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BEOBACHTUNGSEINRICHTUNG ZU EINER MASCHINE SOWIE BEDIEN- UND/ODER

BEOBACHTUNGSEINRICHTUNG HIERFUR

Die Erfindung betrifit ein Verfahren zur Zuordnung ei-
ner mobilen elektronischen Bedien- und/oder Beobach-
tungseinrichtung (9) zu wenigstens einer Maschine oder
wenigstens einem Maschinenteil aus einer Vielzahl von
bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen (2) oder
Maschinenteilen. Dabei wird in einem Zuordnungs- bzw.
AnmeldeprozeR zwischen der Bedien- und/oder Beobach-
tungseinrichtung (9) und einer korrespondierenden Gegen-
stelle an der jeweiligen Maschine (2) entweder mittels
Schnittstellen (14, 15) zur gerichteten, drahtlosen Anpei-
lung der korrespondierenden Gegenstelle oder alternativ
mittels in der Sendereichweite bzw. in der Empfangsemp-
findlichkeit abgestimmten Sende- und/oder Empfangsein-
richtungen (16, 17) mit einem begrenzten, ortlichen Funkti-
ons- bzw. Wirkungsbereich (21) eine eindeutige Zuord-
nungs- bzw. Anmeldeverbindung aufgebaut. Nach erkann-
ter und erfolgter Zuordnung wird die vorgesehene Bedie-
nung und/oder Beobachtung der Maschine (2) bzw. des
Maschinenteils {iber ein anderes, standardmégig vorgese-
henes Datenibertragungsmittel (22), beispielsweise ber
eine feste Vernetzung und/oder Uber eine drahtlose Ver-
bindung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungsein-
richtung (9) und der ausgewdhiten Maschine (2)

vorgenommen. Weiters wird eine Bedien- und/oder Beobach-
tungseinrichtung (9) zur Ausfihrung dieses Verfahrens vorge-

schlagen.
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Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Zuordnung einer mobilen, elektronischen Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung zu wenigstens einer Maschine oder wenigstens einem Maschi-
nenteil aus einer Gruppe oder einer Vielzahl von bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen oder
Maschinenteilen, beispielsweise Industrierobotern oder Manipulatoren, sowie eine hierfir geeigne-
te Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung mit einer Eingabevorrichtung mit mehreren Bedien-
elementen und/oder einer optischen Anzeigevorrichtung sowie mit wenigstens einer Schnittstelle
zu wenigstens einer Steuereinrichtung fiir eine oder mehrere Maschinen oder Maschinenteile,
beispielsweise Roboter.

Eine Automatisierungsanlage mit einzelnen Produktionszellen umfaBt mehrere Maschinen bzw.
Industrieroboter, welche von einem Bediener programmiert, gegebenenfalls umgeristet und fall-
weise Uberpriift bzw. beobachtet werden miissen, um einen geordneten Produktionsablauf und
gleichbleibend hohe Produktqualitit zu erzielen. Hierfir werden mobile bzw. tragbare elektronische
Bedieneinrichtungen, welche zumeist auch zur Visualisierung des technischen Prozesses geeignet
sind, verwendet. Die jeweiligen Maschinen stehen meist dicht beieinander und haben diese Ma-
schinen Ublicherweise unterschiedliche Arbeitsaufgaben und weisen somit unterschiedliche Steue-
rungsprogramme in Hinblick auf den erforderlichen Bewegungs- bzw. Betriebsablauf auf. Eine
mobile Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung soll dabei fiir mdglichst viele der Maschinen
verwendbar sein, um die Anzahl der erforderlichen Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtungen
und somit die Kosten fiir die technische Anlage gering halten zu kénnen. Um die Bedien- und/oder
Beobachtungseinrichtung mit einer bestimmten Maschine in Wirkverbindung versetzen zu kénnen,
muliten vom Bediener iblicherweise Kennungen bzw. Codes in das Handterminal eingegeben
bzw. aus einer Liste von verfiigbaren Kennungen ausgewihit werden. Dies erfolgte zumeist auch
unter Zuhilfenahme von Referenzlisten bzw. Pldnen betreffend die Aufstellung und Typen der
Maschinen und waren diese Unterlagen fortlaufend auf dem aktuellen Stand zu halten, um Fehler-
quellen zu vermeiden.

Die US 4,940,925 A beschreibt ein visuelles Navigations- bzw. Uberwachungssystem fiir au-
tomatisch geleitete Fahrzeuge, insbesondere fiir mobile Roboter. Die entlang vordefinierter Pfade
bewegten Roboter bzw. Automaten werden dabei von einem Kamerasystem Uberwacht. Den
einzelnen Teilabschnitten der méglichen Verfahrwege ist dabei jeweils eine Kamera mit begrenz-
tem Erfassungsbereich zugeordnet, sodaf eine Mehrzahl solcher Kameras erforderlich ist, um die
auf jedem Roboter ausgebildeten Signalisierungspunkte, beispielsweise in Form von vier zueinan-
der distanzierten Lichtquellen, in jedem Streckenabschnitt verfolgen zu kénnen. Der Erfassungsbe-
reich von einander benachbarten Kameras tiberschneidet sich dabei zumindest geringfugig. Die-
sem Navigations- bzw. Uberwachungssystem liegen weiters die Daten betreffend die planméRigen
Routen und Zeitablaufplane der jeweiligen Roboter zugrunde. Aus diesen Daten kann vom visuel-
len Navigations- bzw. Uberwachungssystem berechnet werden, bei welcher Kamera bzw. in wel-
chem Abschnitt oder Feld ein bestimmter Roboter aufgefunden werden miite. Es ist somit nicht
mehr erforderlich, die Bildsignale von samtlichen Kameras auszuwerten, sodaR eine raschere bzw.
weniger rechenintensive Positionsermittlung erméglicht ist. Mit diesem System kann einerseits die
Einhaltung der plangeméaRen Verfahrpldne iiberwacht werden. Weiters kénnen Kurskorrekturen
vorgenommen werden und quasi verschwundene Roboter gesucht und wieder eingegliedert wer-
den. Der Aufbau einer eindeutigen, méglichst fehlersicheren Wirkverbindung zwischen einem
bestimmten Roboter und einer bei Bedarf daran anbindbaren, mobilen Steuereinrichtung ist nicht
entnehmbar.

Die US 4,926,544 A offenbart ein automatisiertes Anlieferungs- und Montagesystem flir Indust-
rieprodukte. Dabei ist ein erster, rechnergeleitet verfahrbarer Werkstlicktréger vorgesehen, welcher
zur Aufnahme des eigentlichen Werkstiickes vorgesehen ist. Zudem ist ein weiteres, eigenstandig
angetriebenes Vehikel vorgesehen, welches zum Transport von Komponenten ausgebildet ist, die
auf dem Werkstiick zu montieren sind. Weiters sind Ubergabemittel ausgebildet, mit welchem
diese Komponenten vom Transportvehikel zum Werkstiick auf dem verfahrbaren Werkstiicktrager
Ubertragen werden kdnnen. Aulerdem ist ein Steuerungssystem ausgebildet, mit welchen die
Werkstucktrager, die Transportvehikel und die Ubergabemittel derart koordiniert werden, daR eine
automatische Werkstiickbearbeitung bzw. Montage geschaffen ist. Ferner kann oberhalb der
Arbeitsfliche eine Kamera positioniert sein, mit welcher die Abldufe im Arbeitsbereich tiberwacht
und mit den vorgesehenen Abl&ufen verglichen werden kénnen. Die Dateniibertragungsstrecken
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swischen den einzelnen Steuervorrichtungen konnen dabei durch ein drahtloses Kommunikations-
netzwerk gebildet sein. Mit diesem System kénnen somit mehrere, eigenstandig angetriebene
Maschineneinheiten derart koordiniert werden, daB ein Gesamtsystem zur Montage bzw. Fertigung
von Produkten entsteht. Ein Aufbau einer gezielten, steuerungstechnischen Verbindung zwischen
einem ausgewahiten Automaten und einer zeitweilig daran anzuschaltenden Bedien- bzw. Beo-
bachtungseinheit ist nicht vorgeschlagen worden.

Die US 4,672,280 A beschreibt ein System mit mehreren mobilen Robotern und mehreren
Wartestationen fir diese Roboter. An diesen Wartestationen kénnen die mobilen Roboter mit
elektrischer Energie geladen werden. Die Roboter verbleiben dabei solange an der jeweiligen
Warte- und Ladestation, bis von entfernter Stelle eine Anforderung abgesetzt wird bzw. ein Aufruf
eines bestimmten Roboters erfolgt. Ein derartiges Aufrufsignal wird dabei von einem der Abrufge-
rate aus einer Mehrzahl moglicher Abrufgeréte erzeugt. Die Ubertragung des Aufrufsignals, wel-
ches einen einzigartigen, den gewiinschten Roboter identifizierenden Code umfaft, wird dabei
Uber das Energieversorgungsnetz {ibertragen, uber welches die Roboter mit elektrischer Energie
aufgeladen werden. Der Uber dieses Energieversorgungsnetz lbertragene Code im Aufrufsignal
kann dann vom entsprechenden Roboter empfangen werden. Daraufhin wird der entsprechende
Roboter angewiesen, sich zu jenem Abrufgerét zu bewegen, von welchem das Aufrufsignal abge-
setzt wurde. Mit diesem System kénnen zwar Abrufbefehle fir einen bestimmten Roboter aus einer
Mehrzah! von Robotern generiert werden, ein moglichst fehlersicherer, von einem Bediener einzu-
leitender Verbindungsaufbau zu einen bestimmten Roboter aus einer Mehrzahl von Robotern ist
aber nicht angegeben.

In der US 5,488,277 A ist ein Verfahren zur Bewegungssteuerung einer Mehrzahl von mobiien
Robotern angegeben. Dieses System umfalt eine zentrale Steuerungsvorrichtung, welche via eine
drahtlose Signallibertragungsstrecke mit den mobilen Robotern in Kommunikationsverbindung
versetzt werden kann. In der Steuerungsvorrichtung ist dabei eine Reservierungstabelle zur Spei-
cherung vordefinierter Bewegungspfade fur jeden mobilen Roboter angelegt und dirigiert diese
Steuerungsvorrichtung einen der mehreren mobilen Roboter zu einem Zielroboter. Der entspre-
chende Roboter sucht sich sodann einen Weg zu dem von der Steuerungsvorrichtung vorgegebe-
nen Ziel. Diese geplante Weginformation wird an die Steuerungsvorrichtung ibergeben und von
dieser daraufhin tberpriift, ob dieser Pfad bereits vergeben oder noch frei ist. Falls dieser Weg
noch nicht reserviert wurde, wird der entsprechende mobile Roboter von der Steuerungsvorrich-
tung diesbeziiglich informiert. Der entsprechende mobile Roboter, welcher diese Informationen
tiber die erfolgreiche Wegreservierung empfangen hat, verfahrt sodann automatisch entlang dieser
reservierten Route.

Zudem tberwacht diese Steuerungsvorrichtung einen stérungsfreien Verkehrsablauf, indem
einzelne Roboter angehalten werden oder indem von einzelnen Robotern andere Routen befahren
werden sollen. Mit diesem System kann zwar verhindert werden, daR beim Einsatz einer Mehrzahl
von mobilen Robotern Kollisionen auftreten, der sichere Aufbau einer bestimmten, operativen
Verbindung zwischen zwei elektronischen bzw. elektromechanischen Einheiten wird jedoch nicht
angeregt.

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein mdglichst fehlersicheres Zuord-
nungsverfahren zu schaffen, ohne dafl die hierfir erforderlichen Manahmen gréReren Aufwand
nach sich ziehen. Eine weitere Aufgabe der Erfindung besteht darin, eine hierfiir geeignete Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung zu schaffen.

Die Aufgabe der Erfindung wird dadurch gelost, daB in einem Zuordnungs- bzw. Anmeldepro-
zeR zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung und der jeweiligen Maschine bzw.
einer Gegenstelle an der Maschine entweder mittels Schnittstellen zur gerichteten, drahtlosen
Anpeilung der korrespondierenden Gegenstelle oder mittels in der Sendereichweite bzw. in der
Empfangsempfindlichkeit abgestimmten Sende- und/oder Empfangseinrichtungen mit einem be-
grenzten, drtlichen Funktions- bzw. Wirkungsbereich eine eindeutige Zuordnungs- bzw. Anmelde-
verbindung aufgebaut wird und nach erkannter und erfolgter Zuordnung die vorgesehene Bedie-
nung und/oder Beobachtung der Maschine bzw. des Maschinenteils iiber ein anderes, standard-
méaBig vorgesehenes Dateniibertragungsmittel, beispielsweise {ber eine feste Vernetzung
und/oder tiber eine drahtlose Verbindung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung
und der ausgewahlten Maschine bzw. den ausgewahlten Maschinenteilen erfolgt.
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Vorteilhaft ist dabei, daR die Zuordnung der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung bzw.
des demgeméRen Handterminals zu einer bedienenden und/oder zu beobachtenden Anwendung
fur den Bediener Uberaus logisch und eindeutig ist. Dariiber hinaus erfolgt die erfindungsgeméfie
Zuordnung mit moglichst geringem Fehlerrisiko und ist der Zuordnungsablauf fiir den Bediener
wahrend der Arbeit klar erkennbar. Ein wesentlicher Vorteil der erfindungsgemaRen MaRnahmen
liegt auch darin, da der Anmelde- bzw. ZuordnungsprozeR in deutlich kiirzerer Zeit vorgenommen
werden kann und somit der eigentliche Bedien- bzw. Beobachtungsvorgang friihzeitiger ausgefiihrt
werden kann. Dariber hinaus sind keinerlei Unterlagen bzw. Pline mehr zu aktualisieren bzw. zu
warten, wodurch eine weitere Fehlerquelle bei der Bedienung bzw. Beobachtung aufgrund veraiter-
ter Daten, Unterlagen oder Pldne ausgeschaltet wird. Mit der erfindungsgeméRen Lésung ist
folglich eine Uberaus komfortable und schnelle Anmeldung einer Bedien- und/oder Beobachtungs-
einrichtung bzw. eines Handterminals an zu bedienende und/oder zu beobachtende Anwendungen
ermaglicht. Dartiber hinaus sind kaum noch Fehlbedienungen, wie diese bei der manuellen Einga-
be einer Nummer bzw. einer Adresse am Handterminal immer wieder aufgetreten sind, méglich.
Das erfindungsgeméRe Verfahren schiitzt also die Maschine oder das herzustellende Produkt und
auch Personen vor schwerwiegenden Schiden bzw. Verletzungen. Durch den gerichteten bzw.
den engen geographischen Funktions- bzw. Wirkungsbereich des Kommunikations- bzw. Ubertra-
gungskanals kann die Anmeldung bzw. Zuordnung sehr selektiv vorgenommen werden und kon-
nen Fehlzuordnungen nahezu ausgeschlossen werden. Der Anmelde- bzw. Zuordnungsvorgang ist
dabei fur den Anwender absolut klar und logisch erkennbar. Ein weiterer Vorteil besteht darin, daB
die Schnittstellen bzw. die Sende- und/oder Empfangseinrichtungen fiir die Schaffung des Ubertra-
gungs- bzw. Kommunikationskanals eine niedrige Bandbreite aufweisen kénnen und somit relativ
kostengiinstig ausgefiihrt werden kénnen. Der Austausch der eigentlichen Steuerungs- und/oder
Visualisierungsdaten erfolgt ndmlich {iber die bewahrten, funktionssicheren Dateniibertragungsmit-
tel, welche in einem entsprechenden Automatisierungssystem ohnehin implementiert sind.

Vorteilhaft sind dabei weiterfiihrende MaRnahmen nach Anspruch 2, da dadurch dem Anwen-
der die Wirkverbindung zur jeweiligen Maschine in akustischer und/oder in optischer Form eindeu-
tig signalisiert werden kann.

Weiters ist ein Vorgehen gemaR den im Anspruch 3 angegebenen Merkmalen vorteilhaft, weil
dadurch eine ungewolite Neuzuordnung bzw. Neuanmeldung der Bedien- und/oder Beobach-
tungseinrichtung an einer anderen Maschine ausgeschlossen werden kann und somit fehlerhafte
Bedienungsvorgange bzw. irrtiimliche Beobachtungsvorgénge ausgeschlossen werden kénnen.

Durch die in Anspruch 4 angegebenen MaRnahmen kann ein AbmeldeprozeR der Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung {iberaus rasch und besonders komfortabel ausgefiihrt werden.

Durch die MaRnahmen gemaR Anspruch 5 kann eine unbeabsichtigte bzw. ungewolite mehrfa-
che Anmeldung bzw. eine mehrfache Bedienung einer bestimmten Maschine bzw. eines bestimm-
ten Maschinenteiles ausgeschlossen werden.

Durch die MaRnahmen nach Anspruch 6 oder 7 wird einerseits ein hoher Bedienkomfort erzielt
und andererseits kann eine Zuordnung bzw. Anmeldung nur bewuft durch den Anwender erfoigen,
wodurch ungewolite Zuteilungen verhindert werden kénnen.

Nachdem die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung fiir den Anwender unmittelbar zu-
greifbar ist, kann durch die MaRnahmen gemaR Anspruch 8 eine augenblickliche und komfortable
Zuordnung eingeleitet werden, ohne daR der Anwender dabei seinen Standort wechseln muR.

Durch die MaRnahmen nach Anspruch 9 kénnen einerseits unbeabsichtige Zuordnungen des
Handterminals zu einer Maschine vermieden werden. Andererseits kdnnen dadurch ungewollte
Mehrfachzuordnungen des Handterminals zu mehreren, benachbart angeordneten Maschinen
verhindert werden.

Durch die Ausgestaltung nach Anspruch 10 wird eine nahezu uneingeschrankte Mobilitit des
Bedienterminals erzielt und kann der Verkabelungsaufwand auf ein Minimum reduziert bzw. génz-
lich erlibrigt werden.

Die Aufgabe der Erfindung wird unabhéngig davon aber auch dadurch gelost, dal} bei einer
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung eine weitere Schnittstelle fiir einen drahtlosen Verbin-
dungsaufbau zu einer korrespondierenden Gegenstelle bei oder auf der zu bedienenden und/oder
zu beobachtenden Maschine zur eindeutigen, selektiven Zuordnung bzw. Anmeldung der Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung bei einer oder mehreren zu bedienenden und/oder zu beobach-
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tenden Maschinen oder Maschinenteilen ausgebildet ist.

Vorteilhaft ist dabei, daR der Zuordnungs- bzw. Anmeldeprozef} in sehr kurzer Zeit vorgenom-
men werden kann und dariiber hinaus eine hohe Fehlersicherheit gegeben ist. Zudem ist der
Anmeldeproze® in einfacher Art und Weise ausfiihrbar und sind fir den Anwender kaum Schu-
lungsmaBnahmen erforderlich. Das mit dem erfindungsgemaRen Handterminal ausfihrbare Zuord-
nungs- bzw. Anmeldeverfahren ist dariiber hinaus fir den Anwender leicht versténdlich und wird
dem Anwender ein nahezu intuitives Auswahlverfahren fiir eine Maschine oder fiir Maschinenteile
ermdglicht.

Vorteilhaft dabei ist eine Weiterbildung nach Anspruch 12 oder 13, da dadurch eine eindeutige
Zuordnung der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung zu der gewiinschten Maschine durch
eine einfache Anpeilung dieser Maschine bzw. durch eine einfache Positionierung der Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung im Nahbereich der jeweiligen Maschine erfolgen kann.

Von Vorteil ist weiters eine Ausgestaltung nach Anspruch 14, da dadurch ein unidirektionaler
Dateniibertragungskanal aufgebaut werden kann und dadurch die fiir den automatisierten Anmel-
de- bzw. Zuordnungsproze erforderlichen Komponenten auf ein Minimum beschrankt werden
kdnnen.

Von Vorteil ist aber auch eine Ausgestaltung nach Anspruch 15, da dadurch gleichfalls eine
eindeutige und gezielte Zuordnung geschaffen werden kann und die Sendeeinrichtung hinsichtlich
der Sendeleistung bzw. Sendereichweite relativ hoch dimensioniert werden kann.

Es ist aber ebenso eine Ausgestaltung nach Anspruch 16 moglich, bei welcher dann der Be-
dien- und/oder Beobachtungseinrichtung die passive bzw. empfangende Komponente zugeteilt ist
und dadurch beispielsweise der Energieverbrauch der Bedien- und/oder Empfangseinrichtung
niedrig gehalten werden kann.

Die Ausgestaltung nach Anspruch 17 erméglicht einen kostengiinstigen Aufbau mit wenigen
elektronischen bzw. elektrotechnischen Komponenten.

Die Ausfiihrungsform nach Anspruch 18 erméglicht einen einfachen Aufbau einer gerichteten
Ubertragungsstrecke zwischen zwei voneinander distanzierten Einheiten.

Die Ausgestaltung nach Anspruch 19 erméglicht einen fehlersicheren und eindeutigen Zuord-
nungsaufbau auch uber weitldufigere Distanzen.

Bei der Ausfiihrungsform nach Anspruch 20 ist von Vorteil, da® der Anmeldevorgang bzw. der
ZuordnungsprozeR nur in einem engen Nahbereich mit einer Entfernung von lblicherweise weni-
gen Zentimetern bis in etwa einem Meter ausgefiihrt werden kann. Weiters ist von besonderem
Vorteil, da ein derartiges Transpondersystem als batterielos arbeitende Sende- und/oder Emp-
fangseinrichtung ausgebildet werden kann und daher der entsprechende Transponder in einfacher
Art und Weise dem Handterminal oder der jeweiligen Maschine zugeordnet werden kann. Aufwen-
dige Verkabelungen bzw. Implementierungen des Transponders in die Elektronik der Bedien-
und/oder Eingabeeinrichtung oder in die Steuereinrichtung der Maschine sind also nicht erforder-
lich. Es ist lediglich erforderlich, entweder an den zu bedienenden und/oder zu beobachtenden
Maschinen oder am Handterminal eine Lesevorrichtung fiir den Transponder vorzusehen und
bedeutet dies lediglich einen Eingriff in einen Teilbereich des elektronischen Steuerungssystems.
Dariiber hinaus kann durch das Transpondersystem in einfacher Art und Weise eine Codierung
des Zuordnungsprozesses geschaffen werden, wodurch Mehrfachzuordnungen vermieden bzw.
verhindert werden kdnnen.

Eine vorteilhafte Kommunikationsverbindung ist in Anspruch 21 gekennzeichnet. Vorteilhaft ist
dabei, daf} Kollisionen bzw. Uberschneidungen mit bereits bestehenden Infrarot- oder Funkverbin-
dungen ausgeschlossen werden kdnnen.

Weiters ist eine Ausgestaltung gemaR Anspruch 22 von Vorteil, da dadurch die Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung direkt mit der entsprechenden Gegenstelle an der vorgesehe-
nen Maschine zumindest kurzfristig kontaktiert werden mufd und somit jegliche Fehlzuordnungen
ausgeschlossen sind.

Vorteilhaft ist auch eine Ausgestaltung nach Anspruch 23, da dadurch eine vom Steuerungs-
system automatisch erkannte Mdglichkeit zur Zuordnung der Bedien- und/oder Beobachtungsein-
richtung zu einer Maschine vom Anwender bewuf3t einzuleiten ist und dadurch ungewollte Aufbau-
ten von Kommunikationsverbindungen vermieden werden kénnen. Alternativ oder in Kombination
dazu miissen gegebenenfalls automatisch vom Steuerungssystem detektierte Bedingungen bzw.
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Anzeichen fur eine eigentlich einzuleitende Abmeldung bzw. Trennung der Kommunikationsverbin-
dung vom Anwender quittiert werden, wodurch keine ungewoliten Trennungen von bestehenden
Daten- bzw. Kommunikationsverbindungen auftreten kénnen.

Durch die mogliche Weiterbildung gemaR Anspruch 24 kann ein System geschaffen werden,
mit welchem eine hochsichere Erfassung bzw. Uberwachung von Zuordnungs- und/oder Abmel-
dungsbedingungen hinsichtlich der vorgesehenen Orientierung oder Richtung und/oder hinsichtlich
der vordefinierten geografischen Ndhe von Kommunikationsvorrichtungen ermdéglicht ist.

SchlieBlich ist auch eine Ausgestaltung nach Anspruch 25 von Vorteil, da dadurch wahiweise
ein bidirektionaler und/oder ein unidirektionaler Kommunikationsweg aufgebaut werden kann. Vor
allem bei der Nutzung der bidirektionalen Kommunikation ist von Vorteil, daf eine mégliche Zuord-
nung, beispielsweise durch den Austausch und die Evaluierung von Kennungen bzw. Adressen,
gegengepruft werden kann. Weiters ist dadurch ein Austausch von Statusinformationen erméglicht,
wodurch hochzuverldssige Kommunikationsverbindungen entsprechend dem sogenannten
shand - shake“ - Verfahren aufgebaut werden kénnen. Weiters kdnnen dadurch beabsichtigte
Trennungen der Kommunikationsverbindung von den beteiligten Kommunikationsteilnehmern
bewertet werden, sodaR definierte bzw. unbedenkliche Trennungen der Kommunikationsverbin-
dung ermdglicht sind.

Die Erfindung wird im nachfolgenden anhand der in den Zeichnungen dargestelliten Ausfiih-
rungsbeispiele naher erlautert.

Es zeigen:

Fig. 1 ein Ausfiihrungsbeispiel einer Produktionszelle einer Automatisierungsanlage mit meh-
reren Manipulatoren und den jeweils zugeordneten Steuereinrichtungen in stark verein-
fachter, schematischer Darstellung;

Fig. 2 eine andere Ausfihrungsform einer Produktionszelle mit beispielsweise zwei mobilen
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtungen bzw. Handterminals, welche mit jeweils
einer der Maschinen bzw. einem der Manipulatoren der Produktionszelle in Wirkverbin-
dung versetzt werden;

Fig. 3 eine andere Ausfiihrungsform einer Automatisierungsanlage mit mehreren dicht zu-
sammenstehenden Maschinen bzw. Robotern und einem entsprechenden Handtermi-
nal in stark vereinfachter, schematischer Darstellung.

Einfihrend sei festgehalten, daR in den unterschiedlich beschriebenen Ausfiihrungsformen
gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen versehen werden,
wobei die in der gesamten Beschreibung enthaltenen Offenbarungen sinngemaR auf gleiche Teile
mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen Ubertragen werden kénnen. Auch
sind die in der Beschreibung gewéhlten Lageangaben, wie z.B. oben, unten, seitlich usw. auf die
unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figur bezogen und sind bei einer Lagednderung
sinngemal auf die neue Lage zu Ubertragen. Weiters kénnen auch Einzelmerkmale oder Merk-
malskombinationen aus den gezeigten und beschriebenen unterschiedlichen Ausfithrungsbeispie-
len flir sich eigensténdige, erfinderische oder erfindungsgemafe Lésungen darstellen.

In Fig. 1 ist eine Produktionszelle einer industriellen Automatisierungsanlage 1 veranschaulicht.
Die Automatisierungsanlage 1 kann dabei aus einem Verbund mehrerer derartiger oder andersarti-
ger Produktionszellen bestehen. Eine Produktionszelle umfalt wenigstens eine Maschine 2, bei-
spielsweise Roboter 3, oder sonstige Maschinenteile zur Automatisierung von technischen Prozes-
sen.

Eine Maschine 2 kann dabei ebenso aus mehreren Maschinenteilen bestehen und wirken die
einzelnen Maschinenteile in der gewlinschten Art und Weise auf ein herzustellendes bzw. zu
bearbeitendes Produkt 4 ein.

Im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel bearbeiten drei Roboter 3 bzw. drei eigenstindige Mani-
pulatoren beispielsweise ein zu produzierendes Kraftfahrzeug. Die Roboter 3 kénnen dabei durch
Schweiliroboter oder Manipulatoren zur Montage oder Behandlung von Bauteilen gebildet sein.

GemalR dem allgemein Ublichen Aufbau umfaflt jede Maschine 2 bzw. jeder Roboter 3 eine
Steuereinrichtung 5 bzw. kann alternativ oder zusatzlich auch eine zentrale Steuereinrichtung 5
vorgesehen sein, welche mit den jeweiligen Maschinen 2 bzw. Robotern 3 verbunden ist. Die
Steuereinrichtung 5 steht dabei mit den Aktoren und/oder mit den Sensoren bzw. Gebern der
Maschine 2 in Leitungsverbindung und kénnen somit Steuer- und/oder Regelkreise, beispielsweise
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fiir Antriebe und sonstige Komponenten der jeweiligen Maschine 2 aufgebaut werden.

Extern zur Maschine 2 angeordnete Steuereinrichtungen 5 sind Gblicherweise Uber elektrische
und/oder optische Leitungen 6 mit der jeweiligen Maschine 2 verbunden. Bevorzugt ist zur Minimie-
rung des Verkabelungsaufwandes zwischen den Steuereinrichtungen 5 und den Maschinen 2 ein
Bussystem 7 bzw. ein Netzwerk 8 fiir den geordneten Informations- bzw. Datenaustausch zwi-
schen den Steuereinrichtungen 5 und den jeweiligen Maschinen 2 ausgebildet. Dieses Bussystem
7 ist durch beliebige, aus dem Stand der Technik bekannte Vernetzungen, bevorzugt durch stan-
dardisierte Feldbussysteme, gebildet.

Anstelle eines drahtgebundenen Netzwerkes 8 ist es selbstversténdlich auch mdglich, eine
drahtlose Kommunikationsverbindung, beispielsweise eine Funkverbindung, zwischen allen bzw.
einzelnen Komponenten der Automatisierungsanlage 1 vorzusehen.

Zur Bedienung und/oder Beobachtung der einzelnen, zumeist dicht aneinandergereihten Ma-
schinen ist wenigstens eine Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 vorgesehen. Diese
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtungen 9 fiir die technische Anwendung bzw. fur die Ma-
schinen 2 sind wenigstens innerhalb der Produktionszelle bzw. innerhalb der Automatisierungsan-
lage 1 mobil. Dabei kann die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 als pultartige Vorrich-
tung mit einem eigenen Fahrwerk ausgebildet sein oder mit einem geeigneten Standsockel verse-
hen sein. Bevorzugt ist die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 derart ausgebildet, daf
sie von einem Benutzer mithelos getragen werden kann, und somit an beliebigen Stellen innerhalb
der Automatisierungsanlage 1 positioniert werden kann. Die Bedien- und/oder Beobachtungsein-
richtung 9 ist demnach durch ein sogenanntes Handterminal 10 gebildet, das auf der Handflache
bzw. auf dem Unterarm des Benutzers aufgelegt werden kann. :

Zur Beobachtung und gegebenenfalls zur erleichterten Bedienung der Maschine 2 weist die
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 eine Anzeigevorrichtung 11 auf. Diese optische
Anzeigevorrichtung 11 kann dabei durch eine LCD-Anzeige oder durch einen graphikfahigen,
méglichst flachen Bildschirm gebildet sein. Auf dieser Anzeigevorrichtung 11 kénnen beispielswei-
se ein Anlagenschema, ProzeRdaten, Bedienhinweise, Kontrollelemente und dergleichen visuali-
siert werden.

Zur Bedienung einer Maschine 2 umfaft die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 we-
nigstens eine Eingabevorrichtung 12, beispielsweise in Art von Drucktasten, Schaltern, Drehreg-
lern, Zeigevorrichtungen, Steuerhebeln und dgl. Gegebenenfalls konnen die Anzeigevorrichtung 11
und die Eingabevorrichtung 12 auch kombiniert werden und in Art eines beriihrungssensitiven
Bildschirms bzw. Touch-Screen vorgesehen sein. Ebenso kdnnen einzelne Anzeigevorrichtungen
11, beispielsweise Kontrolleuchten in Eingabevorrichtungen 12, beispielsweise Tasten, integriert
sein, um so den jeweiligen Schaltzustand optisch signalisieren zu kdnnen.

Zum Informations- bzw. Datenaustausch zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrich-
tung 9 und der Steuereinrichtung 5 ist zumeist eine Leitungsverbindung vorgesehen. Selbstver-
standlich ist es auch mdglich, zur Informationstibertragung zwischen der Steuereinrichtung 5 und
der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 drahtlose Kommunikationssysteme aufzubauen
und dadurch eine hohe Mobilitat aufgrund der leitungsungebundenen Ausbildung der Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung 9 zu erzielen. Speziell bei einer leitungsgebundenen Verbin-
dung ist an der Steuereinrichtung 5 und/oder im Netzwerk 8 wenigstens eine Steckverbindung 13
vorgesehen. Mittels dieser Steckverbindung 13 ist dann die Bedien- und/oder Beobachtungsein-
richtung 9 in das Steuerungssystem einbindbar. Diese Steckverbindungen 13 kénnen dabei an der
zentral liegenden Steuereinrichtung 5, beispielsweise an einem Schaltschrank, angeordnet sein,
oder durch Netzwerkdosen im Leitungsverbund zwischen den einzelnen Einheiten gebildet sein.
Das Handterminal 10 soll dabei iiber die Steckverbindung 13 an beliebigen Stellen innerhalb der
Automatisierungsanlage 1 angekoppelt und mit der jeweiligen Maschine 2 in Wirkverbindung
versetzt werden kénnen.

Mittels der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 kénnen einzelne Maschinen 2 bzw.
einzelne Maschinenteile aus der Gruppe der dicht aneinander gereihten Maschinen 2 selektiv
bedient und/oder hinsichtlich ihrer Funktions- oder Arbeitsweise beobachtet bzw. kontrolliert wer-
den. Unter anderem kann die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 auch dazu verwendet
werden, um Verarbeitungs- bzw. Bewegungsabldufe der Maschine 2 bzw. des Roboters 3 zu
programmieren. Hierfiir verwendet der Bediener die Eingabevorrichtung 12 des Handterminals 10
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und gibt dadurch Bewegungsablaufe vor, welche in einem Speicher der Steuereinrichtung 5 hinter-
legt werden. Dieser auch als “teach-in-modus" bezeichnete Vorgang verlangt vom Bediener &u-
RBerste Prazision und kdnnen irrtimliche oder fehlerhafte Bedienungen hohe Schiden an der
Maschine 2 oder am Produkt 4 verursachen. Nach erfolgreichem AbschluR des ,Lernprozesses* fiir
die Maschine 2 kann das entsprechend abgespeicherte Steuerungsprogramm beliebig oft abgeru-
fen werden, wodurch der Bearbeitungsvorgang nunmehr automatisiert ablaufen kann.

Auch fiir Kontroll- bzw. Priifzwecke und/oder Diagnosefunktionen ist die Bedien- und/oder Be-
obachtungseinrichtung 9 fallweise in das Steuerungssystem einzukoppeln und der ordnungsgema-
e Ablauf der Automatisierungsanlage bzw. der Maschine 2 zu priifen. Irtimliche bzw. fehlerhafte
Beobachtungen der Anlage konnen ebenso schwerwiegende Folgen nach sich ziehen. Dies vor
allem dann, wenn durch den Irrglauben des Bedieners falschlicherweise in die Steuereinrichtung 5
eingegriffen wird und dessen Ablauf veréndert wird.

Vor allem die variable Position des Anwenders der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung
9 stellt dabei eine gewisse Fehlerquelle dar. Um die Maschinen 2 bestmdglich einsehen bzw.
beobachten zu kénnen, ist die nahezu uneingeschrénkte Mobilitat des Bedieners aber ein unaus-
weichliches Erfordernis. Eine Zuordnung zwischen dem als Steuer- bzw. Beobachtungsorgan
fungierenden Handterminal 10 und der aktiv mit diesem Handterminal 10 in Verbindung stehenden
Maschine 2 ist dadurch jedoch nicht mehr klar erkennbar.

Durch die komplexe und vielfach uniibersichtliche Verkabelung der einzelnen Maschinen 2 in-
nerhalb einer Automatisierungsanlage 1 bzw. Produktionszelle mit vielen autarken und dicht zu-
sammenstehenden Maschinen 2 ist es fiir einen Bediener also schwierig, die Ubersicht zu bewah-
ren und ordnungsgeméaRe Kommunikationsverbindungen aufzubauen. Insbesondere durch die Art
der Umgebung, die Art der Anwendung und durch die variable Position des Bedieners zu einer zu
bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine 2 kénnen Probleme bei der Bedienung
und/oder Beobachtung von Maschinen oder Anlagenteilen mittels dem tragbaren Handterminal 10
auftreten. Insbesondere bei komplexen Produktionszellen mit vielen autarken und dicht zusam-
menstehenden Maschineneinheiten, welche eine komplexe, uniibersichtliche Verkabelung oder
eine kabellose Verbindung bzw. einen NetzwerkanschluB aufweisen, sind Schwierigkeiten bei der
Zuordnung des Handterminals 10 zur jeweiligen Maschine 2 nicht auszuschlielen. Dies vor allem
auch deshalb, da keine klar erkennbare Zuordnung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungs-
einrichtung 9 und der zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Anwendung mehr hergestellt
werden kann. Es besteht dadurch die Gefahr der Fehlbedienung und somit von Unfallen mit Schi-
den materieller Art, sowie die Gefahrdung von Leben und Gesundheit von im Umkreis der Maschi-
nen 2 stehenden Personen.

In Fig. 2 sind wiederum mehrere Maschinen 2 bzw. Roboter 3 schematisch angedeutet. Ein-
zelne dieser Maschinen 2 sind untereinander iiber das Bussystem 7 bzw. das Netzwerk 8 verbun-
den und an eine zentral angeordnete Steuereinrichtung 5 angeschlossen. Ebenso sind einzelne
der Maschinen 2 iber direkt verdrahtete Leitungsverbindungen mit jeweils zugeordneten, extern
angeordneten Steuereinrichtungen 5 leitungsverbunden. Wie dies mit strichpunktierten Linien
angedeutet wurde, kann auch zwischen einzelnen, distanziert zueinander angeordneten Steuerein-
richtungen 5 eine Kommunikationsverbindung aufgebaut sein.

Eine geeignete Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 ist dabei wiederum an beliebigen,
fur die Bedienung und/oder Beobachtung als am giinstigsten erachteten Stellen in das Netzwerk 8
einbindbar, wie dies durch Knotenpunkte schematisch veranschaulicht wurde. Hierfiir kann wieder-
um eine mdglichst flexible Leitung 6 zwischen dem Handterminal 10 und der mit Kabeln aufgebau-
ten Vernetzung der Maschinen 2 bzw. zu den direkt verlaufenden Leitungen 6 vorgesehen sein.

Mit der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 kénnen einzelne der Maschinen 2 aus
der Gruppe der Maschinen 2 gesteuert bzw. beobachtet werden. Wie aus Fig. 2 klar ersichtlich ist,
kann alleinig durch die Anbindung der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 an das Netz-
werk 8 bzw. an das Leitungssystem der Steuereinrichtung 5 keine Zuordnung zur jeweiligen Ma-
schine 2 erkannt werden, nachdem die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 an beliebigen
Stellen innerhalb des Leitungssystems in das Steuerungssystem einkoppelbar ist.

Um hierbei eine fehlersichere Zuordnung der mobilen bzw. tragbaren elektronischen Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung 9 zu wenigstens einer Maschine 2 oder wenigstens einem
Maschinenteil aus der Vielzahl der bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen 2 oder Maschinen-
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teilen zu erreichen, ist ein Zuordnungs- bzw. Anmeldeprozel vorgesehen. Bei diesem Zuordnungs-
bzw. Anmeldeprozef zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 und der jeweili-
gen Maschine 2 wird mittels miteinander korrespondierenden Schnittstellen 14, 15 eine Verbindung
aufgebaut.

Diese Schnittstellen 14, 15 kénnen dabei durch Schnittstellen fiir einen drahtiosen Verbin-
dungsaufbau mit gerichteter Charakteristik zur Anpeilung der korrespondierenden Schnittstelle 14
oder 15 bzw. der entsprechenden Gegenstelle gebildet sein. Alternativ dazu kénnen die miteinan-
der korrespondierenden Schnittstellen 14, 15 anstelle der richtungsgebundenen Kommunikations-
fahigkeit reichweitenbegrenzt ausgebildet sein bzw. eine definierte Empfangsempfindlichkeit auf-
weisen.

Die Schnittstellen 14, 15 umfassen miteinander korrespondierende Sende- und/oder Empfang-
seinrichtungen 16, 17, zwischen welchen bevorzugt ein leitungsloser Informationskanal aufgebaut
werden kann.

Zum Aufbau eines bidirektionalen Ubertragungskanals 18 umfalt jede der Schnittstellen 14
und 15 eine Sendeeinrichtung 19 sowie eine Empfangseinrichtung 20. ZweckméRigerweise ist
aber eine der Schnittstellen 14, 15 durch eine Sendeeinrichtung 19 gebildet und die dazu korres-
pondierende weitere Schnittstelle 14 bzw. 15 ist durch eine Empfangsvorrichtung 20 gebildet, um
wenigstens einen unidirektionalen Ubertragungskanal 18 zwischen den zwei Schnittstellen 14, 15
aufbauen zu kénnen.

Wesentlich ist dabei, dafl die Sendeeinrichtung 19 entweder eine klare, richtungsgebundene
Sendecharakteristik zur eindeutigen Anpeilung einer korrespondierenden Gegenstelle bzw. Emp-
fangseinrichtung 20 oder eine klar und mdglichst scharf begrenzte Sendereichweite aufweist.
Alternativ oder in Kombination dazu kann auch die Empfangseinrichtung 20 eine eindeutige und
moglichst scharf abgegrenzte Empfangsempfindlichkeit aufweisen bzw. nur Signale empfangen
kénnen, welche aus einer bestimmten, vordefinierten Richtung kommen.

Die Sende- bzw. Empfangscharakteristik der Sendeeinrichtung 19 bzw. der Empfangseinrich-
tung 20 weist dabei Ublicherweise eine Keulenform auf. In Abhéngigkeit der jeweils verwendeten
Ubertragungsmethode umfaRt die Sendeeinrichtung 19 Antennen, elektrisch/optische oder elekt-
risch/akustische Signalwandler oder dgl. In entsprechender Weise umfassen die hierflr entspre-
chend ausgebildeten Empfangseinrichtungen 20 Empfangsantennen, optisch/elektrische bzw.
akustisch/elektrische Wandler oder dgl.

Mittels den méglichst richtungsgebundenen oder in der Sendereichweite bzw. Empfangsemp-
findlichkeit begrenzten Sende- und/oder Empfangseinrichtungen 16, 17 kann eine eindeutige
Zuordnung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 und der jeweils vorgesehe-
nen Maschine 2 in vorteilhafter Art und Weise erzielt werden. Die Sende- und/oder Empfangsein-
richtungen 16, 17 kénnen dabei entweder permanent in Betrieb sein oder aber auch bei Erfordernis
durch den Benutzer gezielt aktiviert werden. Durch die richtungsgebundene bzw. ortlich begrenzte
Kommunikationsfahigkeit der Schnittstellen 14, 15 bzw. der miteinander korrespondierenden
Sendeeinrichtung 19 und Empfangseinrichtung 20 wird sichergestellt, daR die Bedien- und/oder
Beobachtungseinrichtung 9 nur einer ganz bestimmten, ausgewahlten Maschine 2 zugeordnet
werden kann und irrtimliche Fehlzuordnungen nahezu ausgeschlossen werden kénnen.

Es ist dabei vollig belanglos, ob die Sendeeinrichtung 19 der Bedien- und/oder Beobachtungs-
einrichtung 9 oder der zu steuernden und/oder zu beobachtenden Maschine 2 zugeordnet ist.
Bevorzugt ist jedoch die Sendeeinrichtung 19 als aktives Element der Bedien- und/oder Beobach-
tungseinrichtung 9 zugeordnet und die damit korrespondierende Empfangseinrichtung 20 ist im
Bereich der zu steuernden Maschine 2 bzw. dem zu steuernden und/oder zu beobachtenden
Maschinenteil plaziert.

Wie vor allem der Darstellung in Fig. 2 zu entnehmen ist, kann ein Funktions- bzw. Wirkungs-
bereich 21 der Sende- und/oder Empfangseinrichtungen 16, 17 in Draufsicht eine Kreisform ein-
nehmen bzw. rdumlich gesehen eine Kugelform aufweisen. Selbstverstandlich ist es, wie in strich-
punktierten Linien dargestellt wurde, auch méglich, dal der Funktions- bzw. Wirkungsbereich 21
bezugnehmend auf eine horizontale Ebene keulenformig, trapezférmig, nierenférmig oder dgl.
gestaltet ist. Selbstverstandlich ist es auch méglich, daR die Sendeeinrichtung 19 gegeniber den
Empfangseinrichtungen 20 einen andersartigen Funktions- bzw. Wirkungsbereich 21 aufweist.
Bevorzugt weist jedoch die Empfangseinrichtung 20 einen annéhernd kreisférmigen Funktions-
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bzw. Wirkungsbereich 21 auf und ist im Gegensatz dazu der Funktions- bzw. Wirkungsbereich 21
der Sendeeinrichtung 19 keulenférmig bzw. langlich ausgebildet.

Wird dann ein gewlinschter Zuordnungs- bzw. Verbindungsaufbau zwischen den Schnittstellen
14 und 15 der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 und der jeweiligen Maschine bzw.
einer kleinen Gruppe von Maschinen 2 erkannt, so erfolgt die vorgesehene Steuerung und/oder
Bedienung der Maschine 2 bzw. des Maschinenteils bevorzugt tber ein anderes, standardmaRig
vorgesehenes Dateniibertragungsmittel 22, beispielsweise iiber eine feste Vernetzung, insbeson-
dere (ber das Netzwerk 8, und/oder Uber eine drahtlose Verbindung, insbesondere iber eine
Funkverbindung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 und der ausgewihiten
Maschine 2 bzw. den ausgewahlten Maschinenteilen. Dieses standardméRig vorgesehene Uber-
tragungsmittel 22 ist dabei das liblicherweise verwendete, bereits ausgefiihrte Netzwerk 8 bzw. die
allgemein {bliche Leitungsverbindung zwischen der jeweiligen Steuereinrichtung 5 und der Ma-
schine 2.

In Fig. 3 ist gleichfalls eine Anordnung mehrerer Maschinen 2 bzw. mehrerer Maschinenteile
veranschaulicht, welche mittels einer geeigneten Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9
angesteuert und/oder in ihrer Funktions- bzw. Arbeitsweise Uberpriift werden kdnnen. Die Maschi-
nen 2 bzw. Roboter 3 einer FertigungsstraBe 23 sind dabei wiederum miteinander vernetzt
und/oder stehen einzelne Maschinen 2 in drahtloser Verbindung, bevorzugt in Funkverbindung.
Hierbei ist jeder Maschine 2 eine eigenstéandige Steuereinrichtung 5, beispielsweise eine speicher-
programmierbare Steuerung (SPS) zugeordnet und sind die einzelnen Steuereinrichtungen 5
beispielsweise Uber ein standardisiertes Feldbussystem miteinander leitungsverbunden.

Die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 ist ebenso an dieses Netzwerk 8 fir die
Steuereinrichtungen 5 bzw. fir die speicherprogrammierbaren Steuervorrichtungen der Maschinen
2 anschaltbar. Dies erfolgt iiblicherweise ebenso Uber eine Leitung 6 am Handterminal 10. Es ist
dabei nicht erforderlich, daR die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 in der Nahe der zu
bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine 2 an das Netzwerk angeschlossen ist, son-
dern kann das Handterminal 10 an einer beliebigen Stelle innerhalb der Vernetzung angeschlossen
werden. Doch auch wenn die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 direkt an der jeweiligen
Maschine 2 angeschlossen wird, kann es durch Unachtsamkeiten zu falschen Verbindungen und
somit zu fehlerhaften Steuerungs- bzw. Beobachtungsabliufen kommen.

Die Gefahr der fehlerhaften Zuordnung der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 wird
durch die Ausbildung der erfindungsgeméRen Kommunikationsverbindung bzw. durch Anwendung
des erfindungsgeméafRen Zuordnungsverfahrens auf ein Minimum reduziert.

Im dargestellten Ausfithrungsbeispiel weist das Handterminal 10 eine optische Sendeeinrich-
tung 19, beispielsweise flr Infrarotsignale, Laserstrahlen oder sonstige optische Signale auf. An
den Maschinen 2 ist eine zum Empfang der ausgesandten optischen Signale geeignete optische
Empfangseinrichtung 20 ausgebildet, welche demnach beispielsweise durch Infrarotsensoren,
Infrarotdioden, Laserdioden oder sonstige geeignete optische Sensoren gebildet ist. Zwischen der
optischen Sendeeinrichtung 19 und der optischen Empfangseinrichtung 20 ist dabei ein definierter
Ubertragungskanal 18 aufbaubar, (iber welchen die Steuereinrichtung 5 bzw. die Steuerelektronik
der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 einen Anmeldevorgang bzw. einen Zuord-
nungsprozell eindeutig erkennt. Danach erfolgt die eindeutige Zuordnung der Bedien- und/oder
Beobachtungseinrichtung 9 zur jeweiligen Maschine 2. Der eigentliche Datenaustausch zur Bedie-
nung und/oder Beobachtung der Maschine 2 lauft tiber das weitere Dateniibertragungsmittel 22,
beispielsweise Uber die Leitung 6 und das Netzwerk 8.

Gegebenenfalls wére es auch méglich, einzelne zur Beobachtung und/oder Steuerung der Ma-
schine erforderlichen Daten iber den Ubertragungskanal 18 zwischen den beiden Schnittstellen 14
und 15 zu leiten und dadurch eine teilweise Entlastung des Netzwerkes 8 zu erreichen. Anstelle
der optischen Sende- und/oder Empfangseinrichtungen 16, 17 ist es selbstverstdndlich auch
méglich, den Zuordnungs- bzw. Verbindungsaufbau mit kapazitiven, induktiven, elektromagneti-
schen oder akustischen Sende- und/oder Empfangseinrichtungen 16 aufzubauen. Hierbei sind
entweder Lesespulen 23, elektrisch/akustische bzw. akustisch/elektrische Wandler 24, Sendean-
tennen 25 und/oder Empfangsantennen 26 fiir elektromagnetische Wellen und/oder Kapazitats-
sensoren 27 vorgesehen. Alle diese vorgenannten Detektions- bzw. Sendemittel sind einerseits der
jeweiligen Maschine 2, beispielsweise einem Manipulatorarm des Roboters 3 stationér zugeordnet
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und andererseits der mobilen Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 zugeteilt.

Alternativ dazu ist es auch denkbar, daR die miteinander korrespondierenden Schnittstellen 14,
15 durch Kontaktstifte 28 und/oder durch einen Kontaktierungsstab oder durch wenigstens eine
elektrische Kontaktfliche zu einem korrespondierenden Gegenkontakt an der zu bedienenden
und/oder zu beobachtenden Maschine 2 gebildet sind. In diesem Fall mu der Bediener der Be-
dien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 mit dem Handterminal 10 die Gegenkontakte 29 an der
gewiinschten Maschine 2 kontaktieren, um mit dieser in Wirkverbindung versetzt zu werden.

Ein erfolgter Zuordnungs- bzw. Verbindungsaufbau wird wenigstens an der jeweiligen Maschi-
ne 2 oder aber auch an der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 mittels einem geeigneten
Signalgeber, beispielsweise mit einer Signalleuchte 30 signalisiert. Es ist selbstverstéandlich auch
moglich akustische und/oder grafische Signalgeber, beispielsweise Symbole oder Zeichen, an der
Maschine und an der jeweiligen Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung zu aktivieren. Insbe-
sondere die Zeichen bzw. Symbole an der Maschine kénnen auch durch eindeutig identifizierende
Tafeln, Aufkleber oder dgl. gebildet sein. Zur eindeutigen Unterscheidung, welche Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung 9 mit welcher Maschine 2 bzw. mit welcher Maschinengruppe
verbunden ist, konnen die Signalgeber unterschiedliche Signalisierungsarten verwenden. Die
einzelnen Signale kénnen sich dabei in der Intensitat und/oder in der Frequenz und/oder in der
Signalisierungsfarbe unterscheiden. Vor allem bei Einsatz einer Bedien- und/oder Beobachtungs-
einrichtung 9 mit einer grafikfahigen Anzeigevorrichtung 11 kann auch ein Abbild der Anlage visua-
lisiert und die jeweils aktiv zugeordnete Maschine 2 auf der Anzeigevorrichtung 11 hervorgehoben
werden.

ZweckmaBigerweise wird die Zuordnungs- bzw. Anmeldeverbindung zwischen der Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung 9 und der jeweiligen Maschine 2 zyklisch Uberprift und bei
Abbruch bzw. Abri der gerichteten Zuordnungs- bzw. Anmeldeverbindung die Steuerungs-
und/oder Beobachtungsverbindung (iber die Dateniibertragungsmittel- 22 beendet bzw. unterbro-
chen.

ZweckmaBigerweise ist im Steuerungssystem oder in der Bedien- und/oder Beobachtungsein-
richtung 9 ein Zeitgeber bzw. Timer implementiert, mit welchem eine Zeitgrenze definiert werden
kann, innerhalb welcher eine aktive Zuordnung aufrecht gehalten wird, auch wenn keine Steue-
rungs- und/oder Beobachtungsaktivitdten vorliegen. Wird diese Zeitgrenze iberschritten, weil der
Anwender beispielsweise die Halle verlassen hat oder weil er quasi vergessen hat sich aktiv ab-
zumelden, so erfolgt die Trennung der Datenverbindung zur Maschine 2 automatisch und muf}
diese erforderlichenfalls erneut wieder aufgebaut werden.

GemaR einer vorteilhaften Weiterbildung kann wahrend dem AnmeldeprozeR von der Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung 9 ein Code bzw. eine Kennung 31 ausgesandt werden und von
der diese Kennung bzw. diesen Code empfangenden Gegenstelle bzw. Schnittstelle 15 Gber das
iibliche Dateniibertragungsmedium 22 riickiibermittelt werden und anschlieBend von der die Ken-
nung 31 zur vorausgesandten Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 auf Gliltigkeit gepriift
werden. Selbstverstindlich ist es auch méglich, daf der einzigartige, unverwechselbare Code von
der Schnittstelle 15 an der Maschine 2 ausgesandt wird und von der Schnittstelle 14 am Handter-
minal 10 empfangbar ist.

Die Zuordnung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 und der jeweiligen
zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine kann bei Eintritt in den Funktions- bzw.
Wirkungsbereich der Sende- und/oder Empfangseinrichtungen 16, 17 automatisch erfolgen. Alter-
nativ dazu kann durch einen einfachen Quittiervorgang die mégliche Zuordnung bestétigt werden.
Die Quittierung erfolgt dabei bevorzugt mittels einem Bedienelement an der Bedien- und/oder
Beobachtungseinrichtung 9.

Der Wirkungs- bzw. Funktionsbereich der Sende- und/oder Empfangseinrichtungen 16, 17 liegt
in einem engen Nahbereich um die Maschinen 2 und/oder um die Bedien- und/oder Beobach-
tungseinrichtungen 9.

Der Ordnung halber sei abschlieRend darauf hingewiesen, daR zum besseren Versténdnis des
erfindungsgemaRen Zuordnungsverfahrens dessen MaRnahmen allgemein erldutert bzw. die
Bestandteile des Bedien- und/oder Beobachtungsgerites 9 teilweise unmalstéblich und/oder
vergrofert und/oder verkleinert dargestelit wurden.

Die den eigenstandigen erfinderischen Ldsungen zugrundeliegende Aufgabe kann der
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Beschreibung entnommen werden.

Vor allem kdnnen die einzelnen in den Fig. 1; 2; 3 gezeigten Ausfiihrungen und MaRnahmen
den Gegenstand von eigenstédndigen, erfindungsgeméRen Lésungen bilden. Die diesbeziiglichen,
erfindungsgeméflen Aufgaben und Lésungen sind den Detailbeschreibungen dieser Figuren zu
entnehmen.

Bezugszeichenaufstellung

Automatisierungsanlage
Maschine

Roboter

Produkt
Steuereinrichtung

Leitung

Bussystem

Netzwerk

Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung
Handterminal

Anzeigevorrichtung
Eingabevorrichtung
Steckverbindung
Schnittstelle
Schnittstelle

Sende- und/oder Empfangseinrichtung
Sende- und/oder Empfangseinrichtung
Ubertragungskanal

Sendeeinrichtung
Empfangseinrichtung

Funktions- bzw. Wirkungsbereich
Dateniibertragungsmittel
Lesespule

Wandler

Sendeantenne

Empfangsantenne
Kapazitatssensor
Kontaktstift
Gegenkontakt
Signalleuchte

Kennung

PATENTANSPRUCHE:

Verfahren zur Zuordnung einer mobilen elektronischen Bedien- und/oder Beobachtungs-
einrichtung (9) zu wenigstens einer Maschine (2) oder wenigstens einem Maschinenteil
aus einer Gruppe oder einer Vielzahl von bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen (2)
oder Maschinenteilen, beispielsweise Robotern (3), dadurch gekennzeichnet, daf in ei-
nem Zuordnungs- bzw. Anmeldeprozef zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungsein-
richtung (9) und der jeweiligen Maschine (2) bzw. einer Gegenstelle an der Maschine (2)
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entweder mittels Schnittstellen (14, 15) zur gerichteten, drahtiosen Anpeilung der korres-
pondierenden Gegenstelle oder mittels in der Sendereichweite bzw. in der Empfangsemp-
findlichkeit abgestimmten Sende- und/oder Empfangseinrichtungen (16, 17) mit einem be-
grenzten, ortlichen Funktions- bzw. Wirkungsbereich (21) eine eindeutige Zuordnungs-
bzw. Anmeldeverbindung aufgebaut wird und nach erkannter und erfolgter Zuordnung die
vorgesehene Bedienung und/oder Beobachtung der Maschine (2) bzw. des Maschinenteils
iiber ein anderes, standardmaBig vorgesehenes Datenibertragungsmittel (22), beispiels-
weise iiber eine feste Vernetzung und/oder iiber eine drahtiose Verbindung zwischen der
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) und der ausgewéhiten Maschine (2) bzw.
den ausgewahlten Maschinenteilen erfolgt.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dal ein erfolgter Zuordnungs-
bzw. Verbindungsaufbau wenigstens an der jeweiligen Maschine (2) und/oder an der Be-
dien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) deutlich signalisiert wird.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daR eine aktive Zuordnung
bzw. Anmeldung einer Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) an einer oder meh-
reren Maschinen (2) oder Maschinenteilen nur durch eine gezielte bzw. bewuRRte Abmel-
dung des Anwenders durch Betétigung wenigstens eines Bedienelementes einer Eingabe-
vorrichtung (12) der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) oder einer Steuerein-
richtung (5) der Maschine (2) oder des Maschinenteils erfolgt.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daR die Zuordnungs- bzw.
Anmeldeverbindung nach einem gliltigen AnmeldeprozeR zyklisch tberprift wird und bei
Abri oder Unterbrechung der gerichteten Zuordnungs- bzw. Anmeldeverbindung die
Steuerung und/oder Beobachtung der Maschine (2) entweder automatisch oder durch ein-
fache Quittierung der Abmeldungsmaglichkeit durch den Anwender beendet wird.
Verfahren nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, dal beim Anmeldeproze von der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung
(9) eine Kennung (31) bzw. ein Code ausgesandt wird und von der diese Kennung (31)
empfangenden Gegenstelle bzw. Maschine (2) entweder {iber das iibliche Datentibertra-
gungsmittel (22) oder tber den gleichen, drahtlosen Ubertragungskanal (18) wieder riick-
tibermittelt und von der die Kennung (31) zuvor aussendenden Bedien- und/oder Beobach-
tungseinrichtung (9) auf Guiltigkeit geprft wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, daR die Zuordnung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9)
und der jeweiligen zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine (2) bei Eintritt in
den Funktions- bzw. Wirkungsbereich (21) der Sende- und/oder Empfangseinrichtung
(16, 17) automatisch oder nach einfacher Quittierung der mdglichen Zuordnung erfolgt.
Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet,
daR die Zuordnung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) und der
jeweiligen zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine (2) bei Vorliegen der ge-
richteten Verbindung automatisch oder im Anschiuf an eine aktive Quittierung der mdgli-
chen Zuordnung erfolgt.

Verfahren nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, daR die Quittierung der
Zuordnung mittels eines Bedienelementes an der Bedien- und/oder Beobachtungseinrich-
tung (9) erfolgt.

Verfahren nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, daR der Funktions- bzw. Wirkungsbereich (21) der Sende- und/oder Empfang-
seinrichtungen (16, 17) in einem engen Nahbereich um die Maschinen (2) und/oder um die
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) liegt.

Verfahren nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, daR die drahtlose Verbindung durch eine Funkverbindung gebildet ist.

Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung mit einer Eingabevorrichtung mit mehreren
Bedienelementen und/oder einer optischen Anzeigevorrichtung sowie mit wenigstens einer
Schnittstelle zu wenigstens einer Steuereinrichtung fir eine oder mehrere Maschinen oder
Maschinenteile, beispielsweise Roboter, insbesondere zur Verwendung fur ein Verfahren
nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
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dal} eine weitere Schnittstelle (14; 15) fiir einen drahtlosen Verbindungsaufbau zu einer
korrespondierenden Gegenstelle bei oder auf der zu bedienenden und/oder zu beobach-
tenden Maschine (2) zur eindeutigen, selektiven Zuordnung bzw. Anmeldung der Bedien-
und/oder Beobachtungseinrichtung (9) bei einer oder mehreren zu bedienenden und/oder
zu beobachtenden Maschinen (2) oder Maschinenteilen ausgebildet ist.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet,
daB die Schnittstelle (14; 15) eine Sendeeinrichtung (19) mit gerichteter Sendecharakteris-
tik umfafit.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach Anspruch 11 oder 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dal die Schnittstelle (14; 15) eine Sendeeinrichtung (19) mit einer &rtlich be-
grenzten oder einer auf den umliegenden Nahbereich begrenzten Sendecharakteristik um-
faf3t.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 13, dadurch gekennzeichnet, daR die Gegenstelle durch eine mit der Sendeeinrich-
tung (19) korrespondierende Empfangseinrichtung (20) gebildet ist.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 14, dadurch gekennzeichnet, daR die Gegenstelle durch eine Empfangseinrichtung
(20) mit definiert begrenzter Empfangsempfindlichkeit gebildet ist.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 15, dadurch gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) der Bedien- und/oder Be-
obachtungseinrichtung (9) eine Empfangseinrichtung (20) fiir von der Sendeeinrichtung
(19) im Bereich einer Maschine (2) ausgesandte Signale umfalit.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 16, dadurch gekennzeichnet, daf8 die Zuordnungsverbindung zwischen der Sende-
einrichtung (19) und der Empfangseinrichtung (20) unidirektional aufgebaut ist.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 17, dadurch gekennzeichnet, daR die Schnittstelle (14; 15) durch eine optische Sen-
deeinrichtung (19) fiir Infrarotsignale oder Laserlicht gebildet ist.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 18, dadurch gekennzeichnet, daR die Schnittstelle (14; 15) durch eine Sendeeinrich-
tung (19) fur elektromagnetische Wellen gebildet ist.

- Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 19, dadurch gekennzeichnet, daR die miteinander korrespondierende Sendeeinrich-
tung (19) und Empfangseinrichtung (20) durch ein Transpondersystem gebildet ist.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 20, dadurch gekennzeichnet, dal die Schnittstelle (14; 15) durch eine akustische
Sendeeinrichtung (19), beispielsweise fiir Ultraschallsignale, gebildet ist.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 21, dadurch gekennzeichnet, daft die Schnittstelle (14; 15) entweder durch Kontakt-
stifte (28) und/oder einen Kontaktierungsstab oder durch eine elektrische Kontaktfiziche zu
einem korrespondierenden Gegenkontakt (29) an der zu bedienenden und/oder zu beo-
bachtenden Maschine (2) gebildet ist.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 22, dadurch gekennzeichnet, da® ein Bedienelement der Eingabevorrichtung zur ge-
Zielten An- und/oder Abmeldung der Zuordnung vorgesehen ist.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 23, dadurch gekennzeichnet, daf eine DistanzmeRvorrichtung und/oder eine Positi-
onserfassungsvorrichtung zur Ermittlung der Entfernung der Bedien- und/oder Beobach-
tungseinrichtung (9) relativ zur einer Maschine (2) oder zu einem Maschinenteil ausgebil-
det ist.

. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspriiche 11
bis 24, dadurch gekennzeichnet, dal die Schnittstelle (14; 15) durch eine Sende-
und/oder Empfangseinrichtung (16; 17) fiir Signale zu und/oder von einer damit korres-
pondierenden Gegenstelle bzw. Sende- und/oder Empfangseinrichtung (16; 17) gebildet
ist, welche im Nahbereich von bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen (2) angeordnet
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