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Automatisches Positionierungs- /Gravier-
verfahren fiir eine Lasergraviermaschine
(1), wobei ein fiir das Gravieren zu verwen-
dendes Muster (91) mit einem vierseitigen
Rahmen eingerahmt wird; Festlegen einer
ersten und einer zweiten Koordinatenposi-
tion (911,912) der zwei gegeniberliegen-
den Enden einer Diagonale des viersei-
tigen Rahmens mittels Messung; Bewegen
eines Stifttragers (5) der Lasergravierma-
schine (1) oberhalb eines Werkstlickes (7),
um einen ersten Positionierungspunkt (71)
in Ubereinstimmung mit der ersten Koordi-
natenposition und einen zweiten Positionie-
rungspunkt (72) in Ubereinstimmung mit
der zweiten Koordinatenposition festzule-
gen; und Anwenden eines Prozessors (2),
um einen Mittelpunkt (73) zwischen dem
ersten und dem zweiten Positionierungs-
punkt gemanR den Koordinatenwerten der
ersten und zweiten Positionierungspunkte
zu berechnen, sowie Anwenden einer An-
triebseinheit, um den Stifttrager zum Mit-
telpunkt (73) zu bewegen, um mit dem
Gravieren des Musters zu beginnen.
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Zusammenfassung:

Automatisches Positionierungs-/Gravierverfahren flir eine
Lasergraviermaschine, wobei ein flr das Gravieren 2zu verwen-
dendes Muster mit einem vierseitigen Rahmen eingerahmt wird;
Festlegen einer ersten und einer zweiten Koordinatenposition
der zwei gegeniberliegenden Enden einer Diagonale des viersei-
tigen Rahmens mittels Messung; Bewegen eines StifttrAgers der
Lasergraviermaschine oberhalb eines Werkstlickes, um einen er-
sten Positionierungspunkt in Ubereinstimmung mit der ersten
Koordinatenposition und einen zweiten Positionierungspunkt in
Ubereinstimmung mit der zweiten Koordinatenposition festzule-
gen; und Anwenden eines Prozessors, um einen Mittelpunkt zwi-
schen dem ersten und dem 2zweiten Positionierungspunkt gemif
den Koordinatenwerten der ersten und zweiten Positionierungs-
punkte zu berechnen, sowie Anwenden einer Antriebseinheit, um
den Stifttrager zum Mittelpunkt zu bewegen, um mit dem Gravie-

ren des Musters 2zu beginnen.

(Fig. 1)
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HINTERGRUND DER ERFINDUNG

1. ERFINDUNGSGEBIET 1

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Lasergravier-

I ———

R RN R A R i

maschine, und insbesondere ein automatisches Positionierungs-/

Gravier- oder Schneideverfahren, bei welchem ein erster und
ein zweiter Positionierungspunkt auf einem Werkstlick festge-
legt werden, und anschliefend ein Prozessor eingesetzt wird,
um einen Mittelpunkt zwischen dem ersten und dem zweiten Posi-

tionierungspunkt zu berechnen, wobei eine Antriebseinheit ein-

gesetzt wird, um einen Stifttrager zu dem Mittelpunkt zu bewe-
gen, um mit dem Gravieren oder Schneiden eines Musters zu be-

ginnen.

2. BESCHREIBUNG DES STANDES DER TECHNIK

Das Lasergravier- und Schneideverfahren ist sehr einfach;
vergleichbar mit dem Drucken auf einem Papier mittels eines
Computers und eines Druckers erfordert es nur das Bearbeiten
eines Musters mit einem Computer, und anschliefend kénnen die
Muster mittels einer Lasergraviermaschine graviert werden. Der

einzige Unterschied liegt darin, daf® beim Drucken das Papier




von Tintenpulver beschichtet wird, wahrend beim Lasergravieren
der Laser auf einen hdélzernen Gegenstand, Akryl, eine Kunst-
stoffplatte, eine metallische Platte oder Stein projiziert
wird und das Gravierverfahren einfach abgeschlossen werden
kann.

Vor dem Lasergravieren der Uiblichen Art wird ein Werkstiick
auf eine Bearbeitungsplattform angeordnet. Nachdem der Mittel-
punkt eines zu bearbeitenden Musters durch Messung mit einem
Mafistab erhalten wird, wird der Stifttrager des Lasergravier-
systems manuell zum Mittelpunkt des Werkstilickes bewegt; falls
der Mittelpunkt des Musters auf das Werkstiick projiziert wird,
wird die Position des auf dem Werkstilick zu bildenden Musters
bestdtigt. Die Arbeit des Positionierens des Mittelpunktes
wird normalerweise durch Messung mit einem MaRstab auf einem
Werkstick oder anndherungsweise durch optische Einschatzung
ausgefihrt; wahrend des Gravierbetriebes kénnen die Muster die
Rander des Werkstiickes f{iberschreiten, was dazu fihrt, daf® das
vollstandigen Muster nicht erhalten wird; oder das Muster kann
zu klein sein, so daR es zu weit von den Randern des Werkstiik-
kes entfernt ist, und obwohl das Muster auf dem Werkstlck
durch Gravieren vollst&ndig erhalten wird, kann ein Teil des
Materials des Werkstlickes ungenutzt bleiben.

Angesichts der vorstehenden Ausfithrungen und zur Beseiti-
gung dieser Mangel, hat der Erfinder der vorliegenden Erfin-
dung aufgrund seiner jahrelangen Berufserfahrung an der Ent-

wicklung der vorliegenden Erfindung hart gearbeitet, derzufol-
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ge das automatische Positionierungs-/Gravierverfahren fir eine
Lasergraviermaschine nicht nur die Zeit fir die manuelle Posi-
tionierung sparen kann, sondern auch die Fehler vermeiden
kann, welche durch ein derartiges manuelles Positionieren ver-
ursacht werden, wobei die Position zur Bearbeitung eines Mu-
sters prazise eingestellt werden kann, und auch Materialkosten

eingespart werden kénnen.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

Es ist ein Hauptziel der vorliegenden Erfindung, ein auto-
matisches Positionierungs-/Gravierverfahren flir eine Lasergra-
viermaschine zu schaffen, bei welchem ein erster und ein zwei-
ter Positionierungspunkt auf einem Werkstiick festgelegt wer-
den, und anschliefend ein Prozessor eingesetzt wird, um einen
Mittelpunkt zwischen dem ersten und dem zweiten Positionie-
rungspunkt zu berechnen, worauf ein Stifttridger automatisch
zum Mittelpunkt bewegt wird, um mit dem Gravieren oder Schnei-
den des Musters zu beginnen, um das Muster auf einem Werkstiick
auszubilden, was die Zeit der manuellen Positionierung einspa-
ren und durch menschliche Arbeit verursachte Fehler vermeiden
kann.

Um die vorstehenden Ziele zu erreichen, umfaft das automa-
tische Positionierungs-/Gravierverfahren flir eine Lasergra-
vier- oder Schneidemaschine der vorliegenden Erfindung die

folgenden Schritte:
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a. Schaffen eines flr das Gravieren oder Schneiden ein-
zusetzenden Musters, Einrahmen des Musters mit einem viersei-
tigen Rahmen, Erhalten der ersten und der zweiten Koordinaten-
position der zwei gegeniliberliegenden Enden einer Diagonale des
vierseitigen Rahmens mittels Messung;

b. Bereitstellen eines Werkstlickes, und Bewegen des
Stifttradgers der Lasergravier- oder Schneidemaschine oberhalb
des Werkstlckes, um einen ersten Positionierungspunkt in Uber-
einstimmung mit der ersten Koordinatenposition festzulegen;
(Bei einer Ausflhrungsform kann dies durch Verwenden einer ei-
nen Infrarotstrahl emittierenden Vorrichtung erreicht werden,
welche als Bezug auf der Maschine installiert ist, derart, daR
ein Infrarotstrahl Uber den Stifttrager emittiert und mit dem
Stifttrédger bewegt wird, und die Koordinaten der Positionie-
rungspunkte durch Ausrichten des Infrarotstrahls auf die Posi-
tionierungspunkte erhalten werden.)

c. Bewegen des Stifttradgers, um einen zweiten Positio-
nierungspunkt in Ubereinstimmung mit der zweiten Koordinaten-
position festzulegen; und

d. Bereitstellen eines Prozessors, um einen Mittelpunkt
zwischen dem ersten und dem zweiten Posgsitionierungspunkt zu
berechnen, und Anwendung einer Antriebseinheit, um den Stift-
trager zum Mittelpunkt zu bewegen, um mit dem Gravieren oder

Schneiden des Musters 2zu beginnen.
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Die vorliegende Erfindung wird auf Grund der folgenden
ausfihrlichen Beschreibung eines bevorzugten Ausfihrungsbei -

spieles anhand der angeschlossenen Zeichnungen verstandlich.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

Fig. 1 ist ein Verfahrensablaufdiagramm einer Ausfiihrungs-
form der vorliegenden Erfindung;

Fig. 2 ist eine schematische Ansicht, welche den Schritt a
der Ausfihrungsform der vorliegenden Erfindung zeigt;

Fig. 3 ist eine schematische Ansicht, welche die Schritte
b und ¢ der Ausfilihrungsform der vorliegenden Erfindung zeigt;
und

Fig. 4 ist eine schematische Ansicht, welche den Schritt d

der Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung zeigt.

AUSFUHRLICHE BESCHREIBUNG DER BEVORZUGTEN AUSFUHRUNGSFORM

Fig. 1 zeigt eine Ausfilihrungsform des automatischen Posi-
tionierungs-/Gravierverfahrens fiir eine Lasergravier- oder
Schneidemaschine der vorliegenden Erfindung, mit den Schrit-
ten:

a. Schaffen eines flr das Gravieren zu verwendenden Mu-
sters, Einrahmen des Musters mit einem vierseitigen Rahmen,
Erhalten der ersten und der zweiten Koordinatenposition der
zwel gegeniiberliegenden Enden einer Diagonale des vierseitigen

Rahmens mittels Messung;
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b. Bereitstellen eines Werkstlickes, und Bewegen des
Stifttradgers der Lasergravier- oder Schneidemaschine oberhalb
des Werkstickes, um einen ersten Positionierungspunkt in Uber-
einstimmung mit der ersten Koordinatenposition festzulegen;

C. Bewegen des Stifttragers, um einen 2zweiten Positio-
nierungspunkt in ﬂbereinstimmung mit der zweiten Koordinaten-
position festzulegen; und

d. Bereitstellen eines Prozessors, um einen Mittelpunkt
zwischen dem ersten und dem zweiten Positionierungspunkt zu
berechnen, und Anwenden einer Antriebseinheit, um den Stift-
trager zum Mittelpunkt 2zu bewegen, um das Gravieren oder
Schneiden des Musters zu beginnen.

Fig. 2 ist eine schematische Ansicht, welche den Schritt a
der vorliegenden Erfindung zeigt, bei welchem ein fir das Gra-
vieren oder Schneiden zu bearbeitende Muster 9 zunichst durch
Bearbeiten mit einem Computer fertiggestellt wird, sodann ein
vierseitiger Rahmen 91 zur vollstandigen Einrahmung des Mu-
sters 9 verwendet wird, und anschliefend die Breite und die
Lange des vierseitigen Rahmens 91 auf dem Bildschirm des Com-
puters oder mit einem Mafstab gemessen wird, um die Positionen
der ersten und zweiten Koordinatenpositionen 911 und 912 der
zwei gegenliberliegenden Enden einer Diagonale des vierseitigen
Rahmens 91 zu bestimmen.

Fig. 3 ist eine schematische Ansicht, welche die Schritte
b und c¢ der Ausfihrungsform der vorliegenden Erfindung zeigt,

wobei eine Lasergraviermaschine 1 an einem Seitenrand mit ei-
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nem Prozessor 2, einem Bildschirm 3 und einer Tastatur 31 ver-
sehen ist, und eine Plattform 4 der Lasergraviermaschine 1 mit
einem Stifttradger 5 versehen ist, welcher vertikal und hori-
zontal bewegt werden kann, wobei der Stifttriger 5 einen In-
frarot-Emitter/Empfénger 6 aufweist. Ein als ebene Platte aus-
gebildetes Werkstlck 7 ist auf der Plattform 4 der Lasergra-
viermaschine 1 angeordnet. Sobald der Stifttriger 5 oberhalb
des Werkstiickes 7 bewegt wird, emittiert der Infrarotemitter
des Stifttrédgers 5 Infrarotstrahlung abwarts, und sobald der
Infrarotempfadnger die Infrarotstrahlung nach deren Reflexion
empféngt, wird die Information beziiglich der mittels Infrarot-
strahlung bestrahlten Positionskoordinaten an den Prozessor 2
Ubertragen und die mittlere Zeit auf dem Bildschirm 3 ange-
zeigt. Auf diese Art wird ein erster Positionierungspunkt 71
in Ubereinstimmung mit der ersten Koordinatenposition 911 be-
stimmt. Sobald der Stifttridger 5 zu einem zweiten Positionie-
rungspunkt 72 in ﬁbereinstimmung mit der zweiten Koordinaten-
position 912 bewegt wird, werden die Koordinatenwerte des
zweiten Positionierungspunktes 72 auf dem Bildschirm 3 ange-
zeigt. Gemdf dem in Fig. 4 gezeigten Schritt d wird der Pro-
zZzessor 2 zur Berechnung eines Mittelpunktes 73 zwischen dem
ersten und dem zweiten Positionierungspunkt 71 bzw. 72 gemafs
den Koordinatenwerten der ersten und der zweiten Positionie-
rungspunkte 71 und 72 verwendet. Nach Ermittlung der Koordina-
tenposition des Mittelpunktes 73 wird der Prozessor 2 verwen-

det, um einen Servomotor zu aktivieren, welcher den Stifttra-
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ger 5 zur Bewegung in horizontaler Richtung antreiben kann,
und einen Servomotor, welcher den Stifttradger 5 zur Bewegung
in vertikaler Richtung antreiben kann, um den Stifttrager 5 zu
dem als Bezugspunkt fir das Gravieren oder Schneiden geltenden
Mittelpunkt zu bewegen und mit dem Mustergravier- oder Schnei-
debetrieb zu beginnen. Die vorstehend angegebenen beiden Ser-
vomotoren fuir den Antrieb des Stifttridgers 5 in horizontaler
und vertikaler Richtung werden als Antriebseinheit (nicht ge-
zeigt) verwendet. Im Betrieb kann die Positionierung fir die
Schritte b und ¢ auch so erfolgen, daff ein Infrarotemitter zur
Emission von Infrarotstrahlung verwendet wird, und sobald der
Emitter die Plattform bestrahlt 4, wird eine Speichertaste der
Tastatur 31 gedrickt, und der Prozessor 2 liest die von der
Antriebseinheit gemeldeten Daten, um die Koordinatenposition
des Stifttragers zu bestimmen, wobei die Koordinatenwerte der
Koordinatenposition auf dem Bildschirm angezeigt werden. Mit
einer derartigen Betriebsart kénnen die Koordinatenwerte der
ersten und zweiten Positionierungspunkte 71 und 72 genau er-
halten werden, und durch den Betrieb und die Steuerung des
Prozessors 2 kann der Stifttriger 5 zu der Mittelpunktposition
73 bewegt werden, um mit dem Mustergravier- oder Schneidebe-
trieb zu beginnen.

Daher liefert die vorliegende Erfindung die folgenden Vor-
teile:

1. Die vorliegende Erfindung fihrt eine genaue Positio-

nierung des Stifttrdgers durch den Betrieb eines Prozessors
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und die Tatigkeit der Antriebseinheit aus, wobei nicht nur die
Zeit fir die manuelle Positionierung eingespart werden kann,
sondern zur Erhdhung der Produktglite auch der Fehler vermieden
werden kann, welcher durch eine derart manuelle Positionierung
verursacht wird.

2. Da die vorliegende Erfindung eine genaue Positionie-
rung des Stifttradgers mittels einer genauen Positionierungs-
vorrichtung ausfiihrt, kénnen wahrend des Gravier- oder Schnei-
debetriebes nicht nur das Uberschreiten der RiAnder des Werk-
stickes und damit Abfallprodukte vermieden werden, sondern
auch das Gravieren des Musters an den bestimmten Positionen
unter Kontrolle ausgefiihrt werden, wodurch zur Materialkosten-
verringerung vermieden wird, daR eine zu grofe Flache nicht
graviert wird.

Zusammenfassend kann die vorliegende Erfindung gemaR dem
vorstehend offenbarten Inhalt das erwartete Ziel, ein automa-
tisches Positionierungs-/Gravier- oder Schneideverfahren fiir
eine Lasergraviermaschine zu schaffen, sicher erreichen. Das
Verfahren kann nicht nur die Zeit fir die manuelle Positionie-
rung einsparen, sondern auch die durch eine derartige manuelle
Positionierung verursachten Fehler vermeiden, sowie die Posi-
tion zur Bearbeitung eines Musters genau bestimmen und Materi-

alkosten einsparen.

.
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Ansprtiche:

1. Automatisches Positionierungs-/Gravierverfahren flir
eine Lasergraviermaschine, mit den Schritten:

a. Schaffen eines fur das Gravieren oder Schneiden zu
verwendenden Musters, Einrahmen des Musters mit einem viersei-
tigen Rahmen, Erhalten der ersten und der zweiten Koordinaten-
position der zwei gegenlberliegenden Enden einer Diagonale des
vierseitigen Rahmens mittels Messung;

b. Bereitstellen eines Werkstlckes, und Bewegen des
Stifttrédgers der Lasergravier- oder Schneidemaschine oberhalb
des Werkstickes, um einen ersten Positionierungspunkt in Uber-
einstimmung mit der ersten Koordinatenposition festzulegen;

C. Bewegen des Stifttrédgers, um einen zweiten Positio-
nierungspunkt in Ubereinstimmung mit der zweiten Koordinaten-
position festzulegen; und

d. Bereitstellen eines Prozessors, um einen Mittelpunkt
zwischen dem ersten und dem 2zweiten Positionierungspunkt zu
berechnen, sowie Anwendung einer Antriebseinheit, um den
Stifttrédger zum Mittelpunkt 2zu bewegen, um mit dem Gravieren
oder Schneiden des Musters zu beginnen.

2. Verfahren nach Anspruch 1, bei welchem im Schritt b
ein Emitter/Empfanger eingesetzt wird, um eine auf einem Bild-
schirm dargestellte Koordinatenposition des Stifttragers zu

bestimmen.
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3. Verfahren nach Anspruch 2, bei welchem der Sender/

Empfanger ein Infrarot-Emitter/Empfinger ist.

4, Gravierverfahren nach Anspruch 1, bei welchem in den
Schritten b und ¢ nach der Positionierung des Infrarot-Senders
der Prozessor die von der Antriebseinheit gemeldeten Daten
liest, um die Koordinatenposition des Stifttragers zu bestim-
men, wobei die Koordinatenwerte der Koordinatenposition des
Stifttragers auf dem Bildschirm angezeigt werden

5. Gravierverfahren nach Anspruch 4, bei welchem der
Schritt b die folgenden Schritte umfaft:

Verwendung einer Infrarotstrahlung emittierenden Vorrich-
tung, welche als Bezug auf der Maschine installiert ist, damit
Infrarotstrahlung durch den Stifttrager emittiert wird, und
die Koordinaten der Positionierungspunkte durch Ausrichten der
Infrarotstrahlung auf die Positionierungspunkte erhalten wer-

den kénnen.
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Schaffen eines flir das Gravieren zu ver-

wendenden Musters, Einrahmen des Mustersi

mit einem vierseitigen Rahmen, Erhalten|
der ersten und der zweiten Koordinatenpo-
sition der zwei gegenliberliegenden Enden|
einer Diagonale des vierseitigen Rahmens

mittels Messung

L —4a

Bereitstellen eines Werkstiickes und Bewe-
gen des Stifttr&gers der Lasergravier-
oder Schneidemaschine oberhalb des Werk-
stickes, um einen ersten Positionierungs-
punkt in Ubereinstimmung mit der ersten

Koordinatenposition festzulegen

_—b

Bewegen des Stifttrigers, um einen zwei-
ten Positionierungspunkt in Ubereinstim-
mung mit der zweiten Koordinatenposition

festzulegen; und

/"C

Bereitstellen eines Prozessors, um einen
Mittelpunkt zwischen dem ersten und dem
zweiten Positionierungspunkt zu berech-
nen, sowie Anwenden einer Antriebsein-
heit, um den Stifttridger zu dem Mittel-
punkt zu bewegen, um mit dem Gravieren

oder Schneiden des Musters zu beginnen.

Fig. 1
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