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(54) Einrichtung zur Steuerung eines Geréatetragers

(55) langsgefiihrter angetriebener Gerétetréger, ; - Fi 1 )
geradliniges Leitsystem, Sensoren fiir Werkstlickposition g
und Gerateposition, Speicher, getaktete
WegmeReinrichtung .
(57) Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zur ; "
werkstiickorientierten Bahnsteuerung eines angetriebenen i
und lingsgefiihrten Gerétetragers. GemaR der Erfindung ;
werden am Gerétetrager mit deutlichem Abstand vor dem n
Arbeitsgerit Sensoren (9; 10) fir die drtliche Erfassung der |
Werkstiickposition und fiir die gleichzeitige Erfassung der l
Position des Geratetriagers im Vergleich mit der durch ein |
geradliniges Leitsystem (11) vorgegebenen Position '
angeordnet. Eine ebenfalls am Geratetrdger angeordnete :
WegmeReinrichtung (8) ist mit dem Taktgeber verbunden, = ! |
der wegabhingig getaktet die Signale der Sensoren (9; 10) : l
einem Speicherglied zufithrt und nach Verénderung der rL. P X 9
Position des Geratetragers um das Maf} des Abstandes der T =
Sensoren vom Arbeitsgerat die gespeicherten _ / 6
Sensorsignale einem Mikrorechner zur Ermittlung der J
Steuerbefehle fiir den Stellmotor des Geratetrdgers I
zufiihrt. Dadurch werden Stéreinflisse, die vom / }
|

Arbeitsgerat ausgehen,und Schwankungen in der j P
Vorschubgeschwindigkeit des Geratetrégers eliminiert.
Fig. 1
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Patentanspriiche:

1. Einrichtung zur Steuerung eines Gerétetragers, der entlang einer Flihrungsbahn angetrieben und
mit Stellantrieb fiir Stellbewegungen quer zur Vorschubrichtung versehen ist, dadurch
gekennzeichnet, dal am Gerétetrager, der aus einer Geratebriicke (5) und einem quer an dieser
mittels Stellmotor verfahrbaren Support (6) besteht, in Vorschubrichtung mit deutlichem Abstand
vor dem Arbeitsgerét (7) ein auf eine die Arbeitsrichtung charakterisierende Werkstiickkante
gerichteter Sensor (9) zur Erfassung der Werkstiickposition und ein mit einem parallel zur
vorgesehenen Arbeitsrichtung angeordneten geradlinigen Leitsystem (11) korrespondierender
Sensor (10) vorgesehen sind, die Sensoren (9; 10) durch einen wegabhéngigen Taktgeber (12), der
seinerseits mit einer am Geratetrager vorgesehenen WegmeReinrichtung (8) verbunden ist, mit
einem Speicherglied (13) periodisch gekoppelt sind, weiterhin ein Mikrorechner (14) vorgesehen ist,
der ebenfalls durch den Taktgeber periodisch und wegabhangig mit dem Speicherglied (13), sowie
mit dem Sensor (10) verbunden ist, und der Ermittlung des aktuellen Stellwertes fiir den Stelimotor
des Supports (6) dient.

2. Einrichtung zur Steuerung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daR die Sensoren (9; 10)
optoelektronische Zeilenkameras sind.

Hierzu 2 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zur werkstiickorientierten Bahnsteuerung eines angetriebenen und langsgefiihrten
Geratetrégers.

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Es ist bekannt, wie nach der DE-OS 2502245, automatische Handhabungssysteme mittels optoelektronischer Sensoren in
Gestalt von Fernsehkameras werkstiickorientiert zu steuern. Andererseits ist bekannt, wie in den DD-PS 145771 und 153214
beschrieben, angetriebene Maschinensysteme mit Hilfe eines geradlinigen Leitsystems, wie mit Hilfe eines Leitdrahtes oder
geeigneter Leitstrahlen nach einem vorgegebenen Programm zu steuern.

Die bekannte werkstiickorientierte Steuerung der Handhabungssysteme erfordert die kompakte Anordnung der Sensoren in
unmittelbarer Nahe des auf das Werkstiick einwirkenden Arbeitsgerates. Dadurch sind die Sensoren Einfllissen des
Arbeitsprozesses ausgesetzt, die auf die Sensoren meRwertverfalschend wirken oder im ungUnStigsten Falle die
MeRwerterfassung verhindern.

Die Verwendung eines geradlinigen Leitsystems in bekannter Weise an Vorrichtungen zur aufemanderfolgenden tiber langere
Wege im wesentlichen geradlinigen Bearbeitung einer Vielzahl &hnlicher Werkstiicke erfordert, daR das Le|tungssystem vor
jedem Arbeitszyklus in seiner Relation zum Werkstiick neu definiert und das Steuerprogramm der neuen Situation angepaft
werden muf.

Ziel der Erfindung

Die Erfindung verfolgt das Ziel, bei Einsatz bekannter Sensoren innerhalb einer werkstiickorientierten Steuerung fiir einen
angetriebenen langsgefithrten Geréatetrager praktisch wirkende Stéreinfliisse auszuschalten.

Darlegung des Wesens der Erfindung

— Die Aufgabe der Erfindung erstreckt sich auf die Entwicklung einer stdrsicheren Einrichtung zur werkstiickorientierten
automatischen Steuerung eines angetriebenen und langsgefiihrten Geratetragers fiir die Durchfiihrung von Arbeitsverfahren
mit langer, im wesentlichen geradlinigen Bewegung des Geréatetrédgers.

— ErfindungsgemaR wird in Richtung der Fithrungsbahnen fiir den l&ngsgeflihrten Geratetrager ein bekanntes geradliniges
Leitsystem, im einfachsten Fall in Gestalt eines Leitdrahtes, vorgesehen.

Am langsgefiihrten Gestell des Gerétetragers mit genligendem Stéreinfliisse ausschaltenden Abstand zum Arbeitsgerat
werden ein mit dem Leitsystem korrespondierender Sensor zur Erfassung der értlichen flihrungsbahnbedingten
Querabweichung des Geratetragers und ein auf eine die Wirkungsbahn des Arbeitsgerates charakterisierende Kante des
Werkstiickes gerichteter Sensor, z.B. in Gestalt einer optoelektronischen Zeilenkamera, zur Erfassung der értlichen
Werkstiickabweichung von der durch das Leitsystem vorgegebenen Einsatzlinie des Arbeitsgerates vorgesehen.

Eine an sich bekannte WegmeReinrichtung, dem Gerétetrager zugeordnet, wird mit einem Taktgeber ausgerUstet, der

wegabhingig die augenblicklichen Signale der Sensoren fiir die Bahnabweichung des Gerétetragers und fur die gleichzeitige

Werkstiickposition einem Speicherglied zugefiihrt, und nach der Wegstrecke, die dem Abstand der Sensoren vom Arbeitsgerat

entspricht, die gespeicherten Werte einem Mikrorechner zufiihrt, der den aktuellen Stellwert fiir die werkstiickorientierte

Korrektur der Position des Geréatetrdgers quer zur Vorschubrichtung ermittelt.
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Durch die Erfassung der flihrungsunabhéngigen Abweichungen des Gerétetrégers quer zur Vorschubrichtung und die
gleichzeitige Erfassung der Werkstlickposition in Abhéngigkeit von einem Leitsystem und auBerhalb des Wirkungsbereiches
von Storeinflissen durch das Arbeitsgerat, die Zwischenspeicherung der gewonnenen Signale und Steuerung der
Mehrwerterfassung sowie -verarbeitung durch einen mit einer WegmeBeinrichtung gekoppelten Taktgeber wird erreicht, dafl
meRwertfilschende Stéreinfliisse durch das Arbeitsgerit ausgeschaltet werden und werkstiickorientierte Stellwerte fiir die
Bahnkorrektur quer zur Vorschubrichtung des Gerétetrdgers gewonnen werden, die unabhéngig von der
Vorschubgeschwindigkeit sind und Toleranzen in der geradlinigen Fiihrung des Gerétetragers eliminieren.

Ausfiihrungsbeispiel {
Das Ausfiihrungsbeispiel bezieht sich auf die Verwirklichung der Erfindung an einer Schweivorrichtug zum Verschweilen
langer Blechbahnen mit ebenso langen Rahmenprofil in der Weise, daR die auf den Rahmenprofilen aufgelegten Blechbahnen
durch im wesentlichen gerade und parallel zur Profillangskante verlaufende Dichtnéhte zu verbinden sind.

Die zugehérige Zeichnung zeigt '

in Fig.1: den prinzipiellen Aufbau der SchweiBvorrichtung und die prinzipielle Anordnung der erfindungsgemaéfien Einrichtung
und '
in Fig.2: das Blockschaltbild der erfindungsgemaéRen Einrichtung.

Die SchweiRvorrichtung besteht aus einem Aufnahmetisch, der mit nicht dargesteliten Positionier- und Spannelementen fiir die
Blechbahn 2 und das Rahmenprofil 3 ausgeriistet ist. Die zu verschweil}enden Bauteile 2 und 3 (iberspannend ist eine auf
Fiihrungsschienen 4 durch motorischen Antrieb Uber die Bauteillange verfahrbare Gerétebriicke vorgesehen, die einen durch
Stellmotor quer zur Bewegungsrichtung der Geratebriicke 5 verstellbaren Support 6 tragt. Die Geréatebriicke 5 und der Support 6
bilden den Geratetréager fiir das am Support 6 hoheneinstellbar befestigtes Schweil3gerét 7. An der Gerétebriicke 5 angebracht
ist eine an sich bekannte WegmeReinrichtung 8, die erfindungsgemaR mit einem wegabhingigen Taktgeber 12 gekoppelt ist,
angeordnet.

Auf der dem Schweil3gerit 7 gegenlberliegenden Seiten der Geratebriicke 5, mit die Stdreinfllisse durch den Schweif3prozef3
ausschaltenden Abstand zum SchweiBgerét 7 ist ein auf die vorgesehene Schweillkante ausgerichteter Sensor 9, z.B. eine
optoelektronische Zeilenkamera, vorgesehen, welcher Grtlich die genaue Position der zu verschweilenden Kante der Blechbahn
2 im Vergleich zur vorgegebenen Relation Schweikante Gerétebriicke 5 erfa3t. Aus gleicher Arbeitshéhe mit dem Sensor 9 ist
an der Geratebriicke 5 ein weiterer Sensor 10 vorgesehen, der mit einem an sich bekannten geradlinigen, paraliel zur
vorgesehenen SchweifRkante ausgerichteten Leitsystem 11 korrespondiert und ortliche flihrungsbedingte Querabweichungen
der Geritebriicke 5 zum Leitsystem 11 erfat. Durch den wegabhangigen Taktgeber 12 werden jeweils zeitgleich die
Augenblicksignale der Sensoren 9 und 10 einem Speicherglied 13 zugeflihrt und dort gespeichert.

Die Takte des Taktgebers 12 werden so gewéhit, daB sie einem Bruchteil des Abstandes ,a" des Sensors 9 zur Arbeitsstelle des
SchweiRgerites 7 dquivalent sind. Nachdem der Geratetrager den dem Abstand ,a” entsprechenden Arbeitsweg zuriickgelegt
hat, werden die zuvor gespeicherten Signalwerte der Sensoren 9 und 10 durch den Taktgeber 12 aus dem Speichergiied 13
abgerufen und mit dem Augenblicksignal des Sensors 10, einem Mikrorechner 14 zugefiihrt und dort zu einem aktuellen Stellwert
fiir den Stellmotor des Supports 6 verarbeitet.

Die Anwendung der vorgeschriebenen Einrichtung schaltet Stérungen der Sensoren durch den Schweiliprozel? weitestgehend
aus und ermdglicht die Gewinnung von Stellwerten, die unabhangig von der Vorschubgeschwindigkeit des Gerétetragers
sowohl Abweichungen des Verlaufes der Werkstlickkante als auch Querabweichungen des Geratetrégers ber{icksichtigen.
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