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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Robotersteuerung, 
bei der eine Anzeigevorrichtung von dem Körper der 
Robotersteuerung getrennt ist.

[0002] Für das Anzeigen von Bilddaten auf einer 
Anzeigevorrichtung muss an die Anzeigevorrichtung 
eine Graphiksteuerschaltung (Video Graphics Array, 
VGA) angeschlossen werden, die an die Schnittstelle 
der Anzeigevorrichtung angepasst ist. Zum Übertra-
gen von Bilddaten von der VGA-Steuerung zur Anzei-
gevorrichtung gibt es ein Verfahren, das eine digitale 
VGA-Steuerung zum Überfragen von Daten in Form 
eines Digitalsignals verwendet, sowie ein Verfahren, 
das eine analoge VGA-Steuerung zum Übertragen 
von Daten in Form eines Analogsignals verwendet.

[0003] Wird die digitale VGA-Steuerung eingesetzt, 
bestehen das R- (rote), G- (grüne-) und B- (blaue) 
Farbsignal jeweils aus 4 bits, siehe Fig. 3. Ein hori-
zontales Synchronisierungssignal (HSYNC), ein ver-
tikales Synchronisierungssignal (VSYNC) und ein 
Data-Enable-Signal (DE) werden als Synchronisie-
rungssignale benötigt. Somit werden fünfzehn Sig-
nalleitungen benötigt.

[0004] Wird die analoge VGA-Steuerung einge-
setzt, werden R-, G-, B-Farbsignale in Form analoger 
Signale von der VGA-Steuerung zur Anzeigevorrich-
tung über drei Signalleitungen übermittelt. Dann un-
terliegt das analoge Signal einer A/D-Wandlung auf 
der Seite der Anzeigevorrichtung, so dass es an die 
Schnittstelle der Anzeigevorrichtung angepasst wird. 
Eine Signalleitung ist jeweils für das horizontale Syn-
chronisierungssignal (HSYNC) und das vertikale 
Synchronisierungssignal (VSYNC) erforderlich. Zu-
dem muss manchmal ein Data-Enable-Signal (DE) 
überfragen werden, so dass insgesamt fünf oder 
sechs Signalleitungen benötigt werden.

[0005] Arbeitsroboter verwenden eine Anzahl von 
Daten, die auf der Anzeigevorrichtung angezeigt wer-
den müssen. Werden auf der Anzeigevorrichtung 
Bilddaten angezeigt, die von einer VGA-Steuerung 
einer Personalcomputer-Karte oder dergleichen 
überfragen werden, die an einer Robotersteuervor-
richtung montiert ist, werden 15 Signalleitungen für 
die digitale VGA-Steuerung und 5 (oder 6) Signallei-
tungen für die analoge VGA-Steuerung benötigt, wie 
oben beschrieben.

[0006] Eine digitale VGA-Steuerung übermittelt Sig-
nale akkurat, weil digitale Signale überfragen wer-
den. Befindet sich jedoch eine Anzeigevorrichtung 
getrennt von dem Körper einer Robotersteuerung, 
verhindert eine bloße Verlängerung der Signalleitung 
die normale Signalübermittlung, weil Signale von ei-
ner digitalen VGA auf dem TTL-(Transistor-Transis-
tor-Logik-) Pegel liegen, so dass sich ihr Pegel in der 

Signalleitung verringert. Daher muss das Signal in 
Form einer differentiellen Ausgabe übertragen wer-
den (d. h. Daten werden auf Basis des Unterschieds 
zwischen dem jeweiligen Signal und einem Inversi-
onssignal des Signals übermittelt). Dazu sind Signal-
leitungen zum Übertragen der Inversionssignale er-
forderlich, wodurch sich die Anzahl der Signalleitun-
gen verdoppelt. Bei dem in Fig. 3 dargestellten Sys-
tem ist die Anzahl der Signalleitungen (15 × 20) nicht 
durchführbar.

[0007] Dagegen kann bei der analogen VGA-Steue-
rung die Anzahl der Signalleitungen verringert wer-
den. Der A/D-Wandler wird jedoch benötigt, wie oben 
beschrieben. Dies erfordert die Verwendung eines 
Koaxialkabels mit größerem Durchmesser, wodurch 
es weniger flexibel in der Handhabung ist, wenn eine 
Anzeigevorrichtung, wie ein Einlern-Handterminal, 
für die Bedienung mit der Hand gehalten werden 
muss. Weil ein analoges Signal übertragen werden 
muss, sinkt der Signalpegel. Somit ist die Anzahl an 
Farben beschränkt, die angezeigt werden kann, und 
zudem werden Unterschiede in den Verzögerungen 
zwischen den einzelnen Farben erzeugt, wodurch 
eine Abweichung von der Synchronisierung erfolgt.

[0008] Ein Beispiel für eine Kabelverbindung, die 
mehrere Signalleitungen umfasst, zwischen einem 
Hostcomputer oder einer anderen Vorrichtung und ei-
ner entfernten Anzeige wird in US-A-5 136 695 gege-
ben.

[0009] Eine Umwandlung von Bilddaten in serielle 
Daten für die Übertragung über ein Koaxialkabel ist 
aus JP-A-54 145 435 für den Spezialfall einer Verbin-
dung zwischen Master- und Slave-Anzeigevorrich-
tungen bekannt, die mit einem Computer verbunden 
sind.

[0010] Eine Aufgabe der Erfindung ist die Bereitstel-
lung einer Robotersteuerung, die Bilddaten akkurat 
übertragen und ein flexibles Kabel verwenden kann, 
sogar wenn sich eine Anzeigevorrichtung getrennt 
von dem Körper der Robotersteuerung befindet.

[0011] Zur Lösung der obigen Aufgabe ist bei einer 
erfindungsgemäßen Robotersteuerung eine Anzei-
gevorrichtung von dem Körper der Robotersteuerung 
getrennt, der Körper der Robotersteuerung und die 
Anzeigevorrichtung sind miteinander über eine Lei-
tung mit verdrillten Adernpaaren (Twisted-Pair-Lei-
tung) oder ein Koaxialkabel verbunden und Bildda-
ten, die von einer an dem Körper der Robotersteue-
rung befindlichen Grafiksteuerschaltung geliefert 
werden, werden in serielle Daten umgewandelt und 
an die Anzeigevorrichtung übermittelt.

[0012] Bei einer ersten Ausführungsform der erfin-
dungsgemäßen Robotersteuerung ist eine Anzeige-
vorrichtung von dem Körper der Robotersteuerung 
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getrennt, ein Treiber an dem Körper der Robotersteu-
erung und ein Empfänger an der Anzeigevorrichtung 
sind miteinander über eine Twisted-Pair-Leitung oder 
ein Koaxialkabel verbunden, der Treiber und der 
Empfänger sind mit einer Phase-Locked-Loop-Schal-
tung ausgestattet, so dass die Phasen des Treibers 
und des Empfängers aneinander angepasst werden 
können, und Bilddaten, die von einer Grafiksteuer-
schaltung geliefert werden, die sich an dem Körper 
der Robotersteuerung befindet, werden in zwei Ab-
schnitte unterteilt, so dass serielle Hochgeschwindig-
keitskommunikation mit doppelter Geschwindigkeit 
erfolgen kann.

[0013] Bei einer zweiten Ausführungsform der erfin-
dungsgemäßen Robotersteuerung ist eine Anzeige-
vorrichtung von dem Körper der Robotersteuerung 
getrennt und der Körper der Robotersteuerung und 
die Anzeigevorrichtung sind miteinander über eine 
Twisted-Pair-Leitung oder ein Koaxialkabel verbun-
den. Der Körper der Robotersteuerung umfasst: eine 
Latch-Schaltung zum Zwischenspeichern von Bildda-
ten, die von der Graphiksteuerschaltung übertragen 
werden, in einer Menge, die mehreren Pixeln ent-
spricht; einen RAM zum aufeinanderfolgenden Spei-
chern von Bilddaten, die mehreren Pixeln entspre-
chen und von der Latch-Schaltung zwischengespei-
chert wurden; einen Treiber zum aufeinanderfolgen-
den Übertragen von Bilddaten, die mehreren Pixeln 
entsprechen und in dem RAM gespeichert sind, an 
die Twisted-Pair-Leitung oder das Koaxialkabel; und 
eine Steuerschaltung zum Steuern der Zwischen-
speicherung von Bilddaten, die durch die 
Latch-Schaltung erfolgen soll, zum Schreiben und 
Lesen von Bilddaten in den und aus dem RAM und 
zum Übertragen von Bilddaten, die mehreren Pixeln 
entsprechen, aus dem RAM an die Twisted-Pair-Lei-
tung oder das Koaxialkabel durch den Treiber. Zu-
dem umfasst die Anzeigevorrichtung: einen Empfän-
ger, der mit der Twisted-Pair-Leitung oder dem Koa-
xialkabel verbunden ist; einen RAM zum aufeinan-
derfolgenden Speichern von Bilddaten für mehrere 
Pixel, die von dem Empfänger empfangen wurden; 
eine Latch-Schaltung zum Zwischenspeichern von 
Bilddaten für mehrere Pixel, die aus dem RAM gele-
sen wurden, und zum Übertragen von Bilddaten für 
jeweils ein Pixel pro Zeiteinheit an eine Anzeigevor-
richtung; eine Anzeigevorrichtung und eine Steuer-
schaltung zum Steuern von Schreiben und Lesen von 
Bilddaten für mehrere Pixel, die von dem Empfänger 
auf den und von dem RAM geliefert werden, Zwi-
schenspeichern von Bilddaten für mehrere Pixel, das 
von der Latch-Schaltung durchgeführt werden soll, 
und zum Abtrennen und Übertragen von Bilddaten für 
ein Pixel von Bilddaten für die mehreren Pixel, die 
von der Latch-Schaltung zwischengespeichert wur-
den, so dass eine serielle Hochgeschwindigkeits-
kommunikation durchgeführt werden kann.

[0014] Die Erfindung ist derart gestaltet, dass Bild-

daten an die Anzeigevorrichtung mittels serieller 
Hochgeschwindigkeitskommunikation übertragen 
werden und zudem die Übertragungsleitung eine 
Twisted-Pair-Leitung oder ein Koaxialkabel mit einer 
kleinen Anzahl an Kernen sein kann. Dadurch kann 
ein genaues Bild erhalten werden, und das Kabel 
kann genügend biegsam sein, dass die Bedienbar-
keit von einem Einlern-Handterminal oder derglei-
chen, an dem die Anzeigevorrichtung montiert ist, 
besser wird.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0015] Es zeigt:

[0016] Fig. 1 ein Blockdiagramm von einem we-
sentlichen Teil einer ersten Ausführungsform der Er-
findung;

[0017] Fig. 2 ein Blockdiagramm von einem we-
sentlichen Teil einer zweiten Ausführungsform der 
Erfindung;

[0018] Fig. 3 ein Diagramm zur Veranschaulichung 
eines herkömmlichen Verfahrens zum Übertragen 
von Bilddaten von einer digitalen VGA und

[0019] Fig. 4 ein Diagramm zur Veranschaulichung 
eines herkömmlichen Verfahrens zum Übertragen 
von Bilddaten von einer analogen VGA.

BEVORZUGTE AUSFÜHRUNGSFORMEN DER 
ERFINDUNG

[0020] Die Erfindung ist für die serielle Hochge-
schwindigkeitskommunikation von Daten zwischen 
dem Körper einer Robotersteuerung und einer Anzei-
gevorrichtung gestaltet. Die serielle Hochgeschwin-
digkeitskommunikation kann beispielsweise mittels 
Fibre Channel (500 Mbps), IEEE1394 (100 Mbps) 
oder dergleichen standardisiert werden.

[0021] Das Blockdiagramm in Fig. 1 zeigt eine Aus-
führungsform der Erfindung, wobei die Übertragung 
mittels Fibre Channel (500 Mbps) erfolgt.

[0022] Ein Körper 10 der Robotersteuerung verfügt 
über einen Codewandler 12 zum Umwandeln von 
16-bit-Bilddaten, die von einer VGA-Steuerung 11 ei-
nes Karten-Personalcomputers oder dergleichen an 
dem Körper 10 der Robotersteuerung übermittelt 
werden, in 10-bit-Daten sowie über einen Treiber 13
für Fibre Channel (500 Mbps), der derart gestaltet ist, 
dass er von dem Codewandler 12 gelieferte Daten an 
eine Übertragungsleitung übermittelt. Eine Anzeige-
vorrichtung 20 umfasst einen Empfänger 21 für Fibre 
Channel (500 Mbps), der Daten von der Übertra-
gungsleitung empfängt, einen Codewandler 22 zum 
Umwandeln von 10-bit-Daten, die von dem Empfän-
ger 21 geliefert werden, in 16-bit-Daten und eine 
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Flüssigkristallanzeige-(LCD-) Vorrichtung 23 zum 
Anzeigen eines Bildes in Übereinstimmung mit Da-
ten, die vom Codewandler 22 geliefert werden. Eine 
Übertragungsleitung zum Herstellen der Verbindung 
zwischen dem Körper 10 der Robotersteuerung und 
der Anzeigevorrichtung 20 besteht aus einer Twis-
ted-Pair-Leitung.

[0023] Ein 4-bit-Farbsignal wird jeweils für R, G und 
B parallel von der VGA-Steuerung 11 in Zyklen von 
25 MHz übertragen. Synchronisierungssignale, d. h. 
ein horizontales Synchronisierungssignal (HSYNC) 
und ein vertikales Synchronisierungssignal 
(VSYNC), sowie ein Data-Enable-Signal (DE) wer-
den von der VGA-Steuerung 11 übertragen. Der Co-
dewandler 12 empfängt zwar parallele 15-bit-Einga-
besignaldaten, aber ein bit wird für ein Leer-Eingabe-
signal geliefert, so dass die Eingabesignaldaten zu 
16-bit-Eingabesignaldaten werden. Diese 16-bit-Da-
ten werden in 10-bit-Daten umgewandelt. Somit wer-
den parallele 10-bit-Signaldaten in Zyklen von 50 
MHz übermittelt. D. h. die 4-bit-Daten, die in Zyklen 
von 25 MHz eingegeben werden, werden in 5-bit-Da-
ten umgewandelt. So werden 16-bit-Daten in 
20-bit-Daten umgewandelt, die in 10-bit-Daten geteilt 
werden, und parallele 10-bit-Signaldaten werden 
zweimal in Zyklen von 50 MHz, also dem Doppelten 
von 25 MHz, übertragen.

[0024] Der Treiber 13 wandelt parallele 10-bit-Sig-
naldaten in serielle Signaldaten um und überträgt die-
se an eine Twisted-Pair-Leitung 30. D. h. der Treiber 
13 und der Empfänger 21 haben eine PLL-(Pha-
se-Locked-Loop-)Schaltung, so dass die Phase der 
Signale des Treibers 13 und des Empfängers 21 mit-
einander in Übereinstimmung gebracht werden. Die 
von der PLL-Schaltung eingerastete Phase wird ge-
löst, wenn vier Signale mit einem Pegel von "1" (ho-
her Pegel) oder "0" (niedriger Pegel) hintereinander 
auftreten. Deshalb stellt der Codewandler 12 ein bit, 
das bei der Erhöhung von vier bit auf fünf bit erzeugt 
wird, derart ein, dass der Pegel "1" oder "0" nicht auf-
einanderfolgend erscheint.

[0025] Der Empfänger 21 der Anzeigevorrichtung 
20 empfängt 10-bit-Daten in Zyklen von 50 MHz von 
der Twisted-Pair-Leitung 30 und wandelt dann die 
10-bit-Daten in parallele Signaldaten um, die zum 
Codewandler 22 übertragen werden. Der Codewand-
ler 22 empfängt parallele 10-bit-Signaldaten zweimal 
und wandelt die Signale in 5-bit-Einheiten in 4-bit-Si-
gnale um. So werden insgesamt 16-bit-Signale gebil-
det. Der Codewandler 22 übermittelt somit an die 
Flüssigkristallanzeige-(LCD-)Vorrichtung 23 ein 
4-bit-Farbsignal für R (rot), ein 4-bit-Farbsignal für G 
(grün), ein 4-bit-Farbsignal für B (blau), ein horizonta-
les Synchronisierungssignal (HSYNC), ein vertikales 
Synchronisierungssignal (VSYNC) und ein Data-En-
able-Signal (DE) in Zyklen von 25 MHz. Die Flüssig-
kristallanzeige-(LCD-)Vorrichtung 23 zeigt ein Bild in 

Übereinstimmung mit den empfangenen Bildsignalen 
ähnlich wie das herkömmliche System an.

[0026] Bei dieser Ausführungsform werden Bildda-
ten in Form digitaler Signale von dem Körper 10 der 
Robotersteuerung an die Anzeigevorrichtung 20 mit-
tels serieller Hochgeschwindigkeitskommunikation 
entsprechend dem Fibre-Channel-Standard (500 
Mbps) übertragen. Deshalb verschlechtert sich das 
Bild nicht. Weil die Übertragungsleitung eine Twis-
ted-Pair-Leitung ist, ist sie genügend flexibel, sogar 
wenn die Anzeigevorrichtung auf einem Ein-
lern-Handterminal montiert ist. Sogar wenn das Ein-
lern-Handterminal zur Bedienung von einem Benut-
zer mit der Hand gehalten wird, beeinträchtigt dies 
die Bedienbarkeit des Einlern-Handterminals nicht. 
Anstelle der Twisted-Pair-Leitungen kann ein Koaxi-
alkabel verwendet werden. In diesem Fall kann die 
Anzahl der Kerne und damit der Gesamt-Außen-
durchmesser des Kabels verringert werden. Somit 
lässt sich Flexibilität des Koaxialkabels erzielen und 
eine schlechtere Bedienbarkeit des Einlern-Handter-
minals oder dergleichen verhindern.

[0027] Das Blockdiagramm in Fig. 2 zeigt eine zwei-
te Ausführungsform der Erfindung, deren Struktur 
dem IEEE19394-Standard (100 Mbps) für die Hoch-
geschwindigkeitskommunikation entspricht.

[0028] Bei der zweiten Ausführungsform verfügt ein 
Körper 40 einer Robotersteuerung über eine digitale 
VGA-Steuerung 41, die 3 bit Farbsignale für R-, G- 
und B-Bilder sowie 1 bit horizontales Synchronisie-
rungssignal (HSYNC), vertikales Synchronisierungs-
signal (VSYNC) und Data-Enable-Signal (DE) aus-
gibt. Die R-, G- und B-Signale werden parallel einer 
Latch-Schaltung 42 zugeleitet, die das Signal für 3 Pi-
xel zwischenspeichert. Das horizontale Synchroni-
sierungssignal (HSYNC), das vertikale Synchronisie-
rungssignal (VSYNC), das Data-Enable-Signal (DE) 
und eine Bildpunkt-Taktfrequenz (Dot-Clock) CL wer-
den einer Steuerschaltung 43 zugeleitet. Die 
Latch-Schaltung 42 überträgt parallel 27-bit-Signale 
(3 bit × 3 Farben (rot, grün und blau) × 3 Pixel = 27 
bit) für 3 Pixel, die parallel in einen Dual-Port-DRAM 
44 eingegeben werden. Entsprechend einem 
Adresssignal, Schreibsignal und Lesesignal, die von 
der Steuerschaltung 43 übertragen werden, werden 
die eingegebenen Daten nacheinander in die Berei-
che mit den angegebenen Adressen geschrieben 
und nacheinander daraus gelesen. Aus dem Du-
al-Port-DRAM 44 gelesene 27-bit-Daten werden ei-
nem Treiber 45 für das IEEE1394 (100 Mbps) zuge-
leitet, in serielle Daten umgewandelt und an eine 
Übertragungsleitung übermittelt, die eine Twis-
ted-Pair-Leitung 60 ist.

[0029] Eine Anzeigevorrichtung 50 umfasst einen 
Empfänger 51 für IEEE1394 (100 Mbps), der mit der 
Twisted-Pair-Leitung 60 verbunden ist, einen Du-
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al-Port-DRAM 52 zum Empfangen von R-, G- und 
B-Signaldaten, die vom Empfänger 51 übertragen 
werden, eine Latch-Schaltung 53 zum Empfangen 
von 27-bit-Daten, die von dem Dual-Port-DRAM 52
übertragen werden, eine Steuerschaltung 54 zum Er-
zeugen von einer Bildpunkt-Taktfrequenz CL, einem 
Adresssignal, einem Schreibsignal, einem Lesesig-
nal, einem horizontalen Synchronisierungssignal 
(HSYNC), einem vertikalen Synchronisierungssignal 
(VSYNC) und einem Data-Enable-Signal (DE), die 
dem Dual-Port-DRAM 52 in Übereinstimmung mit ei-
nem Signal von dem Empfänger 51 zugeleitet wer-
den, und eine Flüssigkristallanzeige-(LCD-)Vorrich-
tung 55.

[0030] Die digitale VGA-Steuerung 41 des Körpers 
40 der Robotersteuerung übermittelt an die 
Latch-Schaltung 42 3-bit-Farbsignale für ein Pixel für 
R, G und B an jeder Bildpunkt-Taktfrequenz CL. Au-
ßerdem übermittelt die digitale VGA-Steuerung 41 an 
die Steuerschaltung 43 ein horizontales Synchroni-
sierungssignal (HSYNC), ein vertikales Synchroni-
sierungssignal (VSYNC), ein Data-Enable-Signal 
(DE) und die ausgegebene Bildpunkt-Taktfrequenz 
CL. Je nach den eingegebenen Signalen erzeugt die 
Steuerschaltung 43 die Bildpunkt-Taktfrequenz CL 
und gibt sie an die Latch-Schaltung 42 aus, ein 
Schreibsignal und Lesesignal an den Du-
al-Port-DRAM 44 und nacheinander aktualisierte 
Adresssignale, die dem Schreibsignal und dem Lese-
signal entsprechen, mit einer Rate von 1/3 der Anzahl 
der Bildpunkt-Taktfrequenzen CL. Zudem erzeugt die 
Steuerschaltung 43 ein Schreibsignal und gibt es an 
den Treiber 45 aus.

[0031] Infolgedessen werden 3-bit-Farbsignale für 
R, G und B durch die Latch-Schaltung 42 bei jeder 
Bildpunkt-Taktfrequenz CL zwischengespeichert. 
Sind die Farbdaten für 3 Pixel als Reaktion auf die 
drei Bildpunkt-Taktfrequenzen CL zwischengespei-
chert worden, wird das Schreibsignal an den Du-
al-Port-DRAM 44 eingegeben, wodurch 27-bit-Bild-
daten für 3 Pixel in die angegebenen Schreibadres-
sen geschrieben werden, die nacheinander aktuali-
siert werden. Zudem werden 27-bit-Daten für 3 Pixel 
von den Adressen ausgegeben, die nacheinander als 
Reaktion auf das Lesesignal aktualisiert werden. Als 
Reaktion auf das von der Steuerschaltung 43 gelie-
ferte Schreibsignal liest der Treiber 45 die Daten und 
erzeugt serielle Daten entsprechend dem 
IEEE1394-Protokoll, die über die Twisted-Pair-Lei-
tung 60 übertragen werden.

[0032] Der Empfänger 51 der Anzeigevorrichtung 
50 empfängt Bilddaten von der Twisted-Pair-Leitung 
60. Die Steuerschaltung 54 erzeugt ein horizontales 
Synchronisierungssignal (HSYNC), ein vertikales 
Synchronisierungssignal (VSYNC), ein Data-Enab-
le-Signal (DE) und eine Bildpunkt-Taktfrequenz CL 
und überträgt diese an die Flüssigkristallanzei-

ge-(LCD-)Vorrichtung 55. Zudem übermittelt die 
Steuerschaltung 54 eine Bildpunkt-Taktfrequenz CL 
an die Latch-Schaltung 53.

[0033] Der Empfänger 51 wandelt empfangene 
27-bit-Bilddaten für die Übermittlung an den Du-
al-Port-DRAM 52 von seriellen Daten in parallele Da-
ten um. Als Reaktion auf das von der Steuerschal-
tung 54 ausgegebene Schreibsignal speichert der 
Dual-Port-DRAM 52 die Daten an der Schreibadres-
se, die nacheinander aktualisiert wird und von der 
aus die gespeicherten Daten ausgegeben werden. 
Zudem liest der Dual-Port-DRAM 52 als Reaktion auf 
das Lesesignal und die Leseadresse, die von der 
Steuerschaltung 54 zugeleitet werden, 27-bit-Bildda-
ten aus der Leseadresse und überträgt diese an die 
Latch-Schaltung 53. Als Reaktion auf die von der 
Steuerschaltung 54 übertragene Bildpunkt-Taktfre-
quenz CL teilt die Latch-Schaltung 53 27-bit-Bildda-
ten in 3 Portionen für die Ausgabe an die Flüssigkris-
tallanzeige-(LCD-)Vorrichtung 55. Dabei bestehen 
die 3 Portionen aus einem 3-bit-Rot-Signal, einem 
3-bit-Grün-Signal bzw. einem 3-bit-Blau-Signal, je-
weils für ein einzelnes Pixel. Die mit Bilddaten belie-
ferte Flüssigkristallanzeigevorrichtung 55 zeigt somit 
ein Bild ähnlich wie das herkömmliche System an.

[0034] Auch bei der zweiten Ausführungsform ver-
schlechtert sich das Signal während der Übermittlung 
aufgrund von serieller Hochgeschwindigkeitskommu-
nikation unter Verwendung eines seriellen Digitalsig-
nals nicht. Es kann zum Beispiel sogar dann eine ak-
kurate Kommunikation erfolgen, wenn der Körper 40
der Robotersteuerung und die Anzeigevorrichtung 50
in einem Abstand voneinander betrieben werden. 
Weil eine Twisted-Pair-Leitung als Übertragungslei-
tung eingesetzt wird, ist zudem das Kabel genügend 
flexibel. Sogar wenn eine Anzeigevorrichtung in ein 
Einlern-Handterminal oder dergleichen eingebaut 
wird, das der Bediener mit der Hand hält, kann des-
halb eine Verschlechterung der Bedienbarkeit verhin-
dert werden.

Patentansprüche

1.  Robotersteuerung, bei der eine Anzeigevor-
richtung (20, 50) von dem Körper (10, 40) der Robo-
tersteuerung getrennt ist und der Körper (10, 40) der 
Robotersteuerung und die Anzeigevorrichtung (20, 
50) miteinander verbunden sind über eine Leitung mit 
verdrillten Adernpaaren (Twisted-Pair-Leitung) (30, 
60) oder ein Koaxialkabel, wobei Bilddaten, die von 
einer an dem Körper (10, 40) der Robotersteuerung 
befindlichen Grafiksteuerschaltung (11, 41) geliefert 
werden, in serielle Daten umgewandelt und an die 
Anzeigevorrichtung (20, 50) gesendet werden.

2.  Robotersteuerung nach Anspruch 1, wobei ein 
Treiber (13) an dem Körper (10) der Robotersteue-
rung und ein Empfänger (21) an der Anzeigevorrich-
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tung (20) miteinander verbunden sind über die Twis-
ted-Pair-Leitung (30) oder das Koaxialkabel und der 
Treiber (13) und der Empfänger (21) über eine Pha-
se-Locked-Loop-Schaltung verfügen, so dass die 
Phasen des Treibers (13) und des Empfängers (21) 
aneinander angepasst werden, wobei Robotersteue-
rung-Bilddaten, die von der an dem Körper (10) der 
Robotersteuerung befindlichen Grafiksteuerschal-
tung (11) geliefert werden, in zwei Abschnitte unter-
teilt werden können, so dass eine serielle Hochge-
schwindigkeitskommunikation mit doppelter Ge-
schwindigkeit durchgeführt werden kann.

3.  Robotersteuerung nach Anspruch 1, wobei der 
Körper (40) der Robotersteuerung folgendes um-
fasst:  
eine Latch-Schaltung (42) zum Zwischenspeichern 
von Bilddaten, die von der Graphiksteuerschaltung 
(41) übertragen werden, durch eine Menge, die meh-
reren Pixeln entspricht;  
einen RAM (44) zum aufeinanderfolgenden Spei-
chern von Bilddaten, die den mehreren Pixeln ent-
sprechen und von der Latch-Schaltung (42) zwi-
schengespeichert wurden;  
einen Treiber (45) zum aufeinanderfolgenden Über-
tragen von Bilddaten, die mehreren Pixeln entspre-
chen und in dem RAM (44) gespeichert sind, an die 
Twisted-Pair-Leitung (60) oder das Koaxialkabel; und  
eine Steuerschaltung (43) zum Steuern der Zwi-
schenspeicherung von Bilddaten, die in der 
Latch-Schaltung (42) erfolgen soll, zum Schreiben 
und Lesen von Bilddaten in den und aus dem RAM 
(44) und zum Überfragen von Bilddaten, die mehre-
ren Pixeln entsprechen, aus dem RAM (44) an die 
Twisted-Pair-Leitung (60) oder das Koaxialkabel 
durch den Treiber (45); und wobei die Anzeigevor-
richtung (50) der Robotersteuerung folgendes um-
fasst:  
einen Empfänger (51), der mit der Twisted-Pair-Lei-
tung (60) oder dem Koaxialkabel verbunden ist;  
einen RAM (52) zum aufeinanderfolgenden Spei-
chern von Bilddaten für mehrere Pixel, die von dem 
Empfänger (51) empfangen wurden;  
eine Latch-Schaltung (53) zum Zwischenspeichern 
von Bilddaten für mehrere Pixel, die aus dem RAM 
(52) gelesen wurden, und zum Übertragen von Bild-
daten für jeweils ein Pixel pro Zeiteinheit an eine An-
zeigevorrichtung (55);  
die Anzeigevorrichtung (55); und  
eine Steuerschaltung (54) zum Steuern von Schrei-
ben und Lesen von Bilddaten für mehrere Pixel, die 
von dem Empfänger (51) an den und von dem RAM 
(52) geliefert werden, Zwischenspeichern von Bildda-
ten für mehrere Pixel, das von der Latch-Schaltung 
(53) durchgeführt werden soll, und zum Abtrennen 
und Übertragen von Bilddaten für ein Pixel von Bild-
daten für mehrere Pixel, die von der Latch-Schaltung 
(53) zwischengespeichert wurden, so dass eine seri-
elle Hochgeschwindigkeitskommunikation erfolgen 

kann.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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