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Patentanspriiche:
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10.

1.

12.

13.

14.

Elektronische Steuerungsvorrichtung zum Steuern von Stellgliedern fiir den zeitlichen Einsatzund
die Steuerwege von lings eines Fischférderweges einer Fischbearbeitungsmaschine
angeordneten Werkzeugen und Fiihrungen mit einem programmierbaren, Fischart- und
Maschinendaten speichernden zentralen Rechner (CPU) sowie mit Speicher-, Verknlpfungs- und
Steuermitteln fiir FischmeRwertdaten, Eingangs- und Ausgangssteuerdaten, dadurch
gekennzeichnet, daR die Vorrichtung eine erste, den zentralen Rechner bildende Baueinheit (1), -
eine mit dieser verbundene, Signalverstérker (21) und Anpassungsmittel (22) umfassende zweite
Baueinheit (2) sowie eine als Pheripherieschaltung fiir den zentralen Rechner ausgebildete dritte
Baueinheit (3) umfaldt, die eine die Speicher-, Verknlpfungs- und Steuermittel gemeinsam
bildende, mit der zweiten Baueinheit verbundene Steuereinheit (33) sowie, jeweils mit letzterer
verbunden und zur Signalentkopplung, -entstérung und -aufbereitung vorgesehen, einen
Eingangsteil (31) und einen Ausgangsteil (32) umfaft.

. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daR der Eingangsteil (31) und der

Ausgangsteil (32) optische Anzeigelemente (36) vorzugsweise Leuchtdioden, fur alle die
FischmeRwertdaten sowie Eingangs- und Ausgangssteuerdaten reprasentierenden Signale (E1,
E2,E3,E4,A1,A2,A3, A4, AB) umfassen.

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dal? der Ausgangsteil (32) eine

FischgréBenanzeigeschaltung (9) mit einem Register (91), einer Dekodierstufe (92) und einer
mehrstelligen Segmentanzeige (37) flr die Fischgréfie umfaft.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB die Eingangs- und
Ausgangsteile (31, 32) Glieder (53) zur galvanischen Entkopplung, insbesondere Optokoppler,
umfassen.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daR der Eingangsteil (31)
Eingangsschaltungen (51, 52) zur Unterdriickung von Stérungen sowie zur Stabilisierung von
Eingangssignalen (E1, E2, E3, E4) umfaRt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daR der Eingangsteil (31)
eine Fischweg-Eingangsimpulsschaltung (30) umfaRt, die eine Signalaufbereitungs- und
Impulsformerschaltung (54) umfaRt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dal der Ausgangsteil
(32) zur Abgabe von Schrittmotor-Stellimpulssignalen (Al) eine Schrittmotor-Stellimpulsschaltung
(6) aufweist, die ein Eingangsgatter, insbesondere ein invertierendes Exklusiv-OR-Gatter (61)
einen Inverter (62), eine Zeitstufe (63) sowie eine Gegentaktendstufe (64) umfaf3t.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dal3 der Ausgangsteil
(32) zur Abgabe eines Entregungssignals (A2), eines Drehrichtungssignals (A3) sowie eines
Riicksetz-Signals (A4) fiir einen Schrittmotor eine Schaltung (7) aufweist, die jeweils eine
Signalaufbereitungsschaltung (71) sowie eine Gegentaktendstufe (72) umfaR3t.

Vorrichtung nach Anspruch 7 oder 8, dadurch gekennzeichnet, da eine Gegentaktendstufe (64,
72) thermische Uberwachungsmittel umfaRt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, daR? der Ausgangsteil
(32) eine Fischtransport- und Werkzeugantriebssteuerung (8) mit einer Ausgangsstufe (81) umfal3t.
Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, daf die Ausgangsstufe (81) eine
Strombegrenzungsschaltung umfafit.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 11, dadurch gekennzeichnet, da3 zu ihrer Versorgung
Schaltungen (VE 1, VE2, VE 3, VE4) zum Hervorbringen von vier getrennten :
Versorgungsspannungen (V1,V2, V3, V4) vorgesehen sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dal3 die Steuereinheit
(33) mit einer Vorwahl-/Stellungsschaltereinheit {35) verbunden ist. ,

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 13, dadurch gekennzeichnet, dal’ die Steuereinheit
(33) vier Speicher- und Verkniipfungsbauelemente (41, 42, 43, 44) umfalt, wobei das erste Element
(41) mit einem Eingang fiir vorrangige Bearbeitung versehen ist und Schrittmotor-Drehrichtungs-,
Entregungs- und Zuriicksetzsignalen (A2, A3 bzw. A4) entsprechende Steuersignale speichert und
hervorbringt, das zweite Element (42) serielle Anzeigedaten sowie Messermotor- und
Fischtransportsignalen (A6, A5) entsprechende Steuersignale speichert und hervorbringt, das
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dritte Element (43) Impulsfolgewerte fiir einen Schrittmotor speichert und hervorbringt und das
vierte Element (44) zur Abfrage und Ansteuerung einer Vorwahl-/und Stellungsschaltereinheit (35)
vorgesehen ist. '

15. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 14, dadurch gekennzeichnet, daf3 die
Peripherieschaltung (3) eine zwischen die Steuereinheit (33) und die Anpassungsmittel (22)
geschaltete, Priifprogramme speichernde Speichereinrichtung (34) umfaft.

16. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 15, dadurch gekennzeichnet, daf sie als
Konstruktionseinheit zum Einsetzen und/oder AnschluR an eine Fischbearbeitungsmaschine mit
drei elektrisch und mechanisch verbundenen Platinen ausgebildet ist, wobei eine erste Platine die
zweite Baueinheit (2), eine zweite Platine die erste Baueinheit (1) und eine dritte Platine die dritte
Baueinheit (3) tragt und die Platinen in dieser Reihenfolge miteinander verbunden, insbesondere
im Stapel angeordnet sind.

Hierzu 6 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine elektronische Steuerungsvorrichtung zum Steuern von Stellgliedern fur den zeitlichen Einsatzund die
Steuerwege von langs eines Fischférderweges einer Fischbearbeitungsmaschine angeordneten Werkzeugen und Flhrungen
mit einem programmierbaren, Fischart- und Maschinendaten speichernden zentralen Rechner (CPU) sowie mit Speicher-,
Verkniipfungs- und Steuermitteln fiir FischmeRBwertdaten, Eingangs- und Ausgangssteuerdaten.

Charakteristik des bekannten Standes der Technik

Bei einer gattungsgemaRen bekannten Steuerungsvorrichtung (DE-PS 28 27 583) erreicht man mit einem dieser
zugrundeliegenden Verfahren eine relativ geringe Zahl von Funktionselementen, die einen universellen Betrieb einer
Fischbearbeitungsmaschine sowie eine zeitlich individuelle Beeinflussung der Stellglieder unter Ermittlung von genauen
Steueryerten grundsétzlich erlauben. In der Praxis hat sich jedoch herausgestelit, daf beim Fischmaschinenbetrieb auftretende
Umgebungseinfliisse, wie z.B. Vibration und durch Leistungsaggregate hervorgerufene Spannungs- und Stromstof3e sowie
Feuchtigkeits- und Temperatureinfliisse zu erheblichen Stérungen und sogar Betriebsausfall filhren. Um diesen Nachteilen zu
begegnen, sind empfindlich arbeitende und reagierende elektronische Baugruppen aus dem Bereich der Fischmaschine entfernt
worden, wodurch insbesondere bei einem Hochgeschwindigkeitsbetrieb, z. B. fir pinbonefreien Schnitt, Storanfalligkeiten nicht
in ausreichendem MaR beseitigt werden kénnen. Durch Verlegung sowie relativ weit beabstandete Anordnung von Baugruppen
untereinander werden zudem Wartung, Bedienungsfreundlichkeit, universelle Einsatz- und Betriebsméglichkeit,
Selbstiiberwachung, schnelle, umfassende und iibersichtliche Betriebsanzeige sowie auch kostengtinstige Herstellung und
Bauweise in erheblichem MaR beeintrichtigt bzw. ausgeschlossen.

Probleme der geschilderten Art treten schon bei einer nicht universell arbeitenden, im (ibrigen aufwendigen sowie nur
eingeschrankt verwendbaren elektronischen Fischmaschinensteuerung auf (DE-OS 27 47 386). Dort werden einerseits
Werkzeugstellglieder betreibende Leistungsverstérker oder Leistungsteile zusammen mit einem dadurch stéranfallig
betriebenen Rechner in einer Steuereinheit untergebracht, und diese wird andererseits nach Moglichkeit von Stérquellen wie
Fischschneidbereich und Forderer entfernt angeordnet.

Ziel der Erfindung

Es ist das Ziel der Erfindung, die Okonomie der Fischbearbeitung zu verbessern.

Darlegung des Wesens der Erfindung

" Demgegentiber liegt der Erfindung im Hinblick auf die Bewaltigung von fischmaschinenspezifischen Problemen die Aufgabe
zugrunde, fiir die Steuerung von Werkzeugen und Fiihrungen in einer Fischbearbeitungsmaschine eine elektronische

. Steuerungsvorrichtung so anzupassen und auszubilden, daf sie bei kompakter und tibersichtlicher Bauweise insbesondere in
einer Fischmaschine installierbar sowie bei universeller und zuverldssiger Einsetz-, Einstellbarkeit und Datenbe- und
Verarbeitungsmaglichkeit bedienungsfreundlich, fibersichtlich und einfach zu warten und zu handhaben ist, wobei sie gegen
mechanische Betriebserschiitterungen sowie gegen elektrische, beim Betrieb von Maschinenstellgliedern oder Leistungsteilen
anfallende Strom- oder SpannungsgroRen, -stoRe oder -liberlagerungen gesichert ist und Rechneroperationen sowie
Steuerablaufvorgénge tiberwacht und auch bei hoher Betriebsgeschwindigkeit stdrungsfrei ausgefiihrt werden.
Diese Aufgabe wird bei einer elektronischen Steuerungsvorrichtung der eingangs genannten Art dadurch gelSst, dal die
Vorrichtung eine erste, den zentralen Rechner bildende Baueinheit, eine mit dieser verbundene, Signalverstérker und
Anpassungsmittel umfassende zweite Baueinheit sowie eine als Peripherieschaltung fiir den zentralen Rechner ausgebildete
dritte Baueinheit umfaRt, die eine die Speicher-, Verkniipfungs- und Steuermittel gemeinsam bildende, mit der zweiten
Baueinheit verbundene Steuereinheit sowie, jeweils mit letzterer verbunden und zur Signalentkopplung, -entstérung und
-aufbereitung vorgesehen, einen Eingangsteil und einen Ausgangsteil umfa®t. Mit der erfindungsgemafen Ausbildung,
Anordnung und Zuordnung von selbstdndigen Baueinheiten wird eine fiir sich kompakt bauende elektronische Steuerungsvor-
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richtung geschaffen, die als solche infolge der Konzentration und spezifischen Zusammenschaltung von Funktionsbereichen
unter Ausnutzung der ihr immanenten elektronischen Mdglichkeiten, wie z.B. gro8e Betriebsgeschwindigkeit, Genauigkeit und
universelle Einstellbarkeit, als leicht montierbare Gesamt-Funktionseinheit insbesondere innerhalb einer gesteuerten
Fischmaschine, unterbringbar ist, wobei die Bildung, Abgrenzung, angepalte Zusammenschaltung und rdumliche Zuordnung
von Funktionsbereichen zuverldssige Abschirmung und Sicherheit gegen elektrische, mechanische sowie
fischmaschinenbedingte Umgebungseinflusse sowie Bedienungs-, Wartungsfreundllchke|t und Ubersichtliche, aneiner Einheit
anzeigbare Uberwachungsméglichkeiten gewahrleisten.

Aufgrund der kompakten Vorrichtung, die unmittelbar an oder in der Fischmaschine angeordnet sein kann, lassen sich samtliche
Betriebs- und Signalzustdnde sowie korrekte Funktionsablaufe auch von ungeschultem Personal auf einen Blick (iberwachen,
indem der Eingangsteil und der Ausgangsteil optische Anzeigeelemente, vorzugsweise Leuchtdioden, fiir alle die
FischmeRwertdaten sowie Eingangs- und Ausgangssteuerdaten représentierenden Signale umfassen. Mit solchen Anzeigen
wird der Betrieb von Speicher- und Fischmaschinen-Steuerungsbereichen lokalisierend Gberwachbar. Dabei ist es zur standigen
Kontrolle eines MeRvorgangs am Fisch besonders zweckméaRig, dald der Ausgangsteil eine FischgréRenanzeigeschaltung mit
einem Register, einer Dekodierstufe und einer mehrstelligen Segmentanzeige fiir die FischgréRe umfaRt.

Storanfalligkeit der elektronischen Steuerungsvorrichtung kann zusétzlich zu der Bereichsaufteilung der Schaltungsteile und zu
den funktionsselbstandigen, an der duleren Peripherie der Einheit liegenden Eingangs- und Ausgangsteilen dadurch beseitigt
werden, daR diese Wandler oder Glieder zur galvanischen Entkopplung, insbesondere Optokoppler, umfassen. Deren
Kopplungszeiten kénnen einfach an die FischmeBwertzeiten und Impulssignalgeschwindigkeiten angepaRt werden, und sie
weisen eine die Beseitigung von Stérungen gewahrleistende Richt- bzw. Filtercharakteristik auf. Die elektronische
Funktionsweise kann auf besonders vorteithafte Weise von Umgebungseinfliissen ungestdrt dadurch gewéhrleistet werden,
daR der Eingangsteil zusétzlich mit Eingangsschaltungen zur Unterdriickung von Stérungen sowie zur Stabilisierung von
Eingangssignalen versehen wird. Besonders zweckmaRig ist es, dal eine dem Fischweg zugeordnete Fischtransport-
Eingangsimpulsschaltung des Eingangsteils eine Signalaufbereitungs- und Impulsformerschaltung umfaft.

ZurErzeugung und Ubertragung von Signalen zwischen Steuervorrichtung und Leistungsteilen wird eine besonders vorteilhafte
Anpassung dadurch erreicht, daR der Ausgangsteil zum Hervorbringen und zur Abgabe von Schrittmotor-Stellimpulssignalen
eine Schrittmotor-Stellimpulsschaltung aufweist, die.ein Eingangsgatter, insbesondere ein invertierendes Exklusiv-OR-Gatter,
einen Inverter, eine Zeitstufe sowie eine Gegentaktendstufe umfaf3t.

Um zur Positionierung von Werkzeugen erforderliche Steuersignale besonders stdrsicher an Schrittmotor-Stellwerke bzw.
Verstarker geben zu kénnen, kann der Ausgangsteil zur Abgabe eines Entregungssignals, eines Drehrichtungssignals sowie
eines Riicksetz-Signals fiir einen Schrittmotor eine Schaltung aufweisen, die jeweils eine Signalaufbereitungsschaltung sowie
eine Gegentaktendstufe umfaRt. Damit sind niederohmige Anspassung sowie Verarbeitung von Signalpegeln nur bestimmter
GrofRe in der Endstufe erreicht. '

In Weiterbildung erhélt man eine zusétzliche Sicherung gegen Uberlastung von Endstufen dadurch, daR diese mit thermischen
Uberwachungsmittein versehen werden.

Eine besonders vorteilhafte Ausgestaltung der Erfindung besteht darin, daB in dem Ausgangsteil der Per|pheneschaltung eine
Fischtransport- und Werkzeugantriebssteuerung mit einer Ausgangsstufe vorgesehen wird, die zur Relaissteuerung geeignete
Spannungen und Strodme hervorbringt und vorzugsweise elektronische Schalter in' Form von Darlington-Transistoren umfaft.
Dabei ist es besonders zweckmaRig, die Ausgangsstufe durch eine Strombegrenzungsschaltung gegen Uberlastung zu sichern.
Um die Storsicherheit der Vorrichtung weiter zu erhdhen, ist es besonders zweckmaBig, zu ihrer Versorgung Schaltungen zum
Hervorbringen von vier getrennten Versorgungsspannungen vorzusehen. Damit erfolgt eine zusétzliche Entkopplung zwischen
Rechner und Steuereinheit sowie zwischen der Fischmaschine bzw. deren Leistungsteilen oder Stellgliedern und den mit Relais
verbundenen Eingangs- und Ausgangsteilen der Peripherieschaltung.

Die erfindungsgemaRe Steuereinheit der Peripherieschaltung erméglicht in Weiterbildung der Erfindung aufgrund ihrer
Anordnung und Funktionsweise, daB sie mit einer Vorwah!-/Stellungsschaltereinheit verbunden wird. So kann ohne
Unterbrechung des Fischmaschinenbetriebs und damit ohne Zeitausfall, vorzugsweise unmittelbar durch Anordnung der
Steuerungsvorrichtung an der Fischmaschine, eine einfache Einstellung zur Anpassung an z.B. Fischart, -qualitét und
Bearbeitungsvorginge, wie z. B. Entgréten, Filetieren und K6pfen, erfolgen. Diese elektronischen Einstellungsméglichkeiten
ersetzen mechanische Umriistungen wie z.B. den Austausch von Steuerkurven, so daR keine mechanischen Verschleil3teile
vorhanden sind und die elektronische (Vor-)Einstellung verschleiRfrei arbeitet.

Im Hinblick auf eine besonders groRe Verkniipfungs-, Speicher- und Signal-Verarbeitungstiefe, d. h. zur Erzielung einer grofien
Anzahl von Steuervorgéngen fiir die Fischbearbeitung und zur besonderen Gewéhrleistung von den Rechner entlastenden
Steuerausfliihrungen, besteht eine besonders vorteilhafte Ausgestaltung der Erfindung darin, da die Steuereinheit vier
Speicher- und Verkniipfungsbauelemente umfal3t, wobei das erste Element mit einem Eingang fiir vorrangige Bearbeitung
versehen ist, und Schrittmotor-Drehrichtungs-, Entregungs- und Zuriicksetzsignalen entsprechende Steuersignale speichert
und hervorbringt, das zweite Element serielle Anzeigedaten sowie Messermotor- und Fischtransportsignalen entsprech~nde
Steuersignale speichert und hervorbringt, das dritte Element Impuisfolgewerte fiir einen Schrittmotor speichert und
hervorbringt und das vierte Element zur Abfrage und Ansteuerung einer Vorwahl-/ und Stellungsschaltereinheit vorgesehen ist.
Das erste Speicher-/Verkniipfungselement erkennt Signale ihrer Bedeutung nach, so daf z. B. eine gerade laufende Bearbeitung
von die Fischposition abfragenden Signalen oder Maschinentypsignalen unterbrochen wird und ein zwischendurch gemeldetes
Fischtransportimpulssignal vorrangig behandelt wird bzw. nur dem Fischtransport entsprechende Signale durch das erste
Element bearbeitet werden. Durch die Unterteilung der Steuereinheit in spezifische Funktionsgruppen flir bestimmte Signale
wird auf kleinem Raum eine hohe Verkniipfungs-, Speicher- und Verarbeitungstiefe erreicht, so dall umfangreiche den CPU-
Rechner entlastende Steuerausfiihrungen erfolgen kdnnen, wobei die Verbindung und Verschaltung der Elemente mit den
Anpassungsmitteln sowie mit den Eingangs- und Ausgangsteilen ibersichtlich und kompakt sind.
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Um sich (ber eine korrekte Funktion der Steuerungsvorrichtung zu vergewissern, d. h. um Datenfliisse nachzuvollziehen und
Ablaufvorgénge zu priifen, ist es besonders vorteilhaft, daBl die Peripherieschaltung eine zwischen die Steuereinheit und die
Anpassungsmittel geschaltete, Priifprogramme speichernde Speichereinrichtung umfaRt. Diese kann auf einfache Weise
vorgesehen werden und ist wie der den Rechner entlastende Steuerbereich vor Stérungen gesichert.

Eine besonders vorteilhafte Ausgestaltung der Erfindung besteht darin, daR die Vorrichtung als Konstruktionseinheit zum
Einsetzen in und/oder AnschluB an eine Fischbearbeitungsmaschine mit drei elektrisch und mechanisch verbundenen Platinen
ausgebildetist, wobei eine erste Platine die zweite Baueinheit, eine zweite Platine die erste Baueinheit und eine dritte Platine die
dritte Baueinheit trégt und die Platinen in dieser Reihenfolge miteinander verbunden, insbesondere im Stapel angeordnet sind.
Obwohl die Steuerungsvorrichtung als kompakt bauendes Aggregat ausgefiihrt ist, sind auf diese Weise ihre einzelnen, gezielt
far spezifische Funktionen ausgelegten Baueinheiten auf besonders zweckméRige Weise auf engem Raum raumlich
voneinander getrennt angeordnet, so daB innerhalb der Vorrichtung elektrische Uberlagerungen, d.h. unerwiinschte
Riickwirkungen, vermieden sind. Zudem ergibt sich ein besonders einfach zu montierender, zu handhabender und mechanisch
stabiler, gegen Erschitterungen gesicherter Bausatz.

Ausfiithrungsbeispiel:

Ausflihrungsbeispiele sowie weitere ZweckméRigkeiten und Vorteile der Erfindung werden im folgenden anhand der
schematischen Zeichnung néher erldutert. Es zeigen

Fig.1: ein Blockdiagramm einer erfindungsgemafien Vorrichtung,

Fig.2: eine Ubersicht iber die Beschaltung einer erfindungsgemaBen Vorrichtung

Fig.3a :

bis3o:  Signaldiagramme fiir Steuersignale sowie Eingangs- und Ausgangssignale einer erfindungsgeméRen Vorrichtung,
Fig.4: eine Steuerschaltung fir Eingangsparametersignale,

Fig.5: eine Fischweg-Impulserzeugungsschaltung,

Fig.6: eine FischmeBwert-Eingabeschaltung,

Fig.7: eine SM-Stellimpulserzeugungsschaltung,

Fig.8: eine Betriebszustand-Steuerungsschaltung fitr Schrittmotor und Fischtransport,

Fig.9: eine Steuerungsschaltung zum Werkzeugantrieb und/oder Fischtransport sowie

Fig.10:  einePlatinen-Konstruktionseinheit einer erfindungsgeméfien Vorrichtung in Explosionsdarstellung.

Eine Steuerungsvorrichtung in Fig. 1 umfaBt einen eine CPU-Baueinheit, d. h. eine zentrale Be- und Verarbeitungseinheit,
bildenden Rechner 1, eine einen Signalverstérker 21 und eine Anpassungsschaltung 22 aufweisende Baueinheit 2 sowie eine
Baueinheit 3 als Peripherieschaltung, die (iber die Baueinheit 2 an den Rechner 1 geschaltet ist. Die Peripherieschaltung 3 umfafit
eine Steuereinheit 33 mit einer zu ihr parallel geschalteten Priifprogramm-Speichereinrichtung 34, einen Eingangsteil 31 sowie
einen Ausgangsteil 32. Die Steuereinheit 33 ist mit Speicher- und Verkniipfungsbauelementen 41, 42, 43 und 44 aufgebaut. Der
Eingangsteil 31 ist mit Steuerparameter-Eingangsschaltungen 10 und 20, einer Eingangsimpuls-Erzeugungsschaltung 30 sowie
einer FischmeRBwert-Eingangsschaltung 40 ausgestattet. Der Ausgangsteil 32 umfaf3t eine Schrittmotor{SM)-
Stellimpulserzeugungsschaltung 6, eine SM-Zustandssteuerungsschaltung 7, eine Fischtransport- und
Werkzeugantriebsschaitung 8 und eine Anzeigeschaltung 9.

Die Baueinheiten bzw. Schaltungsteile sind untereinander (iber gesteuerten Datentransport und -austausch gewiahrleistende
Datenbusleitungen miteinander verbunden.

Insbesondere sind Speicher oder Register der Bauelemente 41 bis 44 und 34 mit den Anpassungsschaltungen 22 tiber
Steuerleitungen S zum Aktivieren des gerade zum Betrieb erforderlichen Bausteines, zur Bestimmung des Datenflusses zum
Rechner oder zur Herbeifithrung eines Ausgangszustandes eines Bauelements, (ber Daten (z.B. SM-Impulsabstand, MeRwerte,
Anzeigewerte, Steuerwerte) gebende und lesende Datenleitungen D, liber Arbeits- oder Synchronisiertakt gebende
Taktleitungen T, (ber AdreRleitungen A sowie liber Datenleitungen fiir Prifprogramme verbunden. Die Speicher- und
Verkniipfungselemente 41, 42, 43 und 44 sind also Uiber Lese-/Schreib{R/W)-Leitungen in Daten oder Signale einlesende oder
abgebende Arbeitsweise steuerbar, so daf Eingangs-/Ausgangstore (Ports) der Bauelemente sdmtlich oder einzeln nach Bedarf
aktivierbar sind. Entsprechend sind Leitungen B 1, B2, B3 mit Richtungspfeilen versehen, die den DatenfluB reprasentieren.

Die Vorrichtung wird mit bestimmten, den Eingangsschaltungen 10, 20, 30, 40 und der Ausgangsschaltung 6 zugeordneten
Signalgruppen E1, E2, E3, E4, E5 beaufschlagt und gesteuert. Die Ausgangsschaltungen 6, 7, 8 geben Signalgruppen A1, A2,
A3,Adund A5 ab. ’ ‘ .
Die Schaltungen 10, 20, 30, 40 bzw. 6, 7 und 8 der Eingangs- und Ausgangsteile 31 bzw. 32 sind mit Optokoppler aufweisenden
Schaltungen 53 ausgestattet. Diese Signallibertrager dienen einer galvanischen Trennung zwischen elektrisch empfindlichen
Steuerbereichen (Rechner-/Speichersteuerbereich) und mit einer Fischmaschine in Verbindung stehenden Schaltungen oder
Signalgebern (Fischmaschiv.ensteuerbereich). Die Koppler arbeiten nach einem Sender-Empfangerprinzip, so daB sie eine Richt-
bzw. Filtercharakteristik aufweisen, und sie sind an die Signal- bzw. Impulsgeschwindigkeiten angepaf3t. So gewéhrleisten sie
eine galvanische Trennung und Anpassung zwischen Signalpegeln, z. B. 5 Volt fiir den Speichersteuerbereich und 24 Volt fiir an
der Steuerungsvorrichtung anliegenden oder von ihr abgegebenen Steuersignalen, so daf insbesondere die Steuereinheit 33
von Stérungen freigehalten wird, aber auch umgekehrt Stérungen innerhalb des Innenbereichs der Steuerungsvorrichtung nicht
in deren AuBBenbereiche Uibertragen werden. '

In Signalleitungen des Eingangs- und Ausgangsteils 31 bzw. 32 sind Leuchtdioden 36 als optische Anzeigeelemente vorgesehen,
um das Auftreten, den Fluf3 und die Reihenfolge sémtlicher Signale an der Steuerungsvorrichtung optisch und einfach
tiberwachen zu kénnen. :

Aus Fig.2 erkennt man die Beschaltung einer erfindungsgemaf aufgebauten, stérungssicheren Steuerungsvorrichtung mit an
oderin einer Fischbearbeitungsmaschine vorgesehenen Signalgebern oder -sensoren 200, 300, 400 und SM-Leistungsteilen 600,
700 bzw. SM-Relais 800. Fur entsprechende Bauteile sind Bezugszeichen gemaR Fig. 1 verwendet worden.

Weitere Einzelheiten und Merkmale der in der Zeichnung dargesteliten erfindungsgemé&Ren Steuerungsvorrichtung gehen aus
der nachstehenden Funktionsbeschreibung der Steuerung hervor.
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Ein Winkelkodierer 400 bringt ein sechskanaliges Bit-Muster E4 hervor, das einer fischspezifischen, d. h. fischabhéngigen GréRe,
z.B. der Fischdicke, entspricht. Dieses Signalmuster E4 gelangt tiber eine Stabilisierungs- und Unterdriickungs- oder
Selektierungsschaitung 52 und iber die der galvanisch trennenden Ubertragung dienenden Koppler 53 an das Speicher- und
Verkniipfungsbauelement 42 der Steuereinheit 33.

Fischdicken-Signale werden dem Rechner 1 nach MaRgabe von Eingangs-Steuersignalen E2 zugefiihrt, mit denen die
Eingangsschaltung 20 beaufschlagt wird. Die Signale E2 umfassen ein Ausldsesignal eines Muldentaktschalters 201, der einen
definierten MeRzeitpunkt bestimmt, ein Abfragesignal eines eine bestimmte Fischposition abrufenden Schalters 202, einen
Schalter 203 fiir ein Freigabe- oder Startsignal, demzufolge ein Fischdickensignal von dem Rechner 1 akzeptiert wird, sowie
Maschinentyp-Kontroll- und Betriebssignale, durch deren Abfrage insbesondere bestimmte, den Maschinentyp bestimmende
Werkzeuge aktiviert werden. Die Steuerungsvorrichtung wird (iber die Eingangsschaltung 10 mit von Nuilagemeldeschaltern,
d.h. von Signalgebern 100 fiir Werkzeug-Betriebszusténde, gelieferten SM-Nullageniberwachungssignalen E 1 angesteuert.
Eine Fischtransportkontrolle erfolgt (iber von einem Taktgeber 300 erzeugte transportsynchrone Impulssignale E 3, die der
Eingangsschaltung 30 zugefiihrt sind. Diese umfaBt eine Impulsformer-Schaltung 54, mit der die Signale so aufbereitet werden,
daR nurfir den Fischtransport relevante Signale weitergegeben werden. Ausgénge der Schaltungen 10, 20 und 30 sind mit dem
Speicher- und Verkn{ipfungsbauelement 41 verbunden. Zur Stabilisierung und Unterdriickung von Stdranteilen umfassen die
Eingangsschaltungen 10, 20 und 30 Stabilisierungs- und Unterdriickungs- oder Selektierungsschaltungen 51.

Nach MaRgabe der Eingangssteuersignale werden von dem Rechner 1 Daten fiir Stellimpulse ermittelt und nach Speicherung in
einem Register und Leerzéhlen eines Registers des Speicher- und Verknlpfungsbauelements 43 der Steuereinheit 33 an die
SM-Stellimpulserzeugungsschaltung 6 gegeben. Diese umfaBt ein Eingangsgatter 61 zur Impulserzeugung bei jedem Signal-
Flankenwechse!, mit dem die Stellgeschwindigkeit der Fischbearbeitungswerkzeuge bestimmt ist, einen der Signalaufbereitung
dienenden invertierenden Treiber 62, eine Zeitstufe 63, die einen Impuls mit einer fir einen SM-Antrieb erforderlichen
Impulslinge abgibt, sowie eine Gegentaktendstufe 64 zur Abgabe von Stellimpulssignalen A1. Zur Unfallverhiitung wird beim
Offnen von Maschinenschutzgittern od. dgl. die Stufe 64 {iber ein in Fig. 1 nicht dargestelites elektrisches Bauteil mit einem
Signal E5 angesteuert, um sie zu blockieren, so daf3 keine Stellimpulse A1 mehr an die SM-Leistungsteile 600 gegeben werden.
Zur Positionierung von Fischmaschinenwerkzeugen werden in dem Speicher- und Verkniipfungsbauelement 41 Schrittmotor-
(SM-)Steuerdaten fiir die Drehrichtung, das Entregen, d.h. die Beseitigung eines Haltemoments, und das Zur{icksetzen
gespeichert und stationar jeweils liber galvanische Trennglieder 53 der Schaltung 7 in den sich anschlieenden
Maschinensteuerungsbereich gekoppelt. Dort sorgt eine Schaltung 71 fiir eine Signalaufbereitung, so dafd nur Signale eines
bestimmten Pegels, der insbesondere groBer als 8 Volt ist, von einer Gegentaktendstufe 72 verarbeitet und damit stérsicher
sowie niederohmig an die SM-Stellwerke, d. h. Leistungsverstarker 700, gegeben werden. Eine Stérung in den Stellwerkzeugen
wird durch zugeordnete SM-Nullageniiberwachungssignale E 1 gemeldet und von der Steuerung berlicksichtigt. So werden
parallel zu den SM-Stellimpulsen A1 die SM-Drehrichtung bestimmende Signale A3 abgegeben. Ein SM-Drehrichtungssignal
A3 veranlaBt ein SM-Stellwerk 700, mehrere Versuche auszufiihren, um die Ausgangsposition zu erreichen. Wahrenddessen
wird der Fischtransport gestoppt. Wenn ein Schrittmotor seine gewtinschte Ausgangsposition nicht erreicht, sorgen Steuerdaten
des Speicher-und Verkniipfungsbauelementes 41 dafiir, daR das gestérte Werkzeug mit einem SM-Entregungssignal A2 entregt
wird, es also kein Haltemoment mehr aufweist, wihrend ebenfalls ein Signal A5 Uber ein Relais 800 den Werkzeugmotor infolge
eines Steuersignals des Speicher- und Verkniipfungsbauelementes 42, das die Ausgangsschaltung 8 ansteuert, abschaltet.
SM-Reset-Signale A4 sorgen stets fiir einen einwandfreien Schaltzustand in den SM-Leistungsteilen, so dal8 insbesondere nach
einer Netzeinschaltung keine unerwiinschten entregten Zustédnde auftreten.

Die Ausgangsschaltung 8 ist als Fischtransport- und Werkzeugantriebssteuerungsschaltung ausgebildet. Diese umfaRt eine
Ausgangsstufe 81 mit insbesondere in Form von Darlington-Transistoren ausgebildeten elektronischen Schaltern. Von dem
Speicher- und Verkniipfungsbauelement 42 werden Gber galvanische Trennstellen 53 Steuerdaten an die Ausgangsstufe 81
gegeben, so daR diese Maschinenbetriebs-Steuersignale A5, insbesondere ein Messermotor-Signal sowie ein Fischtransport-
Signal, hervorbringt. Ein solches Signal weist insbesondere einen Spannungspegel von 24 Volt aufund 1Rt einen Strom zu, der
geeignetist, ein Stellglied, z. B. ein Relais 800, so anzusteuern, dafd aufeinen entsprechenden Steuerbefehl hin der Fischtransport
und/oder der Messermotor und damit der Schneidvorgang gestoppt werden.

Zur standigen Kontrolle eines MeR- und Bearbeitungsvorganges wird ein von einem Fisch gewonnener, insbesondere der
-Fischdicke entsprechender Wert von dem CPU-Rechner 1 tiber das Speicher- und Verknlipfungsbauelement 42 in serieller Form
in Register 91 der Ausgangsschaltung 9 gegeben, die als FischgroBenanzeigeschaltung ausgebildetist und eine Dekodierstufe
92 sowie eine mehrstellige, z.B. eine 7 Segmente umfassende Anzeige 37 umfaRt. Die Register 91 speichern die seriellen Daten

und geben sie gleichzeitig parallel stationér an nachgeschéltete Dekodierstufen 92 ab, die insbesondere aus einem 4-Bit-
Ziffernsignal einen 7-er-Kode A6 erzeugen, der zur Ansteuerung des 7-Segment-Displays 37 dient.

Zur Optimierung der Fischbearbeitung ist die Steuerungsvorrichtung mit mehreren Vorwahlischaltern 35 ausgestattet, mitdenen
sich eine bestimmte Fisch-Kopflédnge oder bestimmte Schnittvorgénge, z.B. ein Flankenschnitt, sowie andere
Bearbeitungsparameter vorgeben lassen. Die Stellungswerte dieser Srhalter 35 werden wéhrend einer Fischbearbeitung
standig beriicksichtigt, d.h., daB eine Veranderung der Schalterstellung sofort erkannt und gelesen und damit fur die
Positionierung der Bearbeitungswerkzeuge beriicksichtigt wird. Die Schalter 35 sind Bestandteil der Steuereinheit 33, wobei sie
von dem Speicher- und Verkniipfungsbauelement 44 direkt angesteuert und gelesen werden, indem jedem Schalter ein

" separates Steuersignal zugeordnet ist, wihrend Lesesignale von jedem Schalter als 4-Bit-Signalmuster — ber in Fig. 1 nicht
dargestellte Dioden verkniipft — auf vier gemeinsame Leseeingédnge der Baueinheit 44 gefiihrt sind.

In Figuren 1 und 2 erkennt man die Beschaltung der Steuerungsvorrichtung sowie der Signalgeber und Leistungsteile mit
besonders vorgesehenen, dem Aufbau der Steuerungsvorrichtung speziell zugeordneten und angepafiten
Versorgungseinheiten VE 1, VE2, VE3 und VE 4. Die Einheit VE 1 versorgt die CPU-Rechner-Baueinheit 1, die Baueinheit 2 sowie
die Steuereinheit 33 und die Pritfprogramm-Speichereinrichtung 34 mit einer Spannung V1 = 5V. Dabei ist die Einheit VE 1 an
ein in der Peripherieschaltung 3 vorgesehenes Entstorfilter VE 11 angeschlossen. Die AuBenbereiche der Peripherieschaltung 3,
d.h. die mit den galvanischen Trenngliedern 53 vom inneren elektronischen Steuerungsbereich abgetrennten Eingangs- und
Ausgangsschaltungen, d.h. die Maschinensteuerbereiche, werden mit der Versorgungseinheit VE2, die eine Spannung V2 = 5V
abgibt, sowie mit der Versorgungseinheit VE 3, die eine Spannung V3 = 24V abgibt, betrieben. Anstelle der Schaltung VE 2kann
innerhalb der Peripherieschaltung 3 eine mit der Einheit VE 3 verbundene und in dem Peripherieschaltungsteil 3 untergebrachte
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Spannungswandlungs- und KurzschluBabsicherungsschaltung VE 21 zum Hervorbringen der Spannung V2 vorgesehen sein.
Mit der Versorgungseinheit VE 3werden auch die Signalgeber 200, 300 und 400 gespeist. Zur Versorgung der Gegentaktendstufe
64 der SM-Stellimpulserzeugungsschaltung 6 ist die 24 Volt liefernde Versorgungseinheit VE4 vorgesehen.

In Fig. 3a bis 30 sind Signale bzw. Werte von Eingangs- und Ausgangsgrdfien der Schaltungen Uber der Zeit aufgetragen.
Durch einen Schaltkreis der Schaltung 10 wird ein gestdrtes SM-Nullageniiberwachungssignal E 1 (Fig.3a} in ein stabilisiertes
und entstértes Ausgangssignal E 1’ (Fig.3b) umgewandelt. Entsprechende Signalverhéltnisse bzw. Signalabléufe liegen bei die
Eingangsschaltung 20 steuernden Signalen E 2 vor. Ein gestértes Fischiransportimpulssignal E3 (Fig. 3¢) erhélt durch die
Wirkung eines Schaltkreises der Schaltung 30 die Form E3’ (Fig. 3d). Ein gestértes Fisch-MeRwertsignal E41 (Fig. 3e) wird durch
einen Schaltungsabschnitt der Schaltung 40 in ein stabilisiertes und aufbereitetes Signal E41’ (Fig. 3f}) umgeformt. Infolge einer
Steuerausfiihrung durch das Verkniipfungsbauelement 41 fiir die Signale E1’ sowie E 3’ sowie infolge einer Steuerausfiihrung
durch das Verknipfungsbauelement 42 fiir das Signal E41’ resultiert am Eingang der Baueinheit 2 ein paralleler Datenbus D1
{Fig.3g). Dieser filhrt infolge der Rechen- und Verkniipfungsoperationen der Steuerungsvorrichtung zu einem parallelen
Datenbus D2 (Fig.3h) am Ausgang der Baueinheit 2. Weitere Steuerabléufe in der Steuereinheit 33 bewirken, daB das
Verknlipfungsbauelement 43 ein SM-Steuersignal A1’ {Fig. 3i) abgibt, das durch einen Schaltungsabschnitt der SM-
Stellimpulserzeugungsschaltung 6 entstort und aufbereitet wird, so da3 man SM-Stellimpulse A1 (Fig. 3k) zur Steuerung der
SM-Leistungsteile erhilt. Man erkennt, daR keine Abgabe von SM-Stellimpulssignalen A1 erfolgt, solange das SM-Steuersignal
E5 (Fig.3]) einen Nullpegel einnimmt. Aus dem Verknlpfungsbauelement 41 wird ein Steuersignal A2, A3' bzw. A4’ (Fig.3)
ausgelesen, das jeweils nach Entstérung, Stabilisierung und Aufbereitung durch einen zugeordneten Schaltkreis der
Ausgangsschaltung 7 zu einem Entregungssignal A2, einem Drehrichtungssignal A3 bzw. einem Zuriicksetz-Signal A4 fiir einen
Schrittmotor fishrt (Fig.3m). Aus dem Verkniipfungsbauelement 42 wird ein Maschinenbetriebs-Steuersignal A5’ (Fig.3n) zur
Steuerung des Messermotors und/oder des Fischtransports ausgelesen, das in einem zugeordneten Schaltungsteil der
Fischtransport- und Werkzeugantriebssteuerschaltung 8 ebenfalls entstort und aufbereltet wird, so daf’ die Ausgangsschaltung
8Signale A5 (Fig. 30) abgibt. In den Signaldiagrammen ist die Signaldnderung infolge eines Flankenanstiegs bzw. Flankenabfalls
bzw. bei einem bestimmten Signalpegel mit zwischen den Diagrammen verlaufenden Bezugslinien dargestelit, die jeweils den
Zustand eines resultierenden Signals dem steuernden Signal zuordnen, wobei die Steuerung durch die
Verkniipfungsbauelemente 41, 42 und 43 mit entsprechenden Kastchen schematisch dargestellt ist.

In Fig.4 ist eine fiir die Zwecke der Erfindung geeignete Schaltung dargestellt, die in einer erfindungsgemaRen
Steuerungsvorrichtung als Steuerparameter-Eingangsschaltung, d. h. jeweils als SM-Nullagenmeldeschaltung 10 bzw. als
Steuerschaltung 20 fir Fischpositionssignale und/oder Maschinenbetriebssignale vorgesehen ist. Die Schaltung umfalt am
Eingang eine i-Schaltung ohmscher Widersténde R1, R2 und R3, auf die ein Eingangssignal E 1 bzw. E2 gegeben ist. Zur
Abblockung von Stérungen ist zwischen Signalleitung s und Versorgungsspannungsleitung v eine Abbleiterdiode d 1 geschaitet.
Das Steuersignal wird Uiber ein CMOS-Halbleiterbauelement, ndmlich einen invertierenden Verstérker 55, auf einen mit der
Spannung V1 = 5V betriebenen Optokoppler 53 gegeben. Am Schaltungsausgang steht das Signal E 1" bzw. E2’ Uber einem
Widerstand R4 an. Zur optischen Anzeige ist ein Anzeigeelement 36 in Form einer Leuchtdiode (LED) vorgesehen. Die Schaltung
ist so bemessen, daB der fiir Fischsteuerwerte relevante Schaltpegel U > 10V bei einem Strom von | > 6mA ist.

Nach Fig.5 umfaBt ein Ausfiihrungsbeispiel einer erfindungsgemaBen Eingangsimpuls-Steuerschaltung 30 eine ohmsche
Widerstandsschaltung R5, R6 und R7 mit einer zu R5 parallel liegenden Diode d2 und einem zu R7 parallel liegenden
Kondensator C 1. Im {ibrigen entspricht der Schaltungsaufbau der Schaltung nach Fig.4, wobei allerdings am
Schaltungsausgang eine Impulsformerschaltung 54 vorgesehen ist. Die Schaltung 30 ist so dimensioniert, daf3 ein fiir den
Fischweg relevanter Impuls einen Spannungspegel von U > 10V aufweist und einem Strom von | > 3mA entspricht. Kurze Stor-
oder Einzelimpulse, die keinem Fisch-Transportweg entsprechen, werden unterdriickt. Die Impulsformerschaltung 54 gibt'beim
Auftreten der Flanke eines Eingangssignals ein Ausgangssignal bestimmter Lénge ab. Wenn das Ausgangssignal noch ansteht
und eine weitere Signal-Eingangsflanke auftritt, ist diese wirkungslos.

In Fig.6 ist eine erfindungsgeméfe FischmeRwert-Eingangsschaltung dargestel!t Einem Steuerkanal, z.B. E41, eines mehreren
Kanalen entsprechenden FischmeRwert-Bitmusters E4 ist am Eingang ein Diodenpaar d 3, d4 mit einem in Reihe geschalteten
Widerstand R8zugeordnet, wobei das Signal auf einen invertierenden Verstarker 55 gegeben ist. Der Ausgangsteil der Schaltung
mit Anzeigeelement 36, Optokoppler 53 und Widerstand R4 entspricht dem Aufbau der Schaltung nach Fig.4. Allerdings ist das
Element 36 tiber einen ohmschen Widerstand R9 mit der Diode d4 verbunden, wobei an RS und das Element 36 die Spannung
V2 = 5V geschaltet ist. Die Schaltung ist so ausgelegt, daR ein fiir die Fischwertmessung relevantes Bitsignal eine Spannung

U > 4V aufweist, wihrend nicht relevanten Signalen fir eine Fischmessung eine Spannung von U < 0,6V und ein Strom von

| < 8mA zugeordnet ist.

Eine SM-Stellimpulserzeugungsschaitung 6 nach Fig.7 umfal3tim Eingangsbereich eine Kombination aus 2wei Widerstanden
R10 und R 11 sowie einen Kondensator C2, derart, daf ein Steuerimpulssignal A1’ ein invertierendes Exklusiv-OR-Gatter 61
ansteuert. Der Ausgang des Gatters ist iber einen ohmschen Widerstand R 12 mit einem Optokoppler 53 verbunden. Zur
Aufbereitung eines entkoppelten Signal:: ist eine Schmitt-Trigger-Schaltung 62, d. h. eine invertierende Treiberstufe,
vorgesehen, deren Ausgang mit einer Zeitstufe 63 verbunden ist. Der Zeitstufe 63 ist eine Gegentaktendstufe 64 nachgeschaltet,
die ein Stellimpulssignal A1 einem zugeordneten Schrittmotor zufiihrt. Zur Anzeige einer impulsfolge ist ein Anzeigeelement 36
vorgesehen. Die Schaltung sorgt dafiir, daR bei jedem am Eingang auftretenden Signalwechsel am Ausgang ein Stellimpuls
abgegeben wird. Dieser hat eine fiir einen Schrittmotorstellantrieb erforderliche Lange. Jeder Stellimpuls weist eine Hohe von
24 Volt auf. Der Ausgang der Gegentaktendstufe ist niederohmig mit einem zugeordneten SM-Leistungsteil verbunden. Bei
Beaufschlagung der Gegentaktendstufe 64 mit einem geeigneten Steuersignal E5 wechselt der 24V-Signalpegel auf einen
Null-Volt-Pegel, so daR die Schaltstufen der Gegentaktendstufe 64 biockiert sind, also keine Stellimpulse an SM-Leistungsteile
gegeben werden. Uber einen ohmschen Widerstand R 14 sind der Ausgang des Optokopplers 53 und der Eingang der
Treiberstufe 62 mit der Spannung V2 = 5V versorgt.
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Eine SM-Steuerungsschaltung 7 gemaB Fig.8, die jeweils zum Hervorbringen eines SM-Entregungssignals A2, eines SM-
Drehrichtungssignals A3 oder eines SM-Zurlicksetz-Signals A4 geeignet ist, umfalt eingangsseitig einen mit einem Signal A2',
A3'bzw. A4’ angesteuerten Optokoppler 53, dessen Ausgang mit einer invertierenden Verstarkerschaltung 71 verbunden ist, die
ausgangsseitig an den Eingang einer Gegentaktendstufe 72 angeschlossen ist. Ein Eingang der Gegentaktschaltung ist mit
einem ohmsche Widerstinde R 16 und R 17 umfassenden Spannungsteiler verbunden, der zwischen dem Nullpotential und der
SpannungsversorgungV2 = 5V liegt. Der Optokoppler wird liber einen Widerstand R 15 ebenfalls mitder Spannung V2 versorgt.
Am Ausgang des Verstérkers 71 ist ein Uber einen Widerstand R 18 an den Null-Volt-Pegel geschaltetes Anzeigeelement 36
vorgesehen. Die Schaltung ist so ausgelegt, da® nur Signalpegel mit U > 8V von der Gegentaktendstufe 72 verarbeitet und
stérsicher, d. h. niederohmig, an ein zugeordnetes Schrittmotor-Steliwerk gegeben werden.

Eine nach Fig.9 zur Steuerung des Fischtransports oder eines Werkzeugantriebs geeignete Schaltung 8 zur Abgabe eines
Fischtransport-Signals oder Messermotor-Signals A5 weist eine Ausgangsstufe auf, in der (iber einen ohmschen Widerstand
R19ein Darlington-Transistor 81 als elektronischer Schalter angesteuert wird, wobei ein Steuersignal A5’ (iber einen galvanisch
trennenden Optokoppler 53 dem Eingang der Schaltung zugefiihrt ist. Eine optische Signalanzeige erfolgt mittels einer
Leuchtdiode (LED) als Anzeigeelement 36, die liber einen Widerstand R 20 zwischen Ausgangsleitung und Nuil-Volt-Pegel
geschaltetist. Das Ausgangsteil A5 weist einen Spannungspegel von 24 Volt auf und 1Rt einen Strom zu, mit dem ein Stellglied,
insbesondere ein Relais, steuerbar ist. Der Darlington-Transistor 81 der Ausgangsstufe ist an die Spannung V3 = 24V
geschaltet.

Aus Fig. 10 erkennt man den Aufbau einer eine kompakte Konstruktionseinheit bildenden elektronischen Steuerungsvorrichtung.
Sie umfaRt drei Halteplatten oder Platinen 19, 29 und 39, die mit ihren Fiéchen parallel zueinanderiiegend im Stape! angeordnet
sind. Eine erste Platine 29 trigt die Vorrichtungs-Baueinheit 2, die zweite oder mittlere Platine 19 die erste Vorrichtungs-
Baueinheit 1 und die dritte Platine 39 die Vorrichtungs-Baueinheit 3. Jede Baueinheit 1, 2 bzw. 3 ist gegeniiber der oder den
benachbarten Baueinheit{en) durch die dazwischen liegende Platine getrennt. Mit nicht ndher dargestellten mechanischen
Verbindungsmitteln 99 148t sich im ganzen eine sehr kompakte, kleinbauende und stabile Einheit ausbilden, wobei der Raum
zwischen den Platinen praktisch von einer Baueinheit eingenommen und durch deren Abmale bestimmt ist.

Elektrische Verbindungen zwischen den Baueinheiten 1 und 2 bzw. 2 und 3 erfolgen (iber Flachkabel 97, 98, die mittels
Steckelementen 96 |6sbar an die Baueinheiten angeschlossen sind. Man erkennt, daB eine leicht montierbare, insbesondere in
Modulbauweise zusammensetzbare, Gesamt-Funktionseinheit geschaffen ist, die innerhalb einer gesteuerten Fischmaschine
angeordnet werden kann. Infolge der spezifischen, den einzelnen Baueinheiten zugeordneten elektrischen Funktionen und der
beschriebenen rdumlichen Zuordnung bzw. Reihenfolge der einzelnen Bauelemente ist erreicht, daf innerhalb der
Konstruktionseinheit unerwiinschte Riickwirkungen vermieden sind: Die Platinen-Stapelbauweise sorgt fiir Trennung und
Abschirmung von bzw. gegenliber elektromagnetischen Feldern. :
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