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- {34) ANORDNUNG ZUR POSITIONSERFASSUNG AN EINER DIGITALISIER- ODER ZEICHEMANLAGE

(57) Die Erfindung betrifft eine Anordnung zur Positionserfassung an einer Digitalisier- oder
Zeichenaniage mit KoordinatenmeReinrichtung mittels frei beweglichen Gber ein flexibies Kabel
~ mit der Auswertelektronik verbundenen Cursors. Es ist das Ziel der Erfindung, die x-y-Koordinaten
-des Fadenkreuzes auf der Suchiupe des Cursors zu ermifteln, gleichzeitig ohne zusatziiche
WinkeimefReinrichtung eine Information liber die Winkellage des frei beweglichen Cursars zu
gewinnen und wenn gewlnscht, diesar Lageinformation noch eine Zusatzinformation zuzuordnen.
Die Aufgabe, eine Anordnung zur Erfassung, Anzeige und Weiterverarbeitung der
Fadenkreuzposition einschlieflich der Drehrichtung eines Cursors zu schaffen, wird
erfindungsgemaR dadurch geldst, dal zwei Sensoren flir eine am Digitalisier- oder Zeichenbrett ‘
vorhandene Koordinatenmefeinrichtung so auf'dem Cursor angeordnet sind, daR die Ermittiung
der Fadenkreuzposition und der Winkellage Uber trigonometrische Beziehungen mdglich ist.
Mef3fehler werden durch Verwendung zweier Sensoren verringert. Vorteilhaft ist die Ermittiung
der Winkellage ohne zusétzlichen meftechnischen Aufwand aus den Koordinaten der
Sensorenpositionen. Die erfindungsgemafie Anordnung kommt in grafischen
Datenerfassungsplétzen zum Einsatz. Fig. 1
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Anordnung zur Positionserfassung en einer Digitalisier- oder
Zeichenanlage '

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Eriindung betrifft{ den Aufbau eines durch ein flexibles
Leifungsstick mit einer Auswerteeinheit verbundenen Cursors
flir eine Digitalisier- oder Zeichenanlage mit einer inte-
grierten XoordinatenmeBeinrichitung, wobei Position und Winkel-
lage des Cursors auf einer digital anzeigenden Anordnung ab-
lesbar sind und in einer Speichereinheit zur Weiterverarbei-
tung mit dem Rechmer zur Verflizung stehen.

Charakterisfik der bekamnten technischen Lisungen

P,

Es sind Anordnungen zur halb- oder vollautomeiischen digitalen
Zrfassung geometrischer Informstionen bekannt., Mit Digitali-
siergerfiten oder Zeichenanlagen kdnnen die Xoordinaten rele-
venter Funkite einer grafischen Darstellung in eine digitale
Form gebrecht werden, indem die Position eines MeBsensors ei-
ner Abtasitvorrichtung gemessen wird. Neben frei beweglichen
Abtaststiften hat sich auf CGrund der besseren Positionsge-
nauigkeit durch Zuhilfenahme einer Suchlupe mit Fadenkreusz

der Cursor als geeignetes AbtastingsirTument fiir grafische Dar-
stellungen, bei denen eine erhdhte Genauigkeit erforderlich
ist, erwiesen. Vorzugsweise sind diese als Cursor bezeichneten
Tastkiplfe Zreibeweglich. Die in leizter Zei: bekannt geworde=
nen Anordnungen zuxr Positionserfassung mittels Cursor beruhen

N T Kulie ] Jﬁ’\ﬂg.ﬂzgﬂ‘)a



darauf, daB ein Sensor, entweder durch induktive oder durch
kapazitive Svannunﬂseﬁnkooplanc zur Melwertermittlung be-
nutzt wird (DE-0S 2936975 und DE~OS 2939388), Damit ist es
méglich, die Position des Tadenkreuzes zu bestirmen. Hicht
méglich ist bei diesen Losungen, gleichzeitig den Verdreh-
winkel des frei beweglichen Cursors bezliglich einer Nullage
zu erfassen., Fehler, die durch Toleranzen der lMeBanordnung
bedingt sind, kdmmen bei der Positionsmessung mit einem
Sensor nicht verbessert werden.

In der DE-OS 2442668 wird ein Verfahren beschrieben, mit dem
eine Information iiber die Winkellage eines frei beweglichen
Testkopfes gewonnen Wird. Nachteilig dabei ist gedoch die
zusdtzlich bendtigte n_rrlonuurg ZUr Erzeugung eines eine
Winkelinformation enthaltenden Magnetfeldes mit einer ent-
gprechenden Detektoreinrichiung zum Ermitteln der Winkelin-
formation.

Die bekamnten technischen LOsungen @it einem HMeBsensor haben
alle den bereits erwihnten Nachieil 1, da8 keine Verringerung
von Fehlerm, die durch Ungensuigkeiten im Erfassungssysten
bedingt sind, erfolgen kann.

=

Ziel der Erfindung

Es 1st das Ziel der BErfindung, die digitale Erfassung der
Lage graiischer Strukuren, bvestehend X
Verdrehwinkel durch eine Digits alisier- oder Zeichenanlage
mit ndherer Heﬁaenau gkelt zu realisieren,

Darlegung des Wesens der Brfindung

Der Erfindung liegt die Aufgade zugrunde, eine Anordaung zuxr
Erfassung und Anzeige von Punkikoordinaten und ¥inkelinfor-
metionen an einer Digitalisﬁev— odexr ua.cnenanlage
giner KooralnauenmeBelnﬁlcntung ausgertistet ist, zu schaifen,
die auch eine ‘elterverarbeitung der digitalisierten Terte
in einem Rechner gestattet. Die Digitalisier~ oder Zeichen-
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anlage wird dazu mit einem Cursor ausgeriistet, der freibe-
weglich durch ein diinnes Kabel mit der Auswertelektronik ver-
bunden ist.

ErfindungsgemiB wird die Aufgabe dadurch geldst, daB zwei
elektrisch abgeschirmte HeBsensoren fiir die KoordinatenmeRein-
‘heit mit beliebigem Abstand voneinander und elektrisch abge-
Schirmt auf einem Cursor angeordnet sind. Der Cursor ist auge
gerlistet mit einer Suchlupe zur Verbesserung der Positionier-
genauigkeit, in deren Mitte gich ein Padenkreuz befindet, das
auf der Verbindungsgeraden vorzugswiese in der iitte zwischen
beiden MeBsensoren liegt. Die Positionen der HeBsensoren wer-
den mittels einer Sieuereinheiz und einer mit dieser verbun-
denen elekironischen Sensorenumschalteinheit, der die MeBsen-
soreneinheiten nachgeordnet sind, in einer darauffolgenden
KoordinatemmeBeinheit sequentiell gemessen. Zur Verbesserung
der elektrigchen Eigenschaften werden dem Cursor Impedanzwand-
ler nachgeschaltet. Die MefSwerte werden einer der XKoordinaten-
meBeinheit nachgeschalteten Recheneinheit zugeilihrt, die die
Position des Padenkreuzes und den Verdrehwinkel des Faden-
kreuzes iiber einfache geometrische Bezishungen aus den Pogi-
tionen der IMeBsensoren ermittel’., Mittels Schaltsensor am
Cursor wird die fortlaufende automatische Hessung und digitale
inzeige der akiuellen Werte initialisiert und durch einen wei-
teren Schaltsensor nach erfolgfer Positionierung des Fadenkreu-
zes Uber einem geometrischen Flement der Zeichnung die Ab=-
spéicherung von Koordinatven und Winkel in einem an die Rechen-
einnel? angeschlossenen Positionswerﬁspeicher ausgelost, dem
eine Ausgabeeinheit nachfolgt., Als Pogitionsanzeige hat die
LCD-Anzeige den Vorzug. Durch Anordnung weiterer Sensoren oder
entsprechende Nutzung eines Cursortasfensensorenfeldes knnen
andere Betriebsarten wis z.3. Digitalisieren mit Zeii- oder
Jegautomatik gewdhlt werden., Das Cursortastensensorenfeld iss
darliberhinaus zur Ffeineinstellung der Fadenkreuzposition odexr
zur Kodlerung von Hakros nutzbar,

(=0

M1t Ausldsung eines Sensors des Cursoriastensensorenfeldes
at

wird das kodierze Signal an die Steuereinheis geleitet, de-
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kodiert und direkt an die Recheneinheit weltergebildet, wo
eine Verkniipfung der Lageinformation des Fadenkreuzes mit
der Tasteninformation stattfindet und diese Information ge-
meinsem mit der berechneten Fadenkreuzposition zur Weiter-
verarbeﬁtung in der Ausgabeeinheit bereitgestellt wird,

Die laufende Messung zweier HMeBsensorpositionen bringt auBer
der Moglichkeit der Winkelbestimmung noch den Vorteil, daB
technologisch bedingte Fehler des Erfassungssystems bei der
Berechnung der Fadenkreuzposition im allgemeinen verringert
werden und damit die durchschnittliche Erfassungsgenauigkeit

verbessert wird, Daflir gelten die Beziehungen:

&S I~
L TL
fXF“ 312 X2 sz Fehler der Fadenkreuzposition
- in x-Richtung
- -
J'T ,I ..L_2 . .
o= = Je £ . F nler der FPadenkreuzposition
N 2 JE =

in y-Richitung
Der Fehler der berechneten Fa den&reuzposition ist zwar noch

e ber auch klesi-
ner a2ls der grdfere MeBfehler, Im gﬁns igsten Fall kamn er

gich aufheben.

Die Aufldsung wird technisch durch die KoordinaienmeBein-
richtung bestimmt.

ér sIlihrungsbeispilel

Im Ausfithrungsbeispiel wird der Finsatz der erfindungsge~-
nméfen Anordnung zur Positionserfassung an einer Zelchenanlage
2it XoordinatenmeBeinrichtung dargestellt., Die Anordnung kann
ebenfalls in einer nur zum Digitalisieren vor gegehenen Er-
fassungseinrichtung verwendet werden., Im Relmen der Zeichen-

anlavo stellt sie ein Menipulationselement von mehreren mog-

Die zugehOrigen Zeichnungen zeigen:
Fig.1: Strukiur der Ainordnung zur Positionserfassung mitsel
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Fig.2: Prinzipieller Aufbau des Cursors
Fig.3: Geometrie der Anordnung

Figur 2 zeigt den freibeweglichen Cursor mit einem flexiblen
Verbindungskabel 14 und zwei mit dem Fadenkreuz der Suchlupe
10 auf einer Verbindungsgeraden G liegenden MeBsenscren 11.1
und 11.2. Im Griffbereich liegen der Schalisensor 1 fir die
laufende Messung wnd der Schaltsensor 12 zur elekirischen
Arretierung des MeBwertes., Im Griff- und Sichibereich des Be-
dieners sind weiterhin eine Positionsanzeige 9 fiir x~y-Eoordi-
nate und Verdrehwinkel und ein Cux soruasuensensoren?eld 19 ang
geordnet. Pig. 1 zeigt die Bestandteile der Pogitionserfagsung
in ihrem Zusammenwirken. Gem#f Fig., 1 wird {iber einen Schalt-
sengoxr 1 die Betriebsbereitschaft des Cursors zur Positions-
ermittlung Signalisiert und hergestellt. Uber eine Steuerein-
neit 2 und eine Sensorenumschaltelnnelt 3 werden die beiden
leB8sensoreneinheiten 4,1 und 4,2 gsequentiell mit der Koordi-
natenmeBeinheit 5 in Verbindung gebracht. Voraussetzung Zur
Gewinnung eines HeSwertes ist, daB die MeBsensoren 11.1 und
11.2 HMeBwerte an die HeBsensoreneinheiten 4.1 und 4.2 liefarm,
d.h. daB der Cursor auf die Fliche des Erfassungsgerites auf-
gelegt wurde. Von der KoordinstenmeBeinheit werden die Pogiti-
onen der Hefsensoren ermittelt und die Daten einer Rechenein-
heit 6 zugefiihrt, Dort erfolgt die Ermittlung der Lags des
Fadenkreuzes aus den DifferenzenAx und &y der gemessenen
Koordinaten der HeBsensoren 11.1 und 11.2, Die Berechnung der
Position PF des Fadenkreuzes erfolzgt nach den Beziehungen
(siehe Pig. 3):

7z ax T = T e
&F fo.E_ mit AX 52 Xy
Y574t A4 Ay = To=71
: 2
und die Berechnung des Verdrshwinkels nach dexr Beziehung:

ay 5 AY
& = arctan - = wmd des Anstieges X der Geraden 3.
Unter der Voraussetzung, dafl das Fadenkreus nicht in der Hitie
der durch die HeSsensoren 11.7 wnd 11.2 begrenzten Strecke an-
geordnet ist, muB des Teilungsverhiltnis neu bestimmt werden

———
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- Die Berechnungsergebnisse werden in die entsprechenden Zellen
des Positionswertspeichers 7 eingeschrieben und dessen In-
halt aquf der Positionsanzeige 9 dargestellt. Als Anzeigeele-
mente werden LCD-Anzeigen verwendet. Wurde ein Punict der ab-
zutastenden grafischen Darstellung mit dem Fadenkreuz der
Suchlupe 10 idemtifiziert, so wird durch Betédtigung des
Scheltsensors 12 ein Signal an die Steuereinheit 2 {ibertra-
.gen, das wiederum iiber ein Signal der Recheneinheit 6 die
Ubergabe der in den Positionswertspeicher 7 eingeschriebenen
~aktuellen Werte an die Ausgabeeinheit 8 mitteils. Von dort
stehen nur die MeBergebnisse zur Weiterverarbeitung bereit,
die elektrisch durch AuslSsung von Schaltsensor 12 arretiert
warden. Ist zusdtzlich ein Element des Cursortastensensor-
feldes 13 betdtigt, geht ein der Tagte entsprechend codiertes
Signal an die Steuereinheit 2. Diese gibt ihrerseits ein
Signal an die Recheneinheit 6. Alle darauffolgend gewonnenen
Pogitionswerte werden im Falle der Weitergabe an die Ausgabe-
einneit 8 mit der Information des Cursortastensensorenfeldas
13 modifiziert. Diese kann sein: eine manuelle Feinein-
gstellung der Fadenkreuzposiiion oder das Hinzufligen eines auge
gewéhlten Makros oder eine Ver&nderung der Betriebsart, dis
der Steuereinheit mitzuteilen ist.
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Erfindungsanspruch

Anordnung zur Positionserfassung an einer Digitalisier-

oder Zeichenanlage mit einer an sich bekannten Koordinaten-
mefeinrichiung zur Exrmittlung der Position einer geometrischen
Abbildung auf einer Arbeitsfliche mittels eines Fadenkreuzes
auf einer Suchlupe und des Verdrehwinkels, angeordnet auf
einem mit der Auswertelektronik verbundenen frei beweglichen
Cursor , wobei Koordinaten und Winkel des Fadenkreuzes an
einer positionsanzeigenden Anordnung ablesbar sind und fiir
eine Welterverarbeitung zur Verfiigung stehen, gekennzeichnet
dadurch, daBl zwei elektrisch abgeschirmte MeSsensoren (11.1
und 11.2) mit beliebigem Abstand voneinender suf einem
Curgor angecrdnet sind und auf deren Verbindungsgeraden G,
vorzugsweise mit gleichem Abstand zu den MeBsensoren (11,1
und 11.2), sich das Fadenkreuz einer Suchlupe (10) befindet,
und daf ein Schaltsensor (1) mit einer Steuereinheit (2) ver-
bunden ist und dieser einen elekironischen Sensorenumschalt-
einheit (3) nachgeschaltet ist, daB des weiteren MeBsensoren-
einheiten (4.1; 3.2), die mit MeBsensoren (11.1; 11.2) ver=-
bunden sind, der Sensorenumschalfeinheit (3) nachgeordnet
sind und weiterhin mit einer XoordinatenmeBeinheit (5) ver~
bunden sind, die die Positionen der MeBsensoren (11.1; 11.2)
sequentiell mift und aufbereitet und diese HeBwerte einer
nachgeschalteten Recheneinheit (6) zufiihrt, welche die Pogi-
tion des Fadenkreuzes (P,) und dem Verdrehwinkel des Faden-
kreuzes (x) aus den gemeésenen Pogitionen (PS1 und PSZ) der
leBsensoren {11.1; 11.2) ermittelt und in einem nachgeord-
neten Positionswertspeicher (7) abspeichert, von wo aus die
Positionen an einer nachgeschalteten Positionsanzeige (9)

zur Anzeige kommen und bei Ausldsung eines Schaltsensors (12)
in eine Ausgabeeinheit (8) gelangen.

Hierzu 2 Blatt Zeichnungen
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