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(54) Bezeichnung: System zur Positionspeilung

(57) Hauptanspruch: System zur Positionspeilung einer -
dreidimensionalen MeRvorrichtung oder Bearbeitungsvor-
richtung in einem festen Bezugssystem, wobei die Vorrich-
tung auf einer im wesentlichen ebenen Tragewand ange-
ordnet ist, dadurch gekennzeichnet, dal}

—die Tragewand (1) mit einer Mehrzahl von integrierten in-
teraktiven Fassungen (10) versehen ist, wobei jede Fas-
sung (10) mit einem Sendemittel (19) versehen ist, das
dazu dient, einen vorbestimmten Code auszusenden, wel-
cher es erlaubt, die betreffende Fassung (10) zu identifizie-
ren und daraus die Koordinaten eines assoziierten Punktes
(A) der Tragewand abzuleiten; und

— die dreidimensionale Vorrichtung (100;200) mit mindes-
tens einem Gelenkarm (103;203) versehen ist, der an ei-
nem Positionsfiihler (107;207) endet, wobei der Arm mit ei-
nem Empfangsmittel (109;209) versehen ist, welches dazu
in der Lage ist, den Code zu detektieren, der von einer Fas-
sung (10) aus der Mehrzahl von Fassungen ausgesandt
wird, wenn der Positionsfiihler in Kontakt mit derselben ge-
bracht wird.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein System
zur Positionspeilung einer dreidimensionalen Vor-
richtung in einem festen Bezugssystem. Die betref-
fende dreidimensionale Vorrichtung kann gleicher-
malen eine Melvorrichtung oder aber auch eine Be-
arbeitungsvorrichtung, beispielsweise eine mehrach-
sige Frasmaschine, sein.

[0002] Insbesondere im Bereich von Kraftfahrzeu-
gen kann es vorkommen, dal® verschiedene Punkte
einer Karosserie eines Kraftfahrzeugs nach einem
Unfall oder im Verlauf der Montage gepeilt werden
mussen, um eine Kontrolle der Geometrie derselben
zu ermdglichen, indem vorherbestimmte Punkte die-
ser Karosserie mittels einer Einrichtung zur dreidi-
mensionalen Messung gepeilt werden, die mit einem
Referenzrahmen verbunden ist, der haufiger als
"Marmor" oder Richtplatte bezeichnet wird. Es ist die-
ser Vorgang des "Vorbeigehens an der Richtplatte”,
der es erlaubt, Uber die Wiederzulassung des Fahr-
zeugs zum Verkehr, gegebenenfalls nach einer Wie-
derherrichtung der deformierten Bereiche, oder tber
die AulRerbetriebnahme des Fahrzeugs zu entschei-
den.

Stand der Technik

[0003] In dieser Hinsicht kann auf die Dokumente
FR-A-2 740 546 und FR-A-2 764 992 der Anmelderin
Bezug genommen werden.

[0004] Es sind auch schon Systeme zur Positions-
peilung vorgeschlagen worden, die ein Sendemodul
verwenden, welches eine Lichtstrahl-Quelle aufweist,
die so auf einem Sockel angeordnet ist, da sie um
zwei verschiedene, nicht zueinander parallele Ach-
sen schwenkbar ist, mit zwei Winkelpositionssenso-
ren, die der entsprechenden Drehbewegung der
Quelle relativ zu dem Sockel zugeordnet sind, wobei
eine Mehrzahl von Zielscheiben um das Sendemodul
herum an Stellen, die in Bezug auf ein festes Bezugs-
system definiert sind, angeordnet ist, wobei diese
Zielscheiben so ausgebildet sind, daf} sie ein elektri-
sches Signal liefern, das ihre Ausleuchtung durch
den von der Quelle ausgesandten Lichtstrahl erken-
nen lalt. Ein solches System ist in den Dokumenten
WO-A-95/06479 und FR-A-2 669 257 beschrieben.
Ein solches System ist jedoch insoweit einengend,
als es erforderlich ist, den Raum, in dem sich die
MeRvorrichtung befindet, mit einer Mehrzahl von vor-
springenden Zielscheiben auszustatten, die Gber die
vertikalen Wande oder die Decke verteilt sind, wobei
sich die Positionspeilung nicht in Bezug auf die hori-
zontale Tragewand durchfuhren Iaft.

[0005] Man kennt auch Techniken zur Bestimmung
der Position eines Objektes, sei es mittels optischer
Einrichtungen vom Typ einer Kamera oder einer opti-
schen Faser (US-A-5,506,682), sei es mittels eines
vibrierenden Stabes (US-A-4,617,503), ebenso wie
optische Banke fir die industrielle MeRtechnik
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(DE-A-197 11 361).

[0006] Der technologische Hintergrund wird auch
durch Systeme zur Fiihrung von mobilen Transport-
einrichtungen mittels mit dem Boden verbundener
Spuren oder Markierungen (US-A-5,280,431 und
US-A-5,219,036) dargestellt.

[0007] Die EP 0671 602 A2 offenbart ein Verfahren
und eine Vorrichtung zum Ubertragen und Einstellen
einer mechanisch korrekten Positionsbeziehung fur
eine Spannvorrichtung oder ein Ubertragungsein-
stellwerkzeug, wobei mehrere Einstellpunkte an der
Spannvorrichtung oder dem Ubertragungswerkzeug
gemessen werden, um eine Masterdatei oder Refe-
renzdatei zu erstellen.

[0008] Die DE 197 21 903 C1 offenbart ein Verfah-
ren zur meltechnischen raumlichen 3D-Lageerfas-
sung von Oberflachenpunkten eines zu vermessen-
den Objektes in einem photogrammetrischen Online-
system, wobei ein jeweils zu vermessender Oberfla-
chenpunkt mit einer Tasterspitze eines Tasters ange-
tastet und die raumliche 3D-Lage der Tasterspitze in
Bezug auf ein Referenzsystem unter Verwendung ei-
ner elektronischen Kamera ermittelt wird.

[0009] Die DE 195 36 294 A1 offenbart ein Verfah-
ren zur geometrischen Navigation von optischen
3-D-Sensoren zum dreidimensionalen Vermessen
von Objekten, wobei ein 3-D-Sensor im Raum be-
wegt wird und mindestens drei Licht emittierende Si-
gnalmarken optisch detektiert werden.

[0010] Die DE 34 19 546 A1 offenbart eine Einrich-
tung zur Ermittlung der Schwerpunktlage eines Prif-
korpers, wobei die Relativlage des Prifkorpers zu ei-
ner Aufnahmeplatte mittels eines Koordinatenmef3-
gerates ermittelt wird.

Aufgabenstellung

[0011] Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe
zugrunde, ein System zur Positionspeilung zu schaf-
fen, das ebensogut mit einer MeRvorrichtung wie mit
einer Bearbeitungsvorrichtung verwendbar ist und
das zugleich einfach und wirtschaftlich ist. In dieser
Hinsicht sei daran erinnert, dafl die klassischen
Richtplatten, die aus einer massiven Platte mit den
Abmessungen 200 mm x 4000 mm x 6000 mm be-
stehen, extrem schwer und teuer sind.
[0012] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf durch
ein System zur Positionspeilung einer dreidimensio-
nalen MeRvorrichtung oder Bearbeitungsvorrichtung
in einem festen Bezugssystem gel6st, wobei die Vor-
richtung auf einer im wesentlichen ebenen Trage-
wand ruht und das System zur Peilung folgende
Merkmale aufweist:
— Die Tragewand ist mit einer Mehrzahl von inte-
grierten interaktiven Hilsen oder Fassungen ver-
sehen, wobei jede Fassung mit einem Sendemit-
tel versehen ist, das dazu dient, einen vorbe-
stimmten Code zu senden, welcher es erlaubt, die
betreffende Fassung zu identifizieren und daraus
die Koordinaten eines assoziierten Punktes der
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Tragewand abzuleiten.

— Die dreidimensionale Vorrichtung ist mit mindes-
tens einem Gelenkarm versehen, der an einem
Positionssensor endet, wobei der Arm mit einem
Empfangsmittel versehen ist, das dazu in der
Lage ist, den von einer Fassung aus der Mehrzahl
von Fassungen ausgesandten Code zu detektie-
ren, wahrend der assoziierte Positionssensor mit
derselben in Kontakt gebracht wird.

[0013] Es genlgt somit, den Positionssensor in
Kontakt mit mehreren interaktiven Fassungen zu
bringen, die der Vorrichtung unmittelbar benachbart
sind, um eine einfache Ermittlung der dreidimensio-
nalen Koordinaten mehrerer bekannter Punkte der
Tragewand durchzufiihren, was es erlaubt, eine Pei-
lung der Vorrichtung in ihrem Bezugssystem zu ver-
wirklichen, die zugleich schnell und genau ist.

[0014] Bei einer besonderen Ausfiihrungsform kann
vorgesehen sein, dal® mindestens eine im wesentli-
chen vertikale Wand, die der Tragewand benachbart
ist, ebenfalls mit einer Mehrzahl von integrierten in-
teraktiven Fassungen von demselben Typ wie dieje-
nigen, mit denen die Tragewand versehen ist, verse-
hen ist.

[0015] Die Fassungen derselben Wand koénnen so
angeordnet sein, dal3 sie mindestens einen Teil eines
Liniengitters oder Liniennetzes bilden. In dieser Hin-
sicht kann das Feld der interaktiven Fassungen ge-
mal einer sehr variablen Anordnung angeordnet
sein, ohne daflt man auf eine Anordnung in einem or-
thogonalen Liniennetz beschrankt ware, wie dies ins-
besondere bei den klassischen Richtplatten der Fall
ware, deren obere Anlagewand zueinander orthogo-
nale Nuten aufweist, die sich auf dem Niveau identi-
fizierter Punkte kreuzen.

[0016] Vorzugsweise umfalt jede Fassung ein in
eine Bohrung der Wand integriertes Gehause, wobei
das Gehause das Sendemittel und einen Peilungsko-
nus, dessen Achse durch den assoziierten Peilungs-
punkt der Wand verlauft, enthalt. Insbesondere kann
dann das Sendemittel jeder Fassung einen Infra-
rot-Sender umfassen, der mit einer Elektronik-Karte
verbunden ist, welche in dem Gehause der Fassung
untergebracht ist.

[0017] Es kann auch vorgesehen sein, dal} der Pei-
lungskonus Bestandsteil einer mit einem Gewinde ver-
sehenen Scheibe ist, die den Sender tragt, wobei die
Scheibe in dem Gehause der Fassung derart ange-
ordnet ist, dal® der Positionssensor an dem assoziier-
ten Punkt zentriert ist, wenn er an den Grund des Pei-
lungskonus herangefiihrt worden ist.

[0018] Ferner ist es von Vorteil, wenn die Scheibe
einen mit dem Sender verbundenen Schalter oder
Unterbrecher umfafdt, und zwar in der Weise, daf’ der
Sender nur dann aktiv ist, wenn der Positionssensor
gegen den Grund des Peilungskonus anliegt.

[0019] Auch ist es von Vorteil, wenn das Gehause
jeder Fassung mittels eines abnehmbaren Deckels
verschlieBbar ist, der, in der Schlief3stellung, mit dem
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Niveau der Ebene der assoziierten Wand fluchtet
oder bindig mit demselben abschlief3t. Auf diese
Weise sind die Fassungen aus der Mehrzahl von
Fassungen, mit denen die assoziierte Wand verse-
hen ist, vdllig in diese Wand integriert und stellen kei-
nerlei Hindernis beim Vorbeigehen oder Vorbeifahren
dar, wenn diese Fassungen nicht in Benutzung sind.
[0020] Vorzugsweise sind schlieRlich die Koordina-
ten des Peilungspunktes jeder der verwendeten Fas-
sungen in Verbindung mit dem entsprechenden Iden-
tifikationscode in eine gemeinsame Tabelle eingetra-
gen, vorzugsweise in einem Speicher in einem ange-
schlossenen Verarbeitungsrechner.

Ausfiihrungsbeispiel

[0021] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung
werden im Lichte der nachfolgenden Beschreibung
und der beigefiigten Zeichnungen, die eine besonde-
re Ausfluihrungsform betreffen, klarer hervortreten.
[0022] In den Zeichnungen zeigen:

[0023] Fig. 1 eine perspektivische Ansicht, die ein
erfindungsgemafles System zur Positionspeilung
darstellt, das hier mit einer Vorrichtung zu dreidimen-
sionaler Messung verbunden ist, wobei interaktive
Fassungen im Boden und in einer benachbarten ver-
tikalen Wand integriert sind;

[0024] Fig. 2 eine teilweise geschnittene Darstel-
lung auf dem Niveau einer der interaktiven Fassun-
gen des vorstehend genannten Systems;

[0025] Fig. 3 eine der Darstellung der Fig. 2 ent-
sprechende Schnittdarstellung, die das Zusammen-
wirken zwischen dem Positionssensor, mit dem die
dreidimensionale Vorrichtung versehen ist, und der
interaktiven Fassung, unter Aussendung eines ent-
sprechenden Codes, darstellt;

[0026] Fig. 4 eine perspektivische Ansicht, die eine
Montagestation oder Reparaturstation fir ein Kraft-
fahrzeug, das hier in strichpunktierten Linien lediglich
schematisch gezeigt ist, darstellt, wobei das erfin-
dungsgemalie System zur Positionspeilung in die-
sem Fall mit einer dreidimensionalen Bearbeitungs-
vorrichtung, wie beispielsweise einer mehrachsigen
Frasmaschine, verbunden ist.

[0027] Die Fig. 1 stellt ein erfindungsgemalies Sys-
tem zur Positionspeilung dar, das in diesem Fall mit
einer Vorrichtung 100 zu dreidimensionaler Messung
in einem festen Bezugssystem verbunden ist, das im
vorliegenden Fall von einem Dreibein OX, OY, OZ mit
drei rechten Winkeln aufgespannt wird. Die dreidi-
mensionale Vorrichtung 100 ruht auf einer im wesent-
lichen ebenen Tragewand 1, die im vorliegenden Fall
im wesentlichen horizontal ausgerichtet ist. Diese
Wand ist hier von einer weiteren, im wesentlichen
vertikalen Wand 2 begrenzt, welche an die Trage-
wand 1 angrenzt.

[0028] Gemal einem wesentlichen Merkmal der Er-
findung ist die Tragewand 1, und im vorliegenden Fall
auch die vertikale Wand 2, mit einer Mehrzahl von in-
tegrierten interaktiven Fassungen 10 versehen, wo-
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bei jede Fassung mit einem Sendemittel versehen ist,
das dazu dient, einen vorbestimmten Code zu sen-
den, welcher es erlaubt, die betreffende Fassung zu
identifizieren und daraus die Koordinaten eines asso-
ziierten Punktes der Tragewand im Raum abzuleiten.
Ein vorteilhaftes Beispiel fir den Aufbau einer sol-
chen integrierten interaktiven Fassung wird im fol-
genden detaillierter unter Bezugnahme auf die Fig. 2
und 3 beschrieben.

[0029] AufRerdem ist in der Fig. 1 eine dreidimensi-
onale Vorrichtung 100 zu erkennen, welche im vorlie-
genden Fall eine Mefvorrichtung ist, die eine Basis
101 umfalt, an deren Oberseite ein schwenkbarer
Turm 102 angeordnet ist, welcher als Trager einer
Gelenkarmanordnung 103 dient. Die gelenkige An-
ordnung 103 umfalfit im vorliegenden Fall zwei Arme
104, 105 und einen Endfinger 106, der an seinem
freien Ende mit einem Positionsflihler oder Positions-
sensor 107 (der im allgemeinen in der Gestalt einer
Kugel ausgebildet ist) versehen ist. Die Bewegungen
der verschiedenen Gelenke der gelenkigen Anord-
nung 103 und die Schwenkbewegung des Turms 102
werden mittels zugeordneter Codierer (die in der Fi-
gur nicht dargestellt sind) gepeilt, deren Signale, die
an eine (hier nicht dargestellte) elektronische Verar-
beitungseinheit, beispielsweise an einen Computer,
Ubermittelt werden, miteinander kombiniert werden,
um daraus die Position des Fuhlers 107 im Raum in
Bezug auf die Basis 101 abzuleiten. Der genaue Auf-
bau dieser Art von MeRvorrichtung ist an sich wohl
bekannt und wird daher im folgenden nicht weiter be-
schrieben.

[0030] Wie man weiter unten unter Bezugnahme auf
die Fig. 3 sehen wird, ist die gelenkige Anordnung
103 auch mit einem Empfangsmittel versehen, das
dazu in der Lage ist, den von einer Fassung aus der
Mehrzahl von Fassungen 10 ausgesandten Code zu
detektieren, wenn der Positionssensor oder Fihler
107 in Kontakt mit derselben gebracht wird.

[0031] So gibt, fur jede Fassung 10 der Nummer i,
der damit verbundene Sender einen Identifikations-
code ab, der anzeigt, dal} es sich um die Fassung mit
der Nummer i handelt, was es erlaubt, daraus die Ko-
ordinaten Xi, Yi, Zi eines assoziierten Punktes der
Tragewand 1 oder der vertikalen Wand 2 abzuleiten.
Es ist leicht zu verstehen, dall man durch das Aus-
fuhren mehrerer Messungen, indem man den Fuhler
107 nacheinander auf das Niveau mehrerer Fassun-
gen bringt, die durch Manipulieren des Gelenkarms
103 direkt zuganglich sind, ohne die Basis der Vor-
richtung zu versetzen, eine Reihe von sehr genauen
Messungen erhalt, die es erlauben, in einfacher Wei-
se die genaue Position des Sockels der Vorrichtung
abzuleiten, und zwar entsprechend einer dreidimen-
sionalen Peilung. Die auf dem Niveau jeder Fassung
mit der Nummer i ermittelten Koordinaten Xi, Yi, Zi
werden mit den auf der Grundlage der verschiedenen
Codierer, mit denen jedes Gelenk der dreidimensio-
nalen Vorrichtung 100 versehen ist, erhaltenen Win-
keldaten kombiniert, um daraus schlieBlich die Posi-
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tionspeilung der Vorrichtung in dem Bezugssystem
OX, OY, OZ abzuleiten. In der Praxis sind diese Ko-
ordinaten Xi, Yi, Zi zusammen mit dem der Fassung
mit der Nummer i entsprechenden Identifikations-
code in einer gemeinsamen Tabelle eingetragen, vor-
zugsweise im Speicher eines angeschlossenen Ver-
arbeitungsrechners (der hier nicht dargestellt ist).
[0032] Durch das Versehen einer oder mehrerer
Wande mit einer Mehrzahl solcher Fassungen 10 ge-
langt man somit zur Realisierung einer Art virtueller
Richtplatte, die jederzeit verwendet oder aber flr eine
andere Anwendung unbeachtet gelassen werden
kann. Es ist also nicht mehr erforderlich, eine zusatz-
liche Richtplatte in dem Montageraum oder dem Re-
paraturraum vorzusehen, soweit man sich damit zu-
friedengibt, den Boden dieses Raumes selbst zu ver-
wenden. Dies stellt eine erhebliche Vereinfachung in
verschiedenen Anwendungsgebieten dar, insbeson-
dere auf dem Gebiet, das mit Kraftfahrzeugen ver-
bunden ist.

[0033] Nun wird der Aufbau einer der interaktiven
Fassungen 10 aus der Mehrzahl von Fassungen, mit
denen die Tragewand oder die Wande versehen
sind, unter Bezugnahme auf die Fig. 2 detaillierter
beschrieben werden.

[0034] In dieser Figur stellt man fest, dafl die Wand
1 eine Bohrung 11 aufweist, in welcher ein Gehause
13 angeordnet ist, das im vorliegenden Fall von zylin-
drischer Gestalt mit der Achse D ist. Das Gehause 13
ist auf feste und genaue Weise durch die Einfligung
einer Schicht 12 aus Zement oder Klebstoff in seiner
Sackbohrung positioniert. Das in die Bohrung 11 der
Wand 1 integrierte Gehause 13 enthalt ein mit 19 be-
zeichnetes Sendemittel und einen Peilungskonus 16
mit der Achse D, wobei die genannte Achse durch
den mit A bezeichneten assoziierten Peilungspunkt
der Wand verlauft.

[0035] Im vorliegenden Fall ist vorgesehen, dal} das
Sendemittel 19 jeder Fassung 10 einen Infrarot-Sen-
der umfaldt, der mit einer mit 17 bezeichneten Elek-
tronik-Karte verbunden ist, welche in dem Gehause
13 der Fassung, in dem Innenraum 21 des Gehau-
ses, untergebracht ist. Die Elektronik-Karte 17 ist mit
einer Batterie 18 von herkdmmlicher Art versehen,
und sie istim vorliegenden Fall an dem Unterteil einer
mit einem Gewinde versehenen Scheibe 15 festge-
legt, von der der Peilungskonus 16 einen Bestandteil
bildet, wobei die Scheibe im vorliegenden Fall den
Sender 19 halt. Das Innengewinde des Oberteils des
Gehauses 13 erlaubt es, eine genaue axiale Positio-
nierung der Scheibe 15 in dem Gehause 13 derart
durchzufthren, daf® der Positionssensor oder Fuhler
107 perfekt an dem assoziierten Punkt A zentriert ist,
wenn er an den Grund des Peilungskonus 16 heran-
gebracht wird, wie dies in der Fig. 3 dargestellt ist.
[0036] In der Praxis ist das Gehause 13 jeder Fas-
sung 10 mittels eines abnehmbaren Deckels 14 ver-
schliel3bar, der, in der Schliel3stellung, mit dem Ni-
veau der Ebene der assoziierten Wand 1 oder 2 bun-
dig abschlief3t oder fluchtet.
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[0037] In der Fig. 2 ist der Deckel 14 dargestellt,
dessen Umfang mit einem Gewinde versehen ist, um
direkt in das Gehause 13 eingeschraubt werden zu
kénnen, und der sich so, wie durch den Pfeil symbo-
lisiert, entnehmen [aM3t.

[0038] In der Fig. 3 ist der Positionsfiihler oder Po-
sitionssensor 107 mit dem Finger 106 verbunden, der
einen Abschlul des Gelenkarms 103 der Vorrichtung
zu dreidimensionaler Messung bildet, wobei der Sen-
sor im vorliegenden Fall eine spharische Gestalt auf-
weist. Ferner ist eine Zusatzeinrichtung 108 mit ei-
nem Empfanger 109 fur Infrarot-Strahlung vorgese-
hen. Wahrend der Positionssensor 107 an den Grund
des Peilungskonus 16 herangebracht wird, sendet
der Sender 19 eine Infrarotstrahlung aus, die einem
vorbestimmten Code entspricht, welcher der betref-
fenden Fassung 10 zugeordnet ist. Dieser Code gibt
die Identifikationsnummer der betreffenden Fassung
an und erlaubt es, daraus sofort die Koordinaten X, Y,
Z des assoziierten Punktes A abzuleiten.

[0039] Es kann vorgesehen sein, dal® die Scheibe
15 ferner einen (hier nicht dargestellten) Schalter
oder Unterbrecher enthalt, der mit dem Sender 19 in
der Weise verbunden ist, dal} der Sender nur aktiv ist,
solange der Positionssensor 107 gegen den Grund
des Peilungskonus 16 anliegt.

[0040] Mit dem Bezugszeichen 20 ist eine lesbare
Codierung bezeichnet, die auf die Elektronik-Karte
17 gedruckt ist, was eine zuverlassige Identifizierung
erlaubt, wenn die Fassung ausgebaut wird oder wenn
die Senderanordnung ausgewechselt werden soll. In
der Praxis kann es gentigen, einen Code mit 6 Bits zu
verwenden.

[0041] Das erfindungsgemafle System zur Positi-
onspeilung ist selbstverstandlich in keiner Weise auf
einen bestimmten Typ einer dreidimensionalen Vor-
richtung beschrankt, und es kann auch eine Anwen-
dung mit Bearbeitungsvorrichtungen, beispielsweise
mit mehrachsigen Frasmaschinen, vorgesehen sein.
[0042] Inder Fig. 4 ist eine solche Bearbeitungsvor-
richtung, die mit 200 bezeichnet ist, dargestellt. Die
Vorrichtung 200 umfal3t einen Basiswagen 201, der
mittels Rollen 202, die mit Codierern versehen sind,
Uber die Tragewand 1 bewegt werden kann. Ein im
wesentlicher vertikaler Trager 206 erstreckt sich
oberhalb des Wagens 201 und tragt einen horizonta-
len Halken 204, an dessen Ende ein Werkzeugtrager
205 angeordnet ist, welcher an einem geeigneten
Werkzeug 210 endet.

[0043] Es ist von Interesse, die Position der Mitte
des Werkzeugs 210 in Bezug auf ein festes Bezugs-
system, das mit der horizontalen Tragewand 1 ver-
knlpft ist, mit Genauigkeit peilen zu kdnnen. Hierflr
ist vorgesehen, dald der Wagen 201 der Vorrichtung
200 mit einem oder mehreren Gelenkarmen 203 (im
vorliegenden Fall mit zwei solchen Gelenkarmen)
versehen ist, die an einem Positionssensor 207 en-
den, wobei der oder die Arme, wie vorstehend ausge-
fuhrt, mit einem Empfangsmittel versehen sind, das
dazu in der Lage ist, den Code zu detektieren, der
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von irgendeiner Fassung 10 aus der Mehrzahl von in-
teraktiven integrierten Fassungen ausgesandt wird,
wahrend der assoziierte Positionssensor in Kontakt
mit derselben gebracht wird.

[0044] So wird die Bearbeitungsvorrichtung 200 in
die Nachbarschaft des betreffenden Objekts, im vor-
liegenden Fall einer Fahrzeugkarosserie V, die in
strichpunktierten Linien schematisch dargestellt ist,
gebracht, und anschlieRend verwendet man die Po-
sitionssensoren 207 der Gelenkarme 203, indem
man die Sensoren in Kontakt mit mehreren in der
Umgebung angeordneten Fassungen 10 bringt, und
zwar durch Anlegen des Sensors gegen den Grund
des assoziierten Peilungskonus derselben. Die in die
Rollen 202 integrierten Codierer und die den dreidi-
mensionalen Bewegungen des Werkzeugs 210 zu-
geordneten Bewegungssensoren erlauben es, die
rdumliche Position des Werkzeugs 210 in dem festen
Referenz-Dreibein, das der Tragewand zugeordnet
ist, mit grof3er Prazision zu peilen.

[0045] Die vorliegende Erfindung ist nicht auf die
Ausfuhrungsformen beschrankt, die vorstehend be-
schrieben worden ist, sondern umfal3t samtliche
moglichen Ausfuhrungsformen, die durch die An-
spruche definiert sind.

Patentanspriiche

1. System zur Positionspeilung einer dreidimen-
sionalen MeRvorrichtung oder Bearbeitungsvorrich-
tung in einem festen Bezugssystem, wobei die Vor-
richtung auf einer im wesentlichen ebenen Trage-
wand angeordnetist, dadurch gekennzeichnet, daf}
— die Tragewand (1) mit einer Mehrzahl von integrier-
ten interaktiven Fassungen (10) versehen ist, wobei
jede Fassung (10) mit einem Sendemittel (19) verse-
hen ist, das dazu dient, einen vorbestimmten Code
auszusenden, welcher es erlaubt, die betreffende
Fassung (10) zu identifizieren und daraus die Koordi-
naten eines assoziierten Punktes (A) der Tragewand
abzuleiten; und
— die dreidimensionale Vorrichtung (100; 200) mit
mindestens einem Gelenkarm (103; 203) versehen
ist, der an einem Positionsflihler (107; 207) endet,
wobei der Arm mit einem Empfangsmittel (109; 209)
versehen ist, welches dazu in der Lage ist, den Code
zu detektieren, der von einer Fassung (10) aus der
Mehrzahl von Fassungen ausgesandt wird, wenn der
Positionsfihler in Kontakt mit derselben gebracht
wird.

2. System zur Positionspeilung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dal} mindestens eine im
wesentlichen vertikale Wand (2), die zu der Trage-
wand (1) benachbart ist, ebenfalls mit einer Mehrzahl
von integrierten interaktiven Fassungen (10) verse-
hen ist, wobei diese Fassungen von derselben Art
sind wie diejenigen, mit denen die Tragewand verse-
hen ist.
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3. System zur Positionspeilung nach einem der
Anspriche 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dal}
die Fassungen (10) derselben Wand (1; 2) so ange-
ordnet sind, dal® sie zumindest einen Teil eines Lini-
engitters bilden.

4. System zur Positionspeilung nach einem der
Anspriche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dal}
mindestens eine, vorzugsweise jede, Fassung (10)
ein Gehause (13) umfalt, das in einer Bohrung (11)
der assoziierten Wand (1; 2) angeordnet ist, wobei
das Gehaduse das Sendemittel (19) und einen Pei-
lungskonus (16) enthalt, dessen Achse (D) durch den
assoziierten Peilungspunkt (A) der Wand verlauft.

5. System zur Positionspeilung nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, da® das Sendemittel min-
destens einer, vorzugsweise jeder, Fassung (10) ei-
nen Infrarot-Sender (19) umfalt, der mit einer Elek-
tronik-Karte (17) verbunden ist, welche in dem Ge-
hause (13) der Fassung angeordnet ist.

6. System zur Positionspeilung nach einem der
Anspriche 4 oder 5, dadurch gekennzeichnet, daf}
der Peilungskonus (16) einen Bestandteil einer mit ei-
nem Gewinde versehenen Scheibe (15) bildet, die
den Sender (19) tragt, wobei die Scheibe in dem Ge-
hause (13) der Fassung so positioniert ist, dal® der
Positionsfuhler (107; 207) an dem assoziierten Punkt
(A) zentriert ist, wenn er an den Grund des Peilungs-
konus herangebracht wird.

7. System zur Positionspeilung nach Anspruch 6,
dadurch gekennzeichnet, dal} die Scheibe (15) einen
Schalter enthalt, der in der Weise mit dem Sender
(19) verbunden ist, dal der Sender nur dann aktiv ist,
wenn der Positionsfihler (107; 207) gegen den
Grund des Peilungskonus (16) anliegt.

8. System zur Positionspeilung nach einem der
Anspriche 4 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daf3 das
Gehause (13) mindestens einer, vorzugsweise jeder,
Fassung (10) mittels eines abnehmbaren Deckels
(14) verschlieBbar ist, der, in der SchlieBstellung, mit
dem Niveau der Ebene der assoziierten Wand (1; 2)
bindig ist.

9. System zur Positionspeilung nach einem der
voranstehenden Anspriche, dadurch gekennzeich-
net, dal} die Koordinaten des Peilungspunktes (A) je-
der der verwendeten Fassungen (10) in Verbindung
mit dem entsprechenden Identifikationscode in eine
gemeinsame Tabelle eingetragen sind, vorzugsweise
im Speicher eines angeschlossenen Verarbeitungs-
rechners.

Es folgen 2 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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