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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft einen
Gurtférderer fir einen Bestlickautomaten, zumindest
aufweisend ein drehbar gelagertes Stiftrad zum For-
dern eines Gurtes, einen Antrieb mit zumindest einem
Zahnrad zum Antreiben des Stiftrads und eine Po-
sitionsbestimmungsvorrichtung zum Bestimmen ei-
ner Drehposition des Stiftrads, wobei die Positions-
bestimmungsvorrichtung eine erste Sensorvorrich-
tung mit zumindest einer magnetoresistiven Sensor-
anordnung aufweist. Ferner betrifft die Erfindung ei-
nen Bestlickautomaten, aufweisend zumindest einen
Gurtférderer.

[0002] In der modernen Technik werden vielfach
elektronische Bauteile eingesetzt, die auf Platinen
angeordnet sind. Um derartige Platinen in hohen
Stiickzahlen herstellen zu kénnen, ist es bekannt,
Bestlickautomaten einzusetzen. In derartigen Be-
stickautomaten werden durch einen oder mehrere
Bestiickkopfe elektronische Bauteile auf den Plati-
nen angeordnet. Die daflr benétigten elektronischen
Bauteile werden oftmals auf sogenannten Bauteil-
gurten zur Verfiigung gestellt, die durch Gurtférde-
rer, die Teil der Bestlickautomaten sein kénnen, dem
eigentlichen Bestlickvorgang durch die Bestiickkdp-
fe zugeflhrt werden. In derartigen Gurtférderern er-
folgt der Transport der eingelegten Gurte oftmals
durch sogenannte Stiftrader, deren Stifte in Perfora-
tionen der Gurte eingreifen kdnnen. Um eine sichere
Funktion des Bestlickautomaten sicherzustellen, ins-
besondere um zu gewahrleisten, dass der Bestiick-
kopf des Bestlickautomaten die zugefuhrten elektro-
nischen Bauteile sicher aufnehmen kann, ist eine ho-
he Genauigkeit der Positionierung des zugeflhrten
Gurtes nétig. Dabei kann es notwendig sein, die ab-
solute Winkelposition des Stiftrads des Gurtférderers
mit einer Genauigkeit von +0,035° zu bestimmen.

[0003] Es ist bekannt, bei Gurtférderern Positi-
onsbestimmungsvorrichtungen einzusetzen, die ei-
ne magnetoresistive Sensorordnung aufweisen. In ei-
ner derartigen magnetoresistiven Sensoranordnung
kann dabei beispielsweise der AMR-Effekt (anisotro-
per magnetoresistiver Effekt) zur Messung ausge-
nutzt werden. Dabei ist es bekannt, direkt auf das
Stiftrad ein, insbesondere als Spritzgussteil ausge-
bildetes, magnetisiertes Polrad aufzukleben. Bereits
dieses Aufkleben des magnetisierten Polrads muss
dabei mit einer hohen Prézision erfolgen. Durch die
magnetoresistive Sensoranordnung der Positions-
bestimmungsvorrichtung kénnen die verschiedenen
magnetischen Pole des magnetisierten Polrads ge-
messen und damit die Position des Stiftrads, auf dem
das magnetisierte Polrad aufgeklebt ist, bestimmt
werden. Dazu ist es jedoch ferner nétig, dass der Ab-
stand zwischen der magnetoresistiven Sensoranord-
nung und dem Polrad wahrend der Montage der Sen-
soranordnung sehr genau justiert werden muss. Dies
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kann beispielsweise dadurch erreicht werden, dass
wahrend der Montage die magnetoresistive Sensor-
anordnung in einer Gussmasse vergossen wird und
in einem iterativen Verfahren der nétige Abstand zwi-
schen der Sensoranordnung und dem magnetisierten
Polrad eingestellt wird. Dieser eingestellte Abstand
muss dann derartig lang sichergestellt werden, bis die
Vergussmasse ausgehartet ist. Insgesamt stellt so-
mit die Methode und die Anordnung der Sensoran-
ordnung zum Messen der exakten Position des Stifts-
rads gemal dem Stand der Technik, insbesondere
bezlglich der Montage, eine sehr aufwendige Art und
Weise dar.

[0004] Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Er-
findung, die voranstehend beschriebenen Nachteile
bekannter Gurtférderer bzw. bekannter Besttickauto-
maten zumindest teilweise zu beheben. Insbesonde-
re ist es Aufgabe der vorliegenden Erfindung, einen
Gurtférderer sowie einen Bestlickautomaten bereit-
zustellen, die eine exakte Positionsbestimmung ei-
nes Stiftrads des Gurtférderers gewahrleisten, wo-
bei insbesondere eine einfache und kostenglinstige
Montage der daflir nétigen Sensorvorrichtung ermég-
licht ist.

[0005] Voranstehende Aufgabe wird geldst durch ei-
nen Gurtférderer mit den Merkmalen des Anspruchs
1 sowie durch einen Bestlickautomaten mit den Merk-
malen des Anspruchs 10. Weitere Merkmale und De-
tails der Erfindung ergeben sich aus den Unteran-
sprichen, der Beschreibung und den Zeichnungen.
Dabei gelten Merkmale und Details, die im Zusam-
menhang mit dem erfindungsgemafen Gurtférderer
beschrieben sind, selbstverstandlich auch im Zusam-
menhang mit dem erfindungsgemafien Bestlickauto-
maten und jeweils umgekehrt, so dass beziiglich der
Offenbarung zu den einzelnen Erfindungsaspekten
stets wechselseitig Bezug genommen wird bzw. wer-
den kann.

[0006] Gemal einem ersten Aspekt der Erfindung
wird die Aufgabe gel6st durch einen Gurtférderer flr
einen Bestlickautomaten, zumindest aufweisend ein
drehbar gelagertes Stiftrad zum Férdern eines Gur-
tes, einen Antrieb mit zumindest einem Zahnrad zum
Antreiben des Stiftrads und eine Positionsbestim-
mungsvorrichtung zum Bestimmen einer Drehpositi-
on des Stiftrads, wobei die Positionsbestimmungs-
vorrichtung eine erste Sensorvorrichtung mit zumin-
dest einer magnetoresistiven Sensoranordnung auf-
weist. Ein erfindungsgemafRer Gurtférderer ist da-
durch gekennzeichnet, dass die erste Sensorvorrich-
tung dem zumindest einen Zahnrad des Antriebs zu-
geordnet und zum Messen einer Drehbewegung des
zumindest einen Zahnrads ausgebildet ist.

[0007] Ein Gurtférderer gemafl dem Oberbegriff des
Anspruchs 1 stellt einen Gurtférderer dar, der als Teil
eines Bestlckautomaten eingesetzt werden kann.
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Durch das zumindest eine drehbar gelagerte Stift-
rad kann durch den Gurtférderer ein Gurt dem Be-
stlickkopf des Bestiickautomaten zugefihrt werden,
wobei insbesondere Stifte des Stiftrads in Perforatio-
nen des Gurtes eingreifen kénnen. Durch den An-
trieb des Gurtférderers wird dabei das Stiftrad be-
wegt. Um die Drehposition des Stiftrads zu bestim-
men, istim erfindungsgemafien Gurtférderer eine Po-
sitionsbestimmungsvorrichtung mit einer Sensorvor-
richtung vorgesehen, die zumindest eine magneto-
resistive Sensoranordnung aufweist. Erfindungsge-
mal und erfindungswesentlich ist vorgesehen, dass
diese erste Sensorvorrichtung dem zumindest einen
Zahnrad des Antriebs zugeordnet ist. Dadurch, dass
der Antrieb zum Antreiben des Stiftrads ausgebildet
ist und da das Zahnrad ein Teil des Antriebs ist,
sind die Bewegungen des Zahnrads und des Stif-
trads direkt oder zumindest indirekt miteinander ver-
bunden. Eine Bewegung des Stiftrads wird somit auf
eine Bewegung des Zahnrads abgebildet und um-
gekehrt. Durch die Zuordnung der ersten Sensorvor-
richtung zum zumindest einen Zahnrad des Antriebs
kann somit direkt oder zumindest indirekt auch eine
Bewegung des Stiftrads ermittelt werden. Insbeson-
dere ist es auch moglich, beispielsweise durch einen
Start der Bewegung des zumindest einen Zahnrads
aus einer definierten Drehposition und einer inkre-
mentellen Messung der Drehbewegung des zumin-
dest einen Zahnrads, zu jederzeit ein absolute Dreh-
position des zumindest einen Zahnrads zu bestim-
men. Dies ist insbesondere darin begriindet, dass die
erste Sensorvorrichtung zum Messen einer Drehbe-
wegung des zumindest einen Zahnrads ausgebildet
ist. Dabei kann insbesondere die erste Sensorvor-
richtung derart dem Zahnrad zugeordnet sein, dass
bereits die Bewegung der Zahne des Zahnrads in
der Nahe der ersten Sensorvorrichtung, insbesonde-
re in der Néhe der zumindest einen magnetoresisti-
ven Sensoranordnung der ersten Sensorvorrichtung,
ausreicht, um durch die magnetoresistive Sensoran-
ordnung gentgend grof3e Signale zu erzeugen, die
zum Messen der Drehbewegung des zumindest ei-
nen Zahnrads ausreichend sind. Insbesondere durch
die Zuordnung der ersten Sensorvorrichtung an dem
zumindest einen Zahnrad kann auf das aufwendi-
ge Ankleben eines magnetisierten Polrads direkt auf
das Stiftrad des Gurtférderers verzichtet werden. Be-
reits dadurch wird die Montage der Positionsbestim-
mungsvorrichtung innerhalb des Gurtférderers ver-
einfacht. Auch kénnen eventuell fir die Durchfiihrung
der Messung nétige Magneten, die bevorzugt als Teil
der ersten Sensorvorrichtung aber auch direkt am zu-
mindest einen Zahnrad angeordnet sein kbnnen, wei-
ter vom Stiftrad entfernt platziert werden, als es bei
Gurtférderern gemafl dem Stand der Technik mdglich
ist. Eine mogliche Beeinflussung der auf dem Gurt
angeordneten elektronischen Bauteile durch das Ma-
gnetfeld eines derartigen Magneten der ersten Sen-
sorvorrichtung kann dadurch vermieden oder zumin-
dest deutlich vermindert werden. Eine geringere Be-
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einflussung der Bauteile im Gurt kann dadurch si-
chergestellt werden, wodurch auch Bauteile verwen-
det werden kdénnen, die eine hohe Beeinflussbar-
keit durch magnetische Felder aufweisen. Insgesamt
kann durch einen erfindungsgemafen Gurtférderer
durch die Verwendung einer dem zumindest einen
Zahnrad zugeordneten Sensorvorrichtung zum Mes-
sen einer Drehbewegung des zumindest einen Zahn-
rads eine deutliche Vereinfachung bei der Montage
und der Herstellung des gesamten Gurtférderers bei
gleichzeitiger Sicherstellung einer exakten Messbar-
keit der Position des Stiftrads des Gurtférderers er-
reicht werden.

[0008] Ferner kann bei einem erfindungsgeméafien
Gurtférderer vorgesehen sein, dass das zumindest
eine Zahnrad des Antriebs mit dem Stiftrad fest
verbunden ist, insbesondere stoffschlussig verbun-
den ist, bevorzugt verschweilt ist. Befindet sich das
Zahnrad mechanisch weit entfernt vom Stiftrad, so
kann es durch beispielsweise mechanische Ubertra-
gungsverluste zu leichten Abweichungen der Zahn-
rad- von der Stiftradbewegung kommen. Durch ei-
ne feste Verbindung zwischen dem zumindest einen
Zahnrad und dem Stiftrad kann dies vermieden wer-
den. Durch eine stoffschlissige Verbindung kann ei-
ne derartige feste Verbindung zwischen dem zumin-
dest einen Zahnrad des Antriebs und dem Stiftrad be-
sonders einfachsichergestellt werden. Besonders ein
Verschweilen stellt dabei eine besonders feste stoff-
schlissige Verbindungsart dar. Eine besonders gu-
te und exakte Bestimmung der Drehposition des Stif-
trads durch ein Messen der Drehposition des Zahn-
rads kann dadurch erreicht werden.

[0009] Auch kann ein erfindungsgemalier Gurtfor-
derer dahingehend ausgebildet sein, dass die ers-
te Sensorvorrichtung derart bezuglich des zumindest
einen Zahnrads angeordnet ist, dass es dem zu-
mindest einen Zahnrad radial zugeordnet ist. Damit
ist die erste Sensorvorrichtung insbesondere die zu-
mindest eine magnetoresistive Sensoranordnung der
ersten Sensorvorrichtung, einer umfénglichen Seite
des zumindest einen Zahnrads zugeordnet. Die Zah-
ne des Zahnrads werden somit bei einer Drehbe-
wegung des Zahnrads an der zumindest einen ma-
gnetoresistiven Sensoranordnung der ersten Sen-
sorvorrichtung vorbeigefihrt. Durch die Zahne des
Zahnrads und durch die dazwischenliegenden Ta-
ler ergeben sich somit besonders grofle Abstands-
anderungen, die sich in besonders grofien und deut-
lichen, durch die zumindest eine magnetoresistive
Sensoranordnung gemessenen, Signalen widerspie-
gelt. Grolde elektronische Verstarkungen der Signa-
le kbnnen dadurch vermieden werden oder sind zu-
mindest nur eingeschrankt nétig. Eine deutlich besse-
re Signalqualitat beim Messen kann dadurch erreicht
werden, wodurch auch die Prazision bei der Bestim-
mung der Drehposition des Zahnrads und damit des
Stiftrads erreicht werden kann.
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[0010] Besonders bevorzugt kann bei einem erfin-
dungsgemalen Gurtforderer vorgesehen sein, dass
die zumindest eine magnetoresistive Sensoranord-
nung zum Messen einer durch den GMR-Effekt er-
zeugten Anderung eines elektrischen Widerstands
ausgebildet ist. Der GMR-Effekt (giant magnetoresis-
tance effect) stellt einen quantenmechanischen Ef-
fekt dar, bei dem der elektrische Widerstand eines
Materials sehr deutlich von einer Richtung abhéangt,
in der Magnetfeldlinien durch dieses Material verlau-
fen. Dadurch, dass die erste Sensorvorrichtung und
insbesondere die zumindest eine magnetoresistive
Sensoranordnung der ersten Sensorvorrichtung dem
zumindest einen Zahnrad des Antriebs zugeordnet
ist, bewegen sich die Zédhne des Zahnrads an der
ersten Sensorvorrichtung vorbei. Magnetfeldlinien ei-
nes Magneten, der beispielsweise bevorzugt derart
angeordnet sein kann, dass sich die zumindest eine
magnetoresistive Sensoranordnung zwischen dem
Zahnrad und dem Magneten befindet, werden durch
die vorbeigefiihrten Zahne des Zahnrads beeinflusst.
Durch die Ausnitzung des GMR-Effekts kann diese
Beeinflussung durch eine Messung des elektrischen
Widerstands gemessen werden. Durch die Verwen-
dung einer derartigen magnetoresistiven Sensoran-
ordnung, die zum Messen einer durch dem GMR-Ef-
fekt erzeugten Anderung eines elektrischen Wider-
stands ausgebildet ist, kann somit ein besonders gu-
tes und groRRes Signal erzeugt werden, das die Be-
wegung des Zahnrads bzw. dessen Zahne abbildet.
Insbesondere dadurch kann auch auf ein Aufbrin-
gen von Magneten auf das Zahnrad, beispielsweise
durch das Aufkleben eines magnetisierten Polrads,
verzichtet werden. Die Montage eines erfindungsge-
maRen Gurtférderers wird dadurch nochmals verein-
facht, wobei gleichzeitig die Messgenauigkeit erhoéht
werden kann.

[0011] Auch kann bei einem erfindungsgemafRen
Gurtférderer vorgesehen sein, dass die erste Sen-
sorvorrichtung zwei gegeneinander verdrehte, insbe-
sondere um 45° verdrehte, magnetoresistive Sen-
soranordnungen aufweist. Dadurch kann insbeson-
dere eine nochmalige Steigerung der Messgenauig-
keit, die durch die erste Sensorvorrichtung erreicht
werden kann, bereitgestellt werden. Dies ist zum ei-
nen dadurch begriindet, dass die Bewegung des
Zahnrads durch zwei magnetoresistive Sensoranord-
nungen gemessen wird. Durch diese doppelte Mes-
sung kann insbesondere der Messfehler deutlich ver-
ringert werden. Zum anderen sind die beiden ma-
gnetoresistiven Sensoranordnungen gegeneinander
verdreht. Dadurch liefern die beiden magnetoresisti-
ven Sensoranordnungen systematisch gegeneinan-
der versetzte Messergebnisse, wodurch wiederum
die kombinierte Messgenauigkeit der ersten Sensor-
vorrichtung gesteigert werden kann. Beispielsweise
kénnen die beiden magnetoresistiven Sensoranord-
nungen jeweils als eine Wheatstone'sche Bricken-
schaltung ausgebildet sein, wobei die jeweils vier Wi-
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derstédnde der Brickenschaltungen um 45° gegen-
einander verdreht sein kénnen. Die Messsignale der
beiden Brickenschaltungen sind in diesem Fall im
Wesentlichen sinus- bzw. kosinusférmig. Durch ei-
nen Vergleich der beiden Messungen bei der Auswer-
tung der Messungen kann im Folgenden insgesamt
die Position des Zahnrads und damit die Drehpositi-
on des Stiftrads besonders genau ermittelt werden.

[0012] Besonders bevorzugt kann beim erfindungs-
gemalen Gurtférderer vorgesehen sein, dass die
erste Sensorvorrichtung zumindest eine Platine mit
wenigstens einer Kante aufweist, wobei die zumin-
dest eine magnetoresistive Sensoranordnung auf der
Platine mit einem definierten Abstand zu der wenigs-
ten einen Kante angeordnet ist und wobei der defi-
nierte Abstand eine Genauigkeit kleiner 0,150 mm,
bevorzugt kleiner 0,050 mm, aufweist. Beispielswei-
se kann die zumindest eine magnetoresistive Sensor-
anordnung dabei mit einem definierten Abstand von
0,050 mm von der Kante platziert werden, wodurch
sie bei der bevorzugten Genauigkeit von kleiner O,
050 mm derart auf der Platine angeordnet ist, dass
sie bundig mit der Kante angeordnet sein kann, aber
maximal 0,100 mm von der Kante entfernt angeord-
net ist. Insbesondere durch die Anordnung der zu-
mindest einen magnetoresistiven Sensoranordnung
auf der Platine der ersten Sensorvorrichtung ist es
mdglich, einen Teil der nétigen Genauigkeit bei der
Positionierung der Sensorvorrichtung beziiglich des
Zahnrads bereits durch die exakte Platzierung der
magnetoresistiven Sensoranordnung auf der Platine
zu erreichen. Die Herstellung derartiger Platinen ist
ein Standardverfahren, wodurch diese nétige Genau-
igkeit besonders einfach erreicht werden kann. Insbe-
sondere die Herstellung des gesamten Gurtférderers,
bei dem diese Genauigkeit bei der Platzierung der zu-
mindest einen magnetoresistiven Sensoranordnung
beziglich des Zahnrads erreicht werden muss, wird
dadurch die Herstellung erleichtert. Eine Reduktion
der Kosten bei der Herstellung und Montage des ge-
samten Gurtférderers kann dadurch erreicht werden.

[0013] Besonders bevorzugt kann in einer Weiter-
entwicklung eines erfindungsgemafen Gurtférderers
vorgesehen sein, dass der Antrieb zumindest eine
Anschlagflache aufweist und die erste Sensorvorrich-
tung derart angeordnet ist, dass die wenigstens ei-
ne Kante der Platine die zumindest eine Anschlag-
flache kontaktiert, insbesondere dass die wenigstens
eine Kante der Platine gegen die zumindest eine An-
schlagflache gedrickt ist. Durch eine derartige An-
schlagflache wird die Montage der ersten Sensor-
vorrichtung innerhalb des Gurtférderers nochmals er-
leichtert, wobei gleichzeitig die Anforderungen an die
Prazision des Einbaus noch leichter eingehalten wer-
den kdnnen. Dadurch, dass die Kante der Platine
die zumindest eine Anschlagflache kontaktiert, kann
die Genauigkeit der Platzierung der zumindest einen
magnetoresistiven Sensoranordnung auf der Platine
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auch auf die Platzierung der ersten Sensorvorrich-
tung innerhalb des Gurtférderers Ubertragen werden.
Insbesondere durch ein Driicken der Kante der Plati-
ne gegen die zumindest eine Anschlagflache bei der
Montage der ersten Sensorvorrichtung im Gurtférde-
rer kann dies sichergestellt werden. Eine besonders
hohe Prazision bei der Montage der ersten Sensor-
vorrichtung im Gurtférderer kann dadurch besonders
einfach und reproduzierbar erreicht werden.

[0014] Dariber hinaus kann ein erfindungsgemalfer
Gurtférderer dahingehend ausgebildet sein, dass die
Positionsbestimmungsvorrichtung eine zweite Sen-
sorvorrichtung zum Erkennen einer vollstandigen
Umdrehung des zumindest einen Zahnrads des An-
triebs und/oder des Stiftrads aufweist. Dadurch ist es
moglich, auf besonders einfache Art und Weise eine
vollstdndige Umdrehung des Stiftrads zu erkennen.
Eine besonders einfache Bestimmung der absoluten
Position des Stiftrads ist dadurch ermdéglicht. Insbe-
sondere kann dadurch beispielsweise eine Elektro-
nik, die zur Auswertung der Sensorsignale sowohl der
ersten als auch der zweiten Sensorvorrichtung ver-
wendet wird, vereinfacht werden. Insbesondere kann
auch vermieden werden, den gemal dem Stand der
Technik vorgesehenen Magneten am Stiftrad, der fur
eine Messung einer vollstdndigen Umdrehung durch
eine Hall-Sonde nétig ist, anbringen zu missen. Ei-
ne Beeinflussung der im Gurt transportierten elektro-
nischen Bauteile durch magnetische Felder kann da-
durch weiter vermindert werden.

[0015] GemaR einer bevorzugten Weiterentwicklung
eines erfindungsgemalien Gurtférderers kann fer-
ner vorgesehen sein, dass die zweite Sensorvor-
richtung einen Lichtsensor, insbesondere eine Re-
flexlichtschranke, umfasst. Ein derartiger Lichtsen-
sor, insbesondere eine Reflexlichtschranke, stellt da-
bei eine besonders einfache Moglichkeit dar, eine
vollstdndige Umdrehung des Zahnrads und/oder des
Stiftrads zu erkennen. Daflir kann beispielsweise ein
auf das Zahnrad und/oder das Stiftrad aufgeklebter
Reflexpunkt verwendet werden, dessen Durchgang
vor dem Lichtsensor bzw. der Reflexlichtschranke
gemessen werden kann. Insbesondere durch einen
Lichtsensor kann dabei eine Messung des Durch-
gangs eines kompletten Umlaufs des Zahnrads bzw.
des Stiftrads ohne Einfluss auf die geforderten elek-
tronischen Bauteile durchgefihrt werden.

[0016] Gemal einem zweiten Aspekt der Erfindung
wird die Aufgabe geldst durch einen Bestiickautoma-
ten, aufweisend zumindest einen Gurtférderer. Ein
erfindungsgemaler Bestlickautomat ist dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Gurtférderer gemaf dem ers-
ten Aspekt der Erfindung ausgebildet ist. Dement-
sprechend bringt ein erfindungsgemafier Bestlickau-
tomat die gleichen Vorteile mit sich, wie sich ausfiihr-
lich mit Bezug auf einen Gurtférderer gemaft dem
ersten Aspekt der Erfindung erldutert worden sind.
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[0017] Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten
der Erfindung ergeben sich aus der nachfolgenden
Beschreibung, in der unter Bezugnahme auf die Zei-
chen Ausflhrungsbeispiele der Erfindung im Einzel-
nen beschrieben sind. Dabei kénnen die in den An-
sprichen und in der Beschreibung erwdhnten Merk-
male jeweils einzeln flr sich oder in beliebiger Kombi-
nation erfindungswesentlich sein. Elemente mit glei-
cher Funktion und Wirkungsweise sind in den einzel-
nen Figuren mit denselben Bezugszeichen versehen.
Es zeigen schematisch:

[0018] Fig. 1 eine Teilansicht einer Positions-
bestimmungsvorrichtung eines erfindungsgemafRen
Gurtférderers,

[0019] Fig. 2 eine Teilansicht eines erfindungsge-
maRen Gurtférderers und

[0020] Fig. 3 eine Schnittansicht eines Teils eines
erfindungsgemafen Gurtférderers.

[0021] Fig. 1 zeigt einen Teil eines erfindungsge-
malen Gurtférderers 10, der in einem Bestlickau-
tomaten 50 verbaut ist. Insbesondere sind Teile
einer Positionsbestimmungsvorrichtung 20 gezeigt.
Die Positionsbestimmungsvorrichtung 20 weist da-
bei insbesondere eine erste Sensorvorrichtung 30
auf, die im Wesentlichen als Platine 33 sichtbar
ist. Auf dieser Platine 33 sind zwei magnetoresisti-
ve Sensoranordnungen 31 angeordnet, die jeweils
als Wheatstone'sche Briickenschaltungen ausgebil-
det sind. Die beiden magnetoresistiven Sensoranord-
nungen 31 sind dabei derart auf der Platine 33 ange-
ordnet, dass sie einen definierten Abstand 35 von ei-
ner Kante 34 der Platine 33 aufweisen. Es ist dabei
vorgesehen, dass der definierte Abstand 35 mit ei-
ner Genauigkeit von bevorzugt besser als 0,050 mm
bestimmt ist. Die beiden magnetoresistiven Sensor-
anordnungen 31 sind mit elektrischen Verbindungen
22 mit einer Auswerteelektronik 21 der Positionsbe-
stimmungsvorrichtung 20 verbunden. Dartber hinaus
sind die beiden magnetoresistiven Sensoranordnun-
gen 31 derart auf der Platine 33 angeordnet, dass sie
sich zwischen einem ebenfalls auf der Platine 33 an-
geordneten Magneten 32 und einem Zahnrad 16 ei-
nes Antriebs 14 des Gurtférderers 10 befinden. Eine
Bewegung des Zahnrads 16 bewirkt dadurch eine An-
derung der Magnetfeldlinien, die vom Magneten 32
zum Zahnrad 16 verlaufen. Dadurch, dass die erste
Sensorvorrichtung 30 eben diese zwei magnetoresis-
tiven Sensoranordnungen 31 aufweist, bewirken die-
se Anderungen in den Magnetfeldlinien eine Ande-
rung des elektrischen Widerstands der in den magne-
toresistiven Sensoranordnungen 31 verbauten elek-
trischen Widersténde. Dies kann durch die Auswerte-
elektronik 21 gemessen und ausgewertet werden, so
dass die Bewegung des Zahnrads 16 gemessen wer-
den kann. Besonders bevorzugt ist dabei das Zahn-
rad 16 fest mit einem Stiftrad 12 des Gurtférderers 10
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(nicht mit abgebildet) verbunden, wodurch automa-
tisch auch eine Drehposition des Stiftrads 12 zu jeder
Zeit bestimmbar ist. Dadurch kann sichergestellt wer-
den, dass durch den Gurtférderer 10 einem Bestlck-
kopf des Bestiickautomaten 50 (nicht mit abgebildet)
in einem Gurt 11 (nicht mit abgebildet) zugeflhrten
Bauteile an definierten und festen Positionen bereit-
gestellt werden. Dartiber hinaus weist in der abge-
bildeten Ausgestaltungsform eines erfindungsgema-
Ren Gurtférderers 10 der Antrieb 14 zwei Anschlag-
flachen 17 auf. Die Platine 33 der ersten Sensorvor-
richtung 30 ist dabei derart im Gurtférderer 10 plat-
ziert, dass die Kante 34 der Platine 33 an diese bei-
den Anschlagflachen 17 gedriickt ist. Dadurch kann
sichergestellt werden, dass die genaue Positionie-
rung der magnetoresistiven Sensoranordnungen 31,
die durch den definierten Abstand 35 sichergestellt
ist, auch auf eine genaue Positionierung der gesam-
ten ersten Sensorvorrichtung 30 beziglich des Zahn-
rads 16 des Antriebs 14 Ubertragen werden kann.
Eine besonders genaue und sichere Messung der
Drehposition des Zahnrads 16 kann dadurch beson-
ders einfach sichergestellt werden. Aufwendige Ver-
klebungsvorgange oder das UmgielRen der Platine 33
mit einem Vergussmittel und eine Stabilisierung der
Platine 33 bis zu einem Ausharten des Vergussmit-
tels kénnen dadurch vermieden werden.

[0022] Fig. 2 zeigt eine weitere Ansicht eines erfin-
dungsgemafRen Gurtférderers 10 der in einem Be-
stickautomaten 50 verbaut ist. Insbesondere ist in
dieser Abbildung auch das Stiftrad 12 zu sehen. Zur
besseren Anschaulichkeit ist der mittlere Abschnitt
des Stiftrads 12 teilweise ausgeblendet. Die Stifte 13
des Stiftrads 12, von denen nur ein einziger Stift 13
mit einem Bezugszeichen versehen ist, sind zum Ein-
greifen in Perforationen des Gurtes 11 ausgebildet.
Bei einer Bewegung des Stiftrads 12 wird somit der
Gurt 11 weiterbewegt, wodurch einem Bestlickkopf
des Bestuckautomaten 50 (nicht mit abgebildet) suk-
zessive die auf dem Gurt 11 angeordneten elektroni-
schen Bauteile zugefihrt werden kdnnen. Der Antrieb
14 des Gurtférderers 10 ist dabei fur ein Antreiben
des Stiftrads 12 vorgesehen. Er weist beispielswei-
se ein Schneckenrad 15 auf, durch das ein Zahnrad
16 angetrieben wird. Das Zahnrad 16 ist dabei bevor-
zugt mit dem Stiftrad 12 fest verbunden, insbesonde-
re verschweil3t. Bei einer Bewegung des Zahnrads 16
wird somit automatisch auch das Stiftrad 12 bewegt,
wobei insbesondere die beiden Bewegungen direkt
miteinander verbunden sind und aufeinander abge-
bildet werden. Ferner weist der Antrieb 14 zwei An-
schlagflachen 17 auf, an die eine Kante 34 einer Pla-
tine 33 einer ersten Sensorvorrichtung 30 angedrickt
werden konnen. Auf dieser Platine 33 ist ferner zu-
mindest eine magnetoresistive Sensoranordnung 31
angeordnet. Die magnetoresistive Sensoranordnung
31 kann dabei derart auf der Platine 33 angeordnet
sein, dass ein definierter Abstand 35 (nicht mit ein-
gezeichnet) von der Kante 34 eingehalten wird. Ei-
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ne besonders genaue Platzierung der magnetoresis-
tiven Sensoranordnung 31 auf der Platine kann da-
durch erreicht werden. Durch das Kontaktieren, ins-
besondere das Andrucken der Kante 34 an die An-
schlagflachen 17 kann diese genaue Platzierung der
magnetoresistiven Sensoranordnung 31 auch bezlg-
lich des Zahnrads 16 erreicht werden. Eine beson-
ders genaue Messung der Drehbewegung des Zahn-
rads 16 durch die erste Sensorvorrichtung 30, insbe-
sondere die magnetoresistive Sensoranordnung 31
der ersten Sensorvorrichtung 30, kann dadurch er-
reicht werden. Darlber hinaus ist auch sichtbar, dass
die magnetoresistive Sensoranordnung 31 zwischen
einem Magneten 32 auf der Platine 33 und dem Zahn-
rad 16 angeordnet ist. Magnetfeldlinien des Magnets
32 werden durch die Bewegung des Zahnrads 16
verandert, wobei diese Veranderung durch die ma-
gnetoresistive Sensoranordnung 31 gemessen wer-
den kann. Eine genaue Bestimmung der Drehpositi-
on des Zahnrads 16 ist somit zu jeder Zeit mdglich.
Insbesondere kann auch die absolute Position des
Zahnrads 16 ermittelt werden, beispielsweise durch
eine Auswertung der bereits vorbeibewegten Zahne
des Zahnrads 16 und einem Start bei einer definier-
ten Nullposition des Zahnrads 16. Selbstverstandlich
kann auch eine zweite Sensorvorrichtung 40 (nicht
mit abgebildet) vorgesehen sein, um eben den defi-
nierten Nulldurchgang des Zahnrads 16 bzw. des Stif-
trads 12 zu bestimmen.

[0023] In Fig. 2 weist die erste Sensorvorrichtung 30
zwei um 45° gegeneinander verdrehte magnetoresis-
tive Sensoranordnungen 31 auf. Hierdurch kann ei-
ne nochmalige Steigerung der Messgenauigkeit, die
durch die erste Sensorvorrichtung 30 erreicht wer-
den kann, bereitgestellt werden. Das heil3t, die Be-
wegung des Zahnrads 16 wird durch zwei zueinan-
der verdrehte magnetoresistive Sensoranordnungen
31 gemessen. Durch diese doppelte Messung kann
der Messfehler deutlich verringert werden. Durch die
Verdrehung der beiden magnetoresistiven Sensor-
anordnungen 31 gegeneinander, insbesondere um
45°, kénnen die beiden magnetoresistiven Sensoran-
ordnungen 31 systematisch gegeneinander versetz-
te Messergebnisse liefern, wodurch wiederum die
kombinierte Messgenauigkeit der ersten Sensorvor-
richtung 30 gesteigert werden kann. Vorzugsweise
sind die beiden magnetoresistiven Sensoranordnun-
gen 31 jeweils als eine Wheatstone'sche Briicken-
schaltung ausgebildet, wobei die jeweils vier Wider-
sténde der Briickenschaltungen um 45° gegeneinan-
der verdreht sein kénnen. Die Messsignale der bei-
den Briickenschaltungen sind in diesem Fall im We-
sentlichen sinus- bzw. kosinusférmig. Durch einen
Vergleich der beiden Messungen bei der Auswertung
der Messungen kann im Folgenden insgesamt die
Position des Zahnrads 16 und damit die Drehposition
des Stiftrads 12 besonders genau ermittelt werden
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[0024] In Fig. 3 ist eine Schnittansicht einer wei-
teren Ausgestaltungsform eines erfindungsgemafien
Gurtférderers 10 gezeigt. Hier ist insbesondere deut-
lich sichtbar, dass das Zahnrad 16 und das Stiftrad
12 fest miteinander verbunden sind. Die Stifte 13 des
Stiftrads 12 befinden sich am dufReren Rand des Stif-
trads 12. Neben dem Antrieb 14 ist auch eine Po-
sitionsbestimmungsvorrichtung 20 gezeigt. Die Posi-
tionsbestimmungsvorrichtung 20 weist dabei insbe-
sondere eine erste Sensorvorrichtung 30 mit einer
magnetoresistiven Sensoranordnung 31 und einem
Magneten 32 auf. Diese Bauteile der ersten Sensor-
vorrichtung 30 sind dabei auf einer Platine 33 ange-
ordnet, insbesondere in einem definierten Abstand 35
(nicht mit abgebildet) zu einer Kante 34 der Platine.
Diese Kante 34 der Platine ist wiederum gegen ei-
ne Anschlagflache 17 des Antriebs 14 gedriickt. Eine
genaue Positionierung insbesondere der magneto-
resistiven Sensoranordnung 31 beziiglich des Zahn-
rads 16 kann dadurch erreicht werden. Dartber hin-
aus weist die Positionsbestimmungsvorrichtung 20
neben einer Auswerteelektronik 21 auch eine zweite
Sensorvorrichtung 40 auf. Diese zweite Sensorvor-
richtung 40 umfasst insbesondere einen als Reflex-
lichtschranke 42 ausgebildeten Lichtsensor 41. Die-
ser Lichtsensor 41 ist zum Beobachten des Stiftrads
12 ausgebildet, wobei beispielsweise auf dem Stiftrad
12 ein mattschwarzes Label als Reflexobjekt aufge-
klebt sein kann. Bei einer Bewegung dieses Reflex-
punktes Uber die Reflexlichtschranke 42 kann somit
eine vollstdndige Umdrehung des Stiftrads 12 ermit-
telt werden. Eine besonders einfache Bestimmung ei-
nes vollstdndigen Umlaufs des Stiftrads 12 und basie-
rend darauf, zusammen mit der Messung der magne-
toresistiven Sensoranordnung 31 am Zahnrad 16, der
absoluten Position des Stiftrads 12 kann dadurch er-
reicht werden.

Bezugszeichenliste

10 Gurtforderer

11 Gurt

12 Stiftrad

13  Stift

14  Antrieb

15  Schneckenrad
16  Zahnrad

17  Anschlagflache

20 Positionsbestimmungsvorrichtung
21 Auswerteelektronik

22  Elektrische Verbindung

30 Erste Sensorvorrichtung

31  Magnetoresistive Sensoranordnung

32 Magnet
33 Platine
34 Kante

35 Definierter Abstand
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40 Zweite Sensorvorrichtung
41 Lichtsensor

42 Reflexlichtschranke

50 Bestlickautomat

Patentanspriiche

1. Gurtforderer (10) fir einen Bestlickautoma-
ten (50), zumindest aufweisend ein drehbar gelager-
tes Stiftrad (12) zum Férdern eines Gurtes (11), ei-
nen Antrieb (14) mit zumindest einem Zahnrad (16)
zum Antreiben des Stiftrads (12) und eine Positions-
bestimmungsvorrichtung (20) zum Bestimmen einer
Drehposition des Stiftrads (12), wobei die Positions-
bestimmungsvorrichtung (20) eine erste Sensorvor-
richtung (30) mit zumindest einer magnetoresistiven
Sensoranordnung (31) aufweist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die erste Sensorvorrichtung (30) dem
zumindest einen Zahnrad (16) des Antriebs (14) zu-
geordnet und zum Messen einer Drehbewegung des
zumindest einen Zahnrads (16) ausgebildet ist.

2. Gurtférderer (10) gemaf Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass das zumindest eine Zahnrad
(16) des Antriebs (14) mit dem Stiftrad (12) fest ver-
bunden ist, insbesondere stoffschliissig verbunden
ist, bevorzugt verschweil3t ist.

3. Gurtforderer (10) gemal einem der vorangegan-
genen Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
die erste Sensorvorrichtung (30) derart beziglich des
zumindest einen Zahnrads (16) angeordnet ist, dass
es dem zumindest einem Zahnrad (16) radial zuge-
ordnet ist.

4. Gurtférderer (10) gemaf einem der vorangegan-
genen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die zumindest eine magnetoresistive Sensoranord-
nung (31) zum Messen einer durch den GMR-Effekt
erzeugten Anderung eines elektrischen Widerstands
ausgebildet ist.

5. Gurtférderer (10) gemaf einem der vorangegan-
genen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die erste Sensorvorrichtung (30) zwei gegeneinander
verdrehte, insbesondere um 45° verdrehte, magneto-
resistive Sensoranordnungen (31) aufweist.

6. Gurtférderer (10) gemaf einem der vorangegan-
genen Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
die erste Sensorvorrichtung (30) zumindest eine Pla-
tine (33) mit wenigstens einer Kante (34) aufweist,
wobei die zumindest eine magnetoresistive Sensor-
anordnung (31) auf der Platine (33) mit einem defi-
nierten Abstand (35) zu der wenigstens einen Kante
(34) angeordnet ist und wobei der definierte Abstand
(35) eine Genauigkeit kleiner 0,150 mm, bevorzugt
kleiner 0,050 mm, aufweist.
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7. Gurtférderer (10) gemafl Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, dass der Antrieb (14) zumindest ei-
ne Anschlagflache (17) aufweist und die erste Sen-
sorvorrichtung (30) derart angeordnet ist, dass die
wenigstens eine Kante (34) der Platine (33) die zu-
mindest eine Anschlagflache (17) kontaktiert, insbe-
sondere dass die wenigstens eine Kante (34) der Pla-
tine (33) gegen die zumindest eine Anschlagflache
(17) gedriickt ist.

8. Gurtforderer (10) gemaf einem der vorangegan-
genen Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Positionsbestimmungsvorrichtung (20) eine zwei-
te Sensorvorrichtung (40) zum Erkennen einer voll-
standigen Umdrehung des zumindest einen Zahn-
rads (16) des Antriebs (14) und/oder des Stiftrads
(12) aufweist.

9. Gurtférderer (10) gemaf Anspruch 8, dadurch
gekennzeichnet, dass die zweite Sensorvorrichtung
(40) einen Lichtsensor (41), insbesondere eine Re-
flexlichtschranke (42), umfasst.

10. Bestiickautomat (50), aufweisend zumindest
einen Gurtférderer (10), dadurch gekennzeichnet,
dass der Gurtférderer (10) gemal einem der voran-
gegangenen Anspriche ausgebildet ist.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen
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