsbereichen ist es notwendig, das
Objekt, beispielsweise ein Werkzeug, abhéngig von
der Geschwindigkelt eines dritten Gegenstandes,
beispielsweise eines Werkstiicks zu beschleuni-
gen. Je nachdem, welche Endgeschwindigkeit das
Obijekt erreicht haben soll, ist es notwendig, die Be-
schleunigungsphase verschieden lang zu wahlen.
Bei einer langeren Startphase muss die Kompensati-
onszeit entsprechend verkiirzt werden. Da bei ei-
nem ruhenden Objekt keine bewegungsabhangigen
Impulse zur Verflgung stehen, kann bei einem rei-
bungsarmen System die Kompensationszeit, die zur
Bremsung des Objekts verwendet wurde, vorteil-
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hafterweise als Kompensationszeit bei der Be-
schleunigung des Objekis verwendet werden, wenn
Beschleunigung und Bremsung ungefahr den glei-
chen Zeitverlauf aufweisen. .

Mit Vorteil ist ein zweiter Zahler vorgesehen,
der bei einem Stop-Signal vom Lagesensor von ei-
nem ersten vorbestimmten Wert bis zu einem zwei-
ten Wert so lange zeitabhéngig zahlt, bis das Ver-
zOgerungsglied die Kupplung ausriickt und das Ob-
jekt bremst und bei einem Start-Signal vom
Lagesensor vom zweiten Wert bis zum ersten Wert
zeitabhéngig z&hlt, bevor die Kupplung einriickt und
das Objekt beschleunigt. Auf diese Weise ist si-
chergestellt, dass die Stop-Kompensationszeit, d.h.
die Kompensationszeit bei der Bremsung des Ob-
jekts, der Start-Kompensationszeit, d.h. der Kom-
pensationszeit bei der Beschleunigung des Objekis,
sehr genau entspricht.

In einer weiteren bevorzugten Ausfithrungsform
ist ein mit dem Objekt verbundener erster Impulsge-
ber mit dem ersten Zzhler verbunden und ein mit
dem Antrieb verbundener zweiter Impulsgeber mit
dem zweiten Zahler verbunden. Der zweite Zahler
z&hit von dem von der Geschwindigkeit des Objekts
abhangigen Wert bis auf einen vorbestimmten zwei-
ten Wert herab, bringt bei Erreichen des vorbe-
stimmten zweiten Werts die Kupplung in Eingriff,
l6st die Bremse, nimmt den vorbestimmten dritten
Wert ein und z&hlt von diesem Wert so lange herab,
bis der erste Zahler von einem vorbestimmten er-
sten Wert auf einen vorbestimmien zweiten Wert
herabgezahit hat, wobei der Unterschied zwischen
dem ersten und dem zweiten Wert des zweiten Zah-
lers proportional zum Weg ist, den das Objekt zu-
ricklegt. Mit dieser Ausfihrungsform ist es még-
lich, eine Start-Kompensationszeit fiir ein System
anzugeben, das mit einer Reibung behaftet ist. Die
Reibung wirkt bei der Bremsung des Objekts so,
dass die Bremsung unterstiitzt wird. Bei der Be-
schleunigung hingegen wirkt sie der Beschleuni-
gungsrichtung entgegen, so dass fiir die Beschleu-
nigungsphase eine langere Zeit notwendig ist als fir
die Bremsphase. Mit der bevorzugten Ausfih-
rungsform wird nicht mehr die Stop-Kompensations-
zeit verwendet, um die Start-Kompensationszeit zu
bilden, sondern es wird der Weg gemessen, den das
Objekt zurlicklegen muss, um die vorbestimmte Ge-
schwindigkeit zu erreichen. Weiterhin ist der Weg
bekannt, den das Objekt zwischen dem Aufireten
des Ausl6se-Signals und dem Erreichen seiner vor-
bestimmten Position zuriicklegen muss. Die Diffe-
renz zwischen diesen beiden Wegen ist ein Mass
fiir die Kompensationszeit, die bei dieser Geschwin-
digkeit zur Verfligung steht.

Vorteilhafterweise ist jeder Impulsgeber iiber ei-
nen Richtungsdiskriminator mit dem zugehérigen
Zahler verbunden. Dadurch ist es méglich, trotz un-
terschiedlicher Drehrichtungen die oben beschrie-
benen Auswertungen vorzunehmen.

In einer weiteren bevorzugten Ausfiihrungsform
ist jeder Zahler mit einem einstellbaren Festweri-
geber verbunden. Eine Anderung des Betriebszu-
standes, d.h. der Einsaiz eines anderen zu be-
schleunigenden Objekts oder eines grosseren oder
kleineren Werkstiicks mit anderen Markierungen
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erfordert nur noch eine Verdnderung der Einstel-
lung des Festwerigebers.

Vorteilhaftweise sind die Zahler, die Kupplungs-
Brems-Einrichtung und der Lagesensor mit einer
Steuerschaltung verbunden, die den Betrieb koordi-
niert. Dadurch lasst sich die Funktion der erwihn-
ten Elemente vereinfachen, da sie ausser Zahlen,
Kuppeln und Bremsen und Aussenden eines Signals
keine weiteren Aufgaben zu erfiillen haben. Diese
weiteren Aufgaben nimmt die Steuerschaltung wahr.
Dadurch lsst sich die Schaltung modular aufbau-
en, was den Entwurf, die Wartung und die Repara-
tur betrachtlich vereinfacht.

Die Erfindung ist im folgenden anhand von bevor-
zugten Ausfihrungsbeispielen in Verbindung mit
der Zeichnung naher erlgutert. Darin zeigen:

Fig. 1 eine Folien-Stanz-Einrichtung zur Erlaute-
rung der Kompensationszeit beim Bremsen eines
Objekts,

Fig. 2 einen zugehdrigen Funktionsverlauf,

Fig. 8 eine Folien-Schneid-Einrichtung zur Erlau-
terung der Kompensationszeit beim Starten und
beim Bremsen eines Objekis in einem nahezu rei-
bungsfreien System,

Fig. 4 eine Schaltungsanordnung, zum Steuern
der Einrichtung nach Fig. 3,

Fig. 5 den Funktionsverlauf einiger Gréssen der
Schaltungsanordnung von Fig. 4,

Fig. 6 eine Folien-Schneid-Einrichtung zur Erl4u-
terung der Kompensation beim Bremsen eines Ob-
jekts in einem reibungsbehafteten System,

Fig. 7 eine Schaltungsanordnung zur Steuerung
der Einrichtung nach Fig. 6 und

Fig. 8 den Funktionsverlauf einiger Gréssen der
Schaltung nach Fig. 7.

Fig. 1 zeigt eine Folien-Stanz-Einrichtung, in der
eine Folie 1 die durch Ziehrollen 4, 5 in Richtung des
Pfeils 11 bewegt wird, so angehalten werden soll,
dass eine Stanze 10 die Folie unmittelbar hinter Mar-
kierungen 2 stanzen kann. Die Ziehrolle 5 wird da-
bei von einem Motor 6 (iber einen Keilriemen oder
Zahnriemen 12 und eine Kupplungs-Brems-Einrich-
tung angetrieben. Auf der Ausgangsachse 9 der
Kupplungs-Brems-Einrichtung  ist neben  der
Ziehrolle 5 auch ein Impulsgeber 8 angeordnet, der
bei Durchlaufen eines bestimmten Drehwinkels eine
bestimmte Anzahl von Impulsen abgibt. Die Kupp-
lungs-Brems-Einrichtung 7 ist bekannt und wird bei-
spielsweise von der Anmelderin unter der Bezeich-
nung SRA im Prospekt CK.54.A3.02 angeboten.
Die Kupplungs-Brems-Einrichtung 7 stellt entweder
eine Verbindung zwischen der Eingangswelle, die
von dem Motor angetrieben wird, und der Aus-
gangswelle 9, die die Ziehrolle antreibt her, wenn sie
ein entsprechendes Signal empfingt, oder trennt
die Verbindung zwischen der Eingangswelle und der
Ausgangswelle 9 und bremst die Ausgangswelle mit
nahezu der gleichen Charakteristik, wie sie beim
Einkuppeln beschleunigt wird. Dadurch wird die Fo-
lie 1 intermittierend angetrieben. Ein Sensor 3 er-
fasst die Markierungen 2 auf der Folie 1, wenn sie
an ihm vorbeilaufen.

Im Betrieb kuppelt die Kupplungs-Brems-Einrich-

"
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tung 7 bei Auftreten eines entsprechenden Signals
ein und verbindet den Motor 6 mit der Ziehrolle 5.
Die Ziehrollen 4, 5 und demzufolge die Folienbahn 1
werden beschleunigt, bis eine vorgegebene Ge-
schwindigkeit erreicht ist. Aus dieser Geschwindig-
keit muss die Folienbahn wieder gebremst werden.
Im Stillstand soll sie die in Fig. 1 gezeigte Position
einnehmen, so dass die Markierung unmittelbar hin-
ter dem Stanzer liegt. Ein entsprechender Ge-
schwindigkeitsverlauf o iber der Zeit ist in Fig. 2a
gezeigt.

Damit die Folienbahn 1 Uber die Ziehrolle 5 und die
Kupplungs-Brems-Einrichtung  rechtzeitiy  abge-
bremst werden kann, sendet der Sensor 3 beim Er-
fassen einer Markierung 2 ein Stop-Signal aus, wie
in Fig. 2a gezeigt. Dieses Stop-Signal bewirkt, dass
ein Zahler von einem ersten Wert Nk in AbhZngig-
keit von Impulsen vom Impulsgeber 8 herabgezahit
wird. Der Wert N ist abhéngig von der Geschwin-
digkeit der Ziehrolle 5. Bei Erreichen des Wertes
Nulf sendet der Zahler ein Signal an die Kupplungs-
Brems-Einrichtung 7, die die Bremsung auslost. Es
vergeht eine Reaktionszeit tr, bis die Bremsung tat-
sachlich beginnt, und eine Schreitwinkelzeit ts, bis
die Ziehrolle 5 zum Stillstand gekommen ist. Bei Er-
reichen des Zahlerstandes Null wird der Z&hler auf
einen Wert Nt gesetzt und von dort in Abhéangigkeit
von Impulsen des Impulsgebers 8 herabgezahlt, bis
die Ziehrolle 5 zum Stillstand gekommen ist. In die-
ser Zeit hat der Impulsgeber 8 eine Zahl Ns von Im-
pulsen abgegeben.

Der Wert Ns ist ein Mass fir den Weg, den die
Ziehrolle 5 zwischen Auftreten des Stop-Signals
und Stillstand zurlicklegt. Die Differenz zwischen
beiden Werten Nt und Ns, ndmlich der Wert N, ist
ein Mass fir die Kompensationszeit. Da Ns ge-
schwindigkeitsabhéngig ist, ist Nx ebenfalls ge-
schwindigkeitsabhangig und kann fir den nachsten
Stop-Zyklus verwendet werden, der in der Regel
unter gleichen Bedingungen ablautt.

Wenn sich die Ziehrolle 5 mit héherer Geschwin-
digkeit dreht, wird erstens der Drehwinkel, den sie
in der Reaktionszeit zurlicklegt, und zweitens der
Schreitwinkel grosser. Der Impulsgeber 8 gibt also
bei einer htheren Geschwindigkeit eine héhere An-
zahl Ns Impulse ab. Dementsprechend vermindert
sich der Wert Nk. Bei einer hdheren Geschwindig-
keit steht also nur eine entsprechend geringere
Kompensationszeit zur Verfiigung. Die maximale
Geschwindigkeit, d.h. die Geschwindigkeit, bei der
noch mit Sicherheit erreicht wird, dass die Folie am
gewiinschten Ort zum Stillstand kommt, wird durch
den Wert Ns bestimmt. Die Anzahl von Impulsen Ns,
die nach Einleitung der Bremsung abgegeben wer-
den, darf héchstens so gross sein, wie die Anzahl
von Impulsen, die dem zuriickgelegten Weg zwi-
schen Stop-Sensor 3 und Stanzer 10 entspricht. In
diesem Fall ist der Wert Nk gleich Null. Dreht sich
hingegen die Ziehrolle 5 mit einer geringen Ge-
schwindigkeit, ist der zum Anhalten benétigte Weg
entsprechend geringer und der Wert Ng wird ver-
mindert. Dementsprechend wird die Kompensations-
zeit verléngert und der Wert Ny wéchst.
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Nach einer Anderung der Endgeschwindigkeit
der Ziehrolle 5 ist es mdoglich, dass der nachfolgen-
de Stanzvorgang nicht an der richtigen Stelle er-
folgt. Spatestens beim Ubernichsten Stanzvorgang
ist jedoch die Kompensationszeit durch den Wert Nk
entsprechend eingestellt, so dass alle weiteren
Stanzvorgénge wieder in der richtigen Folienlage
erfolgen.

Fig. 3 zeigt eine Folien-Schneid-Einrichtung, in
der alle aus Fig. 1 bekannten Teile mit um 100 erh6h-
ten Bezugszeichen versehen sind. Das System soll
mit wenig Reibung arbeiten.

Eine Folie 101 wird in Richtung des Pfeiles 111 be-
wegt. Ein rotierendes Messer 130, das von einer
Messerwalze 132 getragen ist, verharrt in der Ru-
helage in einer Stop-Position 131. Die Messerwalze
132 wird von einem Motor 106 Uber einen Zahnrie-
men 112 und eine Kupplungs-Brems-Einrichtung 107
angetrieben. Auf der Ausgangswelle der Kupp-
lungs-Brems-Einrichtung 107 befindet sich ein Im-
pulsgeber 108, ein Markierungstrager 134 und die
Messerwalze 132. Der Impulsgeber 108 gibt eine be-
stimmie Anzahl von Impuisen ab, wenn die Messer-
walze 132 einen bestimmten Drehwinke! durchl&uft.
Der Markierungstrager 134 weist eine Markierung
135 auf, die von einem Stop-Sensor 103 erfasst
wird. Die Folie 101 weist Markierungen 102 auf, die
von einem Start-Sensor 133 erfasst werden.

Die Folie 101 wird mit konstanter Geschwindigkeit
in Richtung des Pfeiles 111 bewegt. Dabei kann sie
durch den Motor 106 permanent angetrieben wer-
den. Das Messer 130 soll die Folie 101 an vor-
bestimmten Stellen schneiden. Die vorbestimmten
Stellen befinden sich eine bestimmte Strecke hinter
den Markierungen 102. Zum Schneiden muss das
Messer 130 die gleiche Geschwindigkeit aufwei-
sen, wie die Folie 101. Dazu ist es notwendig, das
Messer so zu beschleunigen, dass es an der
vorbestimmten Schnittposition die gleiche Ge-
schwindigkeit hat, wie die Folie 101. Andererseits
soll das Messer 130 in der Ruhelage in der Stop-Po-
sition 131 verharren.

Fig. 4 zeigt eine Schaltung, mit der die Geschwin-
digkeitssteuerung der Messerwalze 132 durchge-
fiihrt werden kann. Der Impulsgeber 108 ist Gber ei-
nen Richtungsdiskriminator 140 mit einem ersten
Zahler (Z1) 142 verbunden. Der erste Zahler 142 ist
mit einem Vorwahlgeber und mit einer Steuerlogik
143 verbunden. Die Steuerlogik ist mit einem zwei-
ten Zahler (Z2) 145 verbunden, der seinerseits
Taktimpulse von einem Taktgenerator 144 empfangt.

Die Steuerung der Bremsung der Messerwalze
132 erfolgt, wie im Zusammenhang mit der Bremsung
der Ziehrolle 4 in Fig. 1 beschrieben. Wenn die Mar-
kierung 135 am Stop-Sensor 103 vorbeilauft, er-
zeugt der Stop-Sensor 103 ein Signal STOPIN (Fig.
5c), das er an die Steuerlogik sendet. Die Steuerlo-
gik 143 erzeugt ein Signal EN1 (Fig. 5h), das den
Zahler 142 veranlasst, von einem ersten Wert her-
abzuzéahlen (Fig. 5d). Als Zahlimpulse werden dabei
die Impulse des Impuisgebers 108 verwendet, die
iber den Richtungsdiskriminator 140 auf den Ein-
gang clk des Zahlers 142 gegeben werden. Der Ein-
gang U/D des Zahlers 142 empfangt eine Informa-
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tion {ber die Drehrichtung der Welle 109. Bei Errei-
chen des Wertes Null sendet der Zahler 142 ein Si-
gnal CO an die Steuerlogik 143. Darauthin erzeugt
die Steuerlogik 143 zwei Signale PE1 (Fig. 5i) und
STOPOQUT (Fig. 5g). Das Signal PE1 wird an den
Zahler 142 gesendet und bewirkt dort, dass der
Z&hler auf einen durch den Vorwahigeber 141 vor-
eingesteliten Wert N; gesetzt wird. Das Signal
STOPOUT wird an die Kupplungs-Brems-Einrich-
tung 107 gesendet und bewirkt dort, dass der
Bremsvorgang eingeleitet wird. Bis zum tats&chli-
chen Stillstand der Messerwalze 132 vergeht aller-
dings noch die Reaktionszeit t» und die Schreitwin-
kelzeit t4 (Fig. 5a). In dieser Zeit wird der Zahler
142 vom Wert Ni in Abhéngigkeit von den Impulsen
des Impulsgebers 108 so lange herabgeziht, bis die
Messerwalze 132 zum Stillstand gekommen ist
(Fig. 5d).

Bei Aufireten des Signals STOPIN (Fig. 5¢) er-
zeugt die Steuerlogik ein Signal EN Il (Fig. 5k), das
an den Zahler 145 gesendet wird. Dieses Signal
EN2 lasst den zweiten Zahler 145 so lange zihlen,
bis der erste Zahler 142 den Wert Nuil erreicht hat
(Fig. 5d). In dieser Zeit, die der Kompensationszeit
tkz entspricht, z&hlt der Zahler 145 von einem er-
sten Wert, beispielsweise Null, auf einen zweiten
Wert. Je langer die Kompensationszeit ist, desto
langer z&hit der Zahler 145 hinauf und desto gros-
ser ist der erreichte Wert (Fig. 5e).

Um die Messerwalze aus ihrer Stopposition so zu
beschleunigen, dass die beim Aufireffen auf die Fo-
lie 101 am gewiinschten Ort die gleiche Geschwindig-
keit wie die Folie 101 hat, muss auch eine Startkom-
pensationszeit vorgesehen sein. Wenn eine Mar-
kierung 102 der Folie 101 am Startsensor 133
vorbeilauft, erzeugt dieser Startsensor ein Signal
STARTIN (Fig. 5b), das er an die Steuerlogik 143
sendet. Die Steuerlogik 143 erzeugt daraufhin ein
Signal EN2 (Fig. 5k). Der Zahler 145 wird nun von
dem Wert, den er beim Bremsen der Messerwalze
erreicht hat, durch die gleichen Impulse des Takige-
nerators 144 herabgezahlt, bis er den vorbestimm-
ten ersten Wert erreicht hat. Die dafir bengtigte
Zeit t1 entspricht genau der beim Bremsen ermittel-
ten Kompensationszeit tk2, wie dies in Fig. 4b detail-
liert gezeigt ist. Beim Erreichen des vorbestimmten
ersten Wertes sendet der zweite Zahler 145 ein Si-
gnal CO an die Steuerlogik 143, die wiederum ein Si-
gnal STARTOUT (Fig. 5f) an die Kupplungs-Brems-
Einrichtung 107 sendet. Nach einer Reaktionszeit t
wird die Messerwalze 132 beschleunigt und erreicht
nach einer Schreitwinkelzeit t3 die vorbestimmie Ge-
schwindigkeit. __

Voraussetzung fiir diese Art der Steuerung ist
ein reibungsarmes System, damit die Reibung nicht
einerseits die Bremsung unterstiitzt, andererseits
der Beschleunigung enigegenwirkt. Bei einem rei-
bungsarmen System l4sst sich aber auf einfache
Art und Weise die beim Bremsen ermittelte Kompen-
sationszeit verwenden, um die geschwindigkeitsab-
hangigen Unterschiede beim Startvorgang eben-
falls zu kompensieren.

Fig. 6 zeigt ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel ei-
ner Folien-Schneid-Einrichtung. Teile, die denen
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der Fig. 3 entsprechen sind mit nochmals um 100
vergrésserten Bezugszeichen versehen.

Die Folienbahn 201 wird in Richtung des Pfeiles
211 bewegt und soll von dem rotierenden Messer
230, das von einer Messerwalze 232 getragen ist,
an vorbestimmten Stellen geschnitten werden. Die
Walze 232 wird, wie in Fig. 4, von einem Motor 206
iber einen Zahnriemen 212 und eine Kupplungs-
Brems-Einrichtung 207 angetrieben. Auf der Aus-
gangswelle der Kupplungs-Brems-Einrichtung 207
befindet sich ein Impulsgeber 208 und ein Markie-
rungstréger 234 mit einer Markierung 235, die an
einem Stop-Sensor 203 vorbeilauft. Der Motor 206
fragt auf seiner Ausgangswelle einen zweiten Im-
pulsgeber 220, ’

Eine Schaltungsanordnung zum Steuern der Fo-
lien-Schneid-Einrichtung ist in Fig. 7 gezeigt. Fig. 8
zeigt Funktionsverldufe einiger Signale aus Fig. 7,
wobei an den Leitungen in Fig. 7 die Zeile vermerkt
ist, in der in Fig. 8 der in der Leitung erscheinende
Funktionsverlauf des Signals gezeigt ist. Der erste
Impulsgeber 208 ist ber den Richtungsdiskrimina-
tor 240 mit dem ersten Zzhler (Z1) 242 und mit einem
dritten Zahler (Z3) 246 verbunden. Der erste Zah-
ler 242 ist mit einem ersten Vorwahigeber 241 und
der dritte Zahler 246 ist mit einem dritten Vorwahi-
geber 248 verbunden. Ein zweiter Impulsgeber 220,
der mit der Ausgangswelle des Motors 206 verbun-
den ist, ist Uber einen Richtungsdiskriminator 249
mit dem zweiten Zihler (Z2) 245 verbunden. Der
zweite Zahler 245 ist mit demzweiten Vorwahlgeber
247 verbunden. Die drei Zahler 242, 245 und 246
sind mit der Steuerlogik 243 verbunden.

Im Betrieb lauft die Folienbahn 201 in Richtung
des Pfeiles 211 unter einem Start-Sensor 233 vor-
bei. Wenn eine Markierung 202 den Stari-Sensor
233 passiert, sendet der Start-Sensor ein Signal
STARTIN (Fig. 8d) an die Steuerlogik 243. Die Steu-
erlogik 243 sendet ein Signal EN1 (Fig. 8d) an den
ersten Z&hler 242 und ein Signal EN2 (Fig. 8c) an
den zweiten Zahler 245. Beide Zahler 242 und 245
z&hlen hinunter, so lange das Signal EN1 bzw. EN2
am entsprechenden Eingang des Zahlers anliegt.
Der Zahler 242 startet mit dem Zahlen bei einem ge-
schwindigkeitsabhéngigen ersten Wert. Sobald der
Zahler 245 den Wert Null erreicht, sendet er ein Si-
gnal CO2 (Fig. 8g) an die Steuerlogik 243. Die Steu-
erlogik 243 sendet darauthin ein Signal STARTOUT
an die Kupplungs-Brems-Einrichtung 207, die den
Motor 206 auf die Ausgangswelle 209 kuppelt und
nach einer gewissen Totzeit die Messerwalze 232
beschleunigt. Gleichzeitig sendet die Steuerlogik
243 ein Signal PE2 (Fig. 8k) an den zweiten Zahler
245, worauthin dieser einen vorbestimmten dritten
Wert einnimmt, der durch den zweiten Vorwahige-
ber 247 bestimmt ist und durch diesen eingestellt
werden kann. Von dort zéhlt der zweite Zahler 245
wieder abwérts. Da der zweite Zahler 245 die Impul-
se zahlt, die von dem mit der Ausgangswelle des
Motors 206 verbundenen zweiten Impulsgeber 220
erzeugt werden, die Impulse also bei der angenom-
menen gleichbleibenden Geschwindigkeit des Mo-
tors konstant sind, ist der Funktionsverlauf des
zweiten Zahlers linear.

Der erste Zahler 242, der die Impulse des mit der
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Ausgangswelle 209 der Kupplungs-Brems-Einrich-
tung 207 verbundenen Impulsgebers 208 zahlt, be-
ginnt zu zahien, sobald sich die Messerwalze 232
dreht. Dabei z&hlt er von einem durch den ersten
Vorwahlgeber 241 vorgegebenen Wert FV1 bis auf
Null (Fig. 8f). Der durch den ersten Vorwahlgeber
241 vorgegebene Wert ist ein Mass fir den Ab-
stand zwischen der Stopposition 231 des rotieren-
den Messers 230 und der Stelle, an der das Mes-
ser 230 mit der Folienbahn 201 in Kontakt treten soll.
Diese Stelle ist mit dem Buchstaben A gekennzeich-
net (Fig. 8f). Sobald der erste Zahler 242 den Wert
Null erreicht hat, sendet er ein Signal CO1 (Fig. 8i)
an die Steuerlogik. Die Steuerlogik ihrerseits sen-
det ein Signal PE1 (Fig. 8l) an den ersten Zahler
242, worauthin dieser wiederum auf den durch den
ersten Vorwahlgeber 241 vorgegebenen Wert ge-
setzt wird. Gleichzeitig setzt die Steuerlogik 243 die
Signale EN1 und EN2 auf Null, wodurch der erste
Zahler 242 und der zweite Zahler 245 mit Zahlen
aufhdren. Der erreichte Wert des zweiten Zahlers
245 wird gespeichert und dient beim né&chsten
Startzyklus als geschwindigkeitsabhangiger Zahl-
wert, von dem der zweite Zahler 245 bis auf Null
z&hlt, um die Start-Kompensationszeit zu ermitteln.

Damit das Messer 230 wieder in der Stopposition
231 anhalt, erzeugt der Stop-Sensor ein Signal
STOPIN (Fig. 8m), wenn die Markierung 235 des
Markierungstragers 234 an ihm vorbeilauft. Die-
ses zu der Steuerlogik 243 gesendete Signal STOP-
IN erzeugt ein an den dritten Zahler 246 gesende-
tes Signal EN3 (Fig. 8n). Solange dieses Signal EN3
am dritten Zéhler 246 anliegt, z&hlt der dritte Z&hler
246 die vom ersten Impulsgeber 208 erzeugten Im-
pulse. Der dritte Zahler 246 zahlt von einem in ei-
nem friheren Zyklus ermittelten ersten Wert linear
nach unten, bis er den Wert Null erreicht, wodurch
die Kompensationszeit gebildet wird. Sobald er den
Wert Null erreicht, sendet er ein Signal CO3
(Fig. 8p) an die Steuerlogik. Aufgrund dieses Si-
gnals CO3 sendet die Steuerlogik 243 ein Signal
STOPOUT (Fig. 8r) an die Kupplungs-Brems-Ein-
richtung 207, die die Verbindung zwischen Motor
206 und Ausgangswelle 209 trennt und die Messer-
walze 232 abbremst. Gleichzeitig sendet die Steuer-
logik 243 ein Signal PE3 (Fig. 8q) an den dritten Z&h-
ler 246, der dadurch auf einen durch den dritten
Vorwahigeber 248 vorbestimmten dritten Wert ge-
setzt wird und von dort solange herunterzahit, bis
die Messerwalze 232 zum Stilistand gekommen ist.
Wie im Zusammenhang mit Fig. 1 erwéhnt ergibt sich
dadurch der erste Wert des dritten Zahlers 246,
von dem er im nachsten Zyklus auf Null herunter-
z&hit. Da der dritte Zahler 246 nur dann z&hlf, wenn
die Ausgangswelle 209 in Bewegung ist, kann das
Signal EN3 solange am dritten Zahler 246 anliegen,
bis eine erneute Bewegung der Messerwalze 232
erfolgt, ohne dass die Gefahr einer falschen Z&h-
lung besteht. Das Signal EN3 wird durch das Signal
CO2 vom zweiten Zahler 245 wieder auf Null ge-
setzt.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur Geschwindigkeitssteuerung ei-
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nes durch einen Anirieb bewegbaren Objekts, das
nach Aufireten eines Ausldse-Signals an einem
vorbestimmten Ort eine vorbestimmte Geschwindig-
keit erreicht haben soll, wobei zwischen dem Auf-
treten des AuslOse-Signals und der Einleitung der
Geschwindigkeitsénderung eine geschwindigkeits-
abhéngige Kompensationszeit vorgesehen ist, da-
durch gekennzeichnet, dass eine erste Zahlgrisse
beginnend mit dem Ausldse-Signal von einem ge-
schwindigkeitsabhéngigen ersten Wert abhéngig
von der Bewegung des Objekts herabgezahlt wird,
bei Erreichen eines vorbestimmien zweiten Werts
die Geschwindigkeitsénderung eingeleitet wird und
beim Einleiten der Geschwindigkeitsdnderung die er-
ste Zahlgrésse auf einen vorbestimmten dritten
Wert gesetzt und von dort abhangig von der Bewe-
gung des Objekts herabgezahlt wird, bis das Objekt
die vorbestimmte Geschwindigkeit erreicht hat.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Kompensationszeit von der Dif-
ferenz der beiden Geschwindigkeiten vor und nach
der Geschwindigkeitsanderung abhéngig ist und mit
zunehmender Geschwindigkeitsdifferenz abnimmt.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass bei sich wiederholenden Ge-
schwindigkeitsdnderungen gleicher Grdssenord-
nung die notwendige Kompensationszeit bei einer
vorangehenden Geschwindigkeitsanderung ermit-
telt wird.

4. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein zweiter Zahler bei Verminderung
der Geschwindigkeit des Objekts zeitabhéngig so
lange von einem vorbestimmten ersten Wert auf ei-
nen zweiten Wert hinaufgezahlt wird, bis der erste
Zahler den vorbestimmten zweiten Wert erreicht
hat, dass der zweite Zahler von seinem zweiten
Wert bei einem eine Erhdhung der Geschwindigkeit
des Objekis auslésenden Signal zeitabhangig so
lange herabgezahlt wird, bis der vorbestimmte erste
Wert des zweiten Zahlers erreicht wird und dass
bei Erreichen dieses Werts die Geschwindigkeitser-
héhung eingeleitet wird.

5. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der erste Zahler proportional zur
Bewegung des Objektes und der zweite Z&hler pro-
portional zur Bewegung des Antriebs z&hlt, dass
beim Einleiten der Geschwindigkeitsdnderung der
zweite Zahler auf einen dritten vorbestimmten Wert
gesetzt wird, dass der erste Zahler beim Einleiten
der Geschwindigkeitsdnderung von einem vorbe-
stimmten ersten Wert auf einen vorbestimmien zwei-
ten Wert bewegungsabhéngig herabzéhlt und dass
der zweite Zahler seinen ersten Wert herabzahit
bis der erste Zahler seinen zweiten Wert erreicht
hat.

6. Geschwindigkeitssteuerschaltung zur Durch-
flihrung des Verfahrens nach einem der Anspri-
che 1 bis 3 mit einem permanent laufenden Antrieb,
einem anzutreibenden Objekt, einer l8sbaren Kupp-
lungs-Brems-Einrichtung zwischen Antrieb und Ob-
jekt und einem Lagesensor, wobei die Kupplungs-
Brems-Einrichtung in Abhangigkeit von einem Aus-
l6se-Signal des Lagesensors in Kupplungs- oder
Bremseingriff gebracht wird, und der Lagesensor
bei Auftreten des Ausldse-Signals ein durch ein ei-
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nen ersten Zahler aufweisendes Verzégerungs-
glied um einen von der Geschwindigkeit des An-
triebs abhéngigen Zeitbetrag verzogertes Steuersi-
gnal zur Kupplungs-Brems-Einrichtung sendet, da-
durch gekennzeichnet, dass der erste Zahler (142,
242) des Verzdgerungsglieds mit einem mit dem Ob-
jekt (130, 230) verbundenen Impulsgeber (108, 208)
verbunden ist und zum Steuern der Bremsung des
Objekts auf ein Auslose-Signal des Lagesensors
(3, 108, 203) hin von einem geschwindigkeitsabhan-
gigen ersten Wert auf einen vorbestimmten zweiten
Wert herabzahlt, bei Erreichen des zweiten Werts
die Kupplungs-Brems-Einrichtung (7, 107, 207) aus-
rickt und das Objekt (1, 130, 230) bremst und einen
vorbestimmten dritten Wert einnimmt, der dem Ab-
stand zwischen der Position des Objekts (1, 130,
230) beim Erzeugen des Auslése-Signals und der
vorbestimmten Brems-Position (131, 231) des Ob-
jekts (1, 130, 230) entspricht, von welchem dritten
Wert der erste Zahler (142, 242) so lange herab-
z&hlt, bis das Objekt (1, 130, 230) die vorbestimmte
Geschwindigkeit erreicht hat, wobei der erste Zih-
ler (142, 242) den verminderten dritten Wert als ge-
schwindigkeitsabhéingigen ersten Wert fiir den
n&chsten Zyklus speichert.

7. Schaltung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet. dass der Lagesensor (3, 103, 203) Lageer-
kennungsmittel aufweist zur Erkennung der Lage
des zu erfassenden Objektes.

8. Schaltung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das anzutreibende Objekt ein Bear-
beitungswerkzeug (130, 230) fiir ein Werkstiick
(101, 201) ist und der Lagesensor (133, 233) die Lage
des Werkstlicks (101, 201) erfasst.

9. Schaltung nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Antrieb (108, 206) das Werk-
stiick (101, 201) permanent und das Werkzeug (130,
230) tber die Kupplungs-Brems-Einrichtung (107,
207) intermittierend antreibt.

10. Schaltung nach einem der Anspriiche 6 bis 9 ,
dadurch gekennzeichnet, dass das Verzdgerungs-
glied einen ersten Zahler (142, 242) aufweist, der
mit einem mit dem Objekt (130, 230) verbundenen Im-
pulsgeber (108, 208) verbunden ist.

11. Schaltung nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der erste Zahler (142, 242) nach ei-
nem Auslése-Signal des Lagesensors (3, 103, 203)
von einem ersten Wert auf einen vorbestimmten
zweiten Wert herabzahlt, bei Erreichen des zweiten
Werts die Kupplungs-Brems-Einrichtung (7, 107,
207) zum Bremsen des Objekis (1, 130, 230) aus-
rickt und einen vorbestimmten dritten Wert ein-
nimmt, der dem Abstand zwischen der Position des
Obijekts (1, 130, 230) beim Erzeugen des Ausldse-Si-
gnals und der vorbestimmien Brems-Position (131,
231) des Objekts (1, 130, 230) entspricht, von wel-
chem dritten Wert der erste Zahler (142, 242) so
lange herabzahlt, bis das Objekt (1, 130, 230) die
vorbestimmte Brems-Position (131, 132) erreicht, wo-
bei der erste Zahler (142, 242) den verminderten
dritten Wert als geschwindigkeitsabhangigen er-
sten Wert fiir den nachsten Zyklus speichert.

12. Schaltung nach einem der Anspriiche 6 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass ein Zeitmessglied
(145) vorgesehen ist, das den von der Geschwindig-
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10

keit abhéngigen Zeitbetrag bei der Bremsung des
Objekts (130) misst und als Verzégerungsglied
dient, das den Beginn der Beschleunigung des Ob-
jekts (130) um den gleichen Zeitbetrag verzogert.

13. Schaltung nach einem der Anspriiche 6 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass ein zweiter Zahler
(145) vorgesehen ist, der bei einem Stop-Signal vom
Lagesensor (103) von einem ersten vorbestimmten
Wert bis zu einem zweiten Wert so lange zeitabhan-
gig z&hlt, bis das Verzégerungsglied (142) die Kupp-
lungs-Brems-Einrichtung (107) ausriickt und das
Objekt (130) bremst, und bei einem Start-Signal vom
Lagesensor vom zweiten Wert bis zum ersten Wert
zeitabhéngig zahlt, bevor die Kupplungs-Brems-
Einrichtung (107) einriickt und das Objekt (130) be-
schleunigt.

14. Schaltung nach einem der Anspriiche 6 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass ein mit dem Objekt
(230) verbundener erster impulsgeber (220) mit dem
ersten Zahler (242) verbunden ist, ein mit dem An-
trieb (206) verbundener zweiter Impulsgeber (208)
mit dem zweiten Zahler (245) verbunden ist, der
zweite Zahler (245) von dem von der Geschwindig-
keit des Objekis (230) abhzngigen Wert bis auf ej-
nen vorbestimmten zweiten Wert herabzihit, bei Er-
reichen des vorbestimmten zwsiten Werts die Kupp-
lungs-Brems-Einrichtung  (207) in Eingriff bringt,
die Bremse I8st, den vorbestimmten driten Wert
einnimmt und von diesem Wert so lange herabzahlt,
bis der erste Zahler (242) von einem vorbestimmten
ersten Wert auf einen vorbestimmten zweiten Wert
herabgezahlt hat, wobei der Unterschied zwischen
dem ersten und dem zweiten Wert des ersten Zzh-
lers (242) proportional zum Weg ist, den das Objekt
(230) zurticklegt.

15. Schaltung nach einem der Anspriiche 6 bis 14,
dadurch gekennzeichnet, dass jeder Impulsgeber
(8, 108, 208, 220) tiber einen Richtungsdiskriminator
(140, 240, 249) mit dem zugehdrigen Zahler (142,
242, 245, 246) verbunden ist.

16. Schaltung nach einem der Anspriiche 6 bis 15,
dadurch gekennzeichnet, dass jeder Zahler (142,
242, 245, 246) mit einem einstellbaren Festwerige-
ber (141, 241, 247, 248) verbunden ist.

17. Schaltung nach einem der Anspriiche 6 bis 16,
dadurch gekennzeichnet, dass die Zahler (142,
242, 245, 246), die Kupplungs-Brems-Einrichtung
(7, 107, 207) und der Lagesensor (3, 103, 203, 133,
233) mit einer Steuerschaltung (143, 243) verbun-
den sind.
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