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(54) VERSCHIEBE- UND POSITIONIERVORRICHTUNG

(57) Verschiebe- und Positioniervorrichtung fir Festhal-
temittel (1), insbesondere Vakuumsauger oder
Rahmenspannelemente, mit einer Tragertraverse
(2), wenigstens zwei an der Tragertraverse (2) ver-
schiebbare und positionierbare Festhaltemittel (1)
oder Tragerschlitten (3) fur ein Festhaltemittel (1),
einem Mitnehmer (4), der in oder an der Trégertra-
verse (2) verfahrbar ist und einer Kupplungsvorrich-
tung (5) zum lésbaren Verbinden des Mitnehmers
(4) mit einem der wenigstens zwei Festhaltemittel
(1) bzw. Tragerschlitten (3), wobei die Kupplungs-
vorrichtung (5), ein am Mitnehmer (4) angeordnetes
erstes Kupplungsglied (51) und ein am Tragerschlit-
ten (3) bzw. am Festhaltemittel (1) angeordnetes
zweites Kupplungsglied (52) aufweist, und das erste
Kupplungsglied (51) wahlweise mit einem der we-
nigstens zwei Tragerschlitten (3) bzw. Festhaltemit-
tel (1) uber das daran angeordnete zweite Kupp-
lungsglied (52) ldsbar formschlissig verbindbar ist.
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Zusammenfassung:

Verschiebe- und Positioniervorrichtung  far Festhaltemittel (1), insbesondere
Vakuumsauger oder Rahmenspannelemente, mit einer Trigertraverse (2), wenigstens
zwei an der Tragertraverse (2) verschiebbare und positionierbare Festhaltemittel (1} oder
Tragerschlitten (3) fur ein Festhaltemittel (1), einem Mitnehmer (4), der in oder an der
Tragertraverse (2) verfahrbar ist und einer Kupplungsvorrichtung (5) zum ldsbaren
Verbinden des Mitnehmers (4) mit einem der wenigstens zwei Festhaltemittel (1) bzw.
Tragerschiitten (3), wobei die Kupplungsvorrichtung (5), ein am Mitnehmer (4)
angeordnetes erstes Kupplungsglied (51) und ein am Trégerschlitten (3) bzw. am
Festhaltemittel (1) angeordnetes zweites Kupplungsglied (52) aufweist, und das erste
Kupplungsglied (51) wahlweise mit einem der wenigstens zwei Tragerschlitten (3) bzw.
Festhaltemittel (1) iiber das daran angeordnete zweite Kupplungsglied (52) lésbar
formschliissig verbindbar ist.

(Fig. 2)
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Die Erfindung betrifft eine Verschiebe- und Positioniervorrichtung fiir Festhaltemittel,

insbesondere Vakuumsauger oder Rahmenspannelemente.

Bei Werkzeugmaschinen, insbesondere CNC-Bearbeitungszentren, wird eine Vielzahl von
Festhaltemitteln im Arbeitsbereich verschiebbar gelagert. Die Festhaltemittel dienen generell
dazu, zu bearbeitende Werkstiicke (z. B. aus Holz oder Kunststoff) im Arbeitsbereich zu
fixieren bzw. zu halten, sodass ein Bearbeitungswerkzeug das Werkstiick mébglichst
automatisch bearbeiten {(schneiden, frasen, bohren usw.) kann. Diese Festhaltemittel sind an
Tragertraversen verschieblich gelagert, wobei die Tragertraversen selbst an der
Werkzeugmaschine in X-Richtung verfahrbar sind, wiahrend die Festhaltemittel an der
Tragertraverse in Y-Richtung verfahrbar sind. Das Verschieben der Tragertraversen und der
darauf befindlichen Festhaltemittel (Werkstiick-Spannelemente) kann entweder manuell oder
auch automatisch positionsgesteuert erfolgen. Aus dem Stand der Technik sind dazu bereits
diverse Maglichkeiten bekannt, wie diese Positionierung bzw. Verschiebung der einzelnen
Festhaltemittel erfolgen kann.

Beispielsweise zeigt die DE 103 21 897 das Bewegen der Blocksauger Uber einen
Riementrieb einer Antriebsvorrichtung. Dabei  steht der Riementrieb iber ein
Kupplungselement und einem Transportbiigel mit einem Blocksauger in gekuppelter
Verbindung, sodass der Blocksauger auf dem Spannbalken verfahren werden kann. Bei
dieser Anmeldung kénnen jeweils die zwei dufieren Blocksauger verfahren werden. Der
mittlere Blocksauger kann durch die anderen Blocksauger schiebend so lange mitgenommen
werden, bis er die gewlinschte Position einnimmt. Nachteilig ist, dass immer zumindest Zwei

Antriebsvorrichtungen pro Tragertraverse notwendig sind.

in der DE 10 2004 053 519 B3 ist ein Treibmittel/Riementrieb, der in einem Spannbalken
gefiihrt ist, vorgesehen. Bei dieser Ausfihrung werden die Spannbalken selbst in X-Richtung
bzw. die Vakuumsauger in Y-Richtung immer am Treibmittel angeklemmt. Es gibt keinen
separaten Mitnehmer fir die Blocksauger.

Die DE 101 09 212 A1 zeigt das Bewegen von Schiitten (auf denen beispielsweise
Blocksauger angebracht werden konnen) uber Kupplungseinrichtungen, mit denen sie auf
einer Fiihrungsbahn gefiihrt werden. Die einzelnen Schlitten sind zu Schlittenverbanden
zusammenkuppelbar. Es ist jeweils ein Masterschlitten vorgesehen, der die anderen
sogenannten Slaveschiitten entlang der Fuhrungsbahn bewegt und positioniert. Nachteilig
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ist, dass kein einzelner unabhangiger Mitnehmer, der auf alle Schlitten separat zugreifen

konnte, vorgesehen ist.

Die DE 10 2004 031 419 A1 zeigt Vakuumsauger, die Uber einen Riemen durch Reibschluss
in Position gebracht werden. Zusétzlich gibt es Verriegelungseinrichtungen, die die einzelnen
Vakuumsauger in der jeweiligen Position auf der Auflagekonsole unverschiebbar halten.
Wenn sie losgelassen werden bzw. wenn die Fixierung gelost wird, werden die
Vakuumsauger durch den genannten Reibschluss von der Schieppeinrichtung an ihre
Position gebracht werdes. An der gewiinschten Position wird die Verriegelungseinrichtung
wieder aktiviert, um den jeweiligen Vakuumsauger auf der Auflagekonsole zu fixieren. Diese
Verriegelungseinrichtung weist bevorzugt einen pneumatischen ein- und ausrickbaren
Verriegelungsstift auf, der jeweils in eine entsprechende Ausnehmung des zugeordneten
Vakuumsaugers einschiebbar ist. Bei dieser Ausfuhrung sind nur jeweils zwei
Vakuumsauger fixierbar, die anderen werden durch eine Abstandsregelung entsprechend
positioniert. Es ist kein einzelner verfahrbarer Mitnehmer gezeigt.

Die DE 10 2004 043 697 A1 zeigt ein Verfahren zum Positionieren von Vakuumsaugem auf
Auflagekonsolen. Dabei erfolgt die Positionierung bzw. die Verschiebung uber Luftpolster
swischen der Oberseite der Auflagekonsole und der Unterseite des jeweiligen
Vakuumsaugers. Die Verschiebung an sich erfolgt durch einen Verschiebeschlitten, der auf
der Aufiagekonsole gefiihrt ist. Bei dieser Ausfiihrung weist jeder Vakuumsauger einen
eigenen Verschiebeschlitten auf und ist somit aufwandig und teuer ausgefahrt.

Die DE 10 2008 016 159 A1 zeigt einen Tischtrager zum Spannen eines Werkstlickes, wobei
pro Schiitten ein Mitnehmer vorgesehen ist. Besonders vorteilhaft wird in dieser
Offenlegungsschrift beschrieben, dass ein Antriebs-, Mess- und Energieversorgungssystem
fiir jeden Schiitten und Mitnehmer vorgesehen ist. Der Mitnehmer kann Uber einen Umgriff
mit dem Schlitten verbunden werden, wodurch alle Schlitten simultan und unabhéngig
voneinander durch das Antriebs-, Mess- und Energieversorgungssystem ansteuerbar sind.

In der DE 10 2005 028 794 B3 wird die Verfahrbewegung der einzelnen Spannbalken
gezeigt. Es ist dabei ein in Y-Richtung verfahrbares Positioniergerat vorgesehen, das an
allen Spannbalken ankuppelbar ist. Die einzelnen Blocksauger sind mit jeweils einer
Antriebsvorrichtung versehen, wobei jede Antriebsvorrichtung eine Kupplung aufweist. Das
Positioniergerit weist einen Antriebszapfen auf, der in die Kupplung fiir die einzelnen

Vakuumsauger eingreifen kann. Die Position merkt sich das Paositioniergerat Uber eine



Markierung am Spannbalken, der tiber einen entsprechenden Sensor erkannt wird. Dieses in
Y-Richtung verfahrbare Positioniergerat mit einem Antrieb mit Encoder dient sowohl zum
Verfahren des Positioniergerats auf dem Maschinenbett als auch fir die Antriebsvorrichtung.

Die DE 94 19 700 zeigt mehrere Trégertraversen mit zumindest zwei an der Tragertraverse
verschiebbaren und positionierbaren Festhaltemitteln. In dieser Schrift wird ein Mitnehmer
gezeigt, der auf einem separaten Ausleger oberhalb des Arbeitsbersiches verschiebbar ist,
wobei der Mitnehmer eine Kupplungsvorrichtung zum lésbaren Verbinden des Mitnehmers
mit wenigstens einem Festhaltemittel aufweist und die Kupplungsvorrichtung ein am
Mitnehmer angeordnetes erstes Kupplungsglied und ein am Festhaltemitiel angeordnetes
zweites Kupplungsglied aufweist, wobei das erste Kupplungsglied wahlweise mit einem der
vielen Festhaltemittel {iber das daran angeordnete zweite Kupplungsglied (Mitnahmeoffnung)
l6sbar formschiiissig verbindbar ist.

Da immer nur ein Festhaltemittel vom Mitnehmer in die richtige Position gebracht werden
kann, dauert der Vorgang z.B. bei 20 bis 40 Festhaltemitteln auf der Werkzeugmaschine
ungleich linger, als wenn jedes einzelne Festhaltemittel beispielsweise einen separaten
Antrieb aufweist. Der wesentliche Nachteil bei dieser Ausfilhrung besteht daher in der Dauer
der Positionierung der einzelnen Festhaltemittel. Zudem ist das in diesem Stand der Technik
gezeigte vertikale Eingreifen des Mitnehmerzapfens in das Festhaltemittel nicht méglich,
wenn bereits ein zu bearbeitendes Werkstlick im Arbeitsbereich auf dem Festhaltemittel
angeordnet ist.

Die DE 100 52 276 zeigt eine Trégertraverse, wobei mehrere Tragerschlitten fur
Festhaltemittel an der Tragertraverse verschiebbar und positionierbar sind, einen Mitnehmer,
der in der Tragertraverse verfahrbar ist und eine magnetische Kupplungsvorrichtung zum
l6sbaren Verbinden des Mitnehmers mit wenigstens einem Tragerschlitten, wobei die
Kupplungsvorrichtung ein am Mitnehmer angeordnetes erstes Kupplungsglied in Form eines
Magneten und ein am Tragerschlitten angeordnetes zweites Kupplungsglied in Form eines
Gegenmagneten aufweist und das erste Kupplungsglied wahlweise mit einem der
wenigstens zwei Tragerschlitten Uber das daran angeordnete zweite Kupplungsglied losbar
kraftschiiissig (magnetisch) verbindbar ist.

Der wesentliche Nachteil bei dieser Ausfiihrung ist die Ungenauigkeit der Positionierung, die
durch die Magnete gegeben ist. D.h. es kann nicht millimetergenau festgelegt werden, wo
die magnetische Wirkung beim Bewegen entlang der Tragertraversenachse nachlasst bzw.



unter einen bestimmten Bereich kommt, sodass der Tragerschlitten dort an der Traverse
halt. Diese Ungenauigkeit der Positionierbarkeit ist vor allem bei den voll automatischen
Bearbeitungswerkzeugen, bei denen es ganz besonders auf die Zehntelmillimeter-

genauigkeit ankommt, von groftem Nachteil.

Die Aufgabe der Erfindung besteht daher darin, eine gegeniber dem Stand der Technik
verbesserte Verschiebe- und Positioniervorrichtung fiir Festhaltemittel anzugeben.
Insbesondere soll eine schnelle, einfache, kostenginstige und trotzdem exakte
Verschiebung und Positionierung der Festhaltemittel erfolgen konnen. Insbesondere soll
jedes Festhaltemittel separat ansteuerbar sein und dadurch eine automatische und exakte
Positionierung aller Festhaltemittel ermdglicht werden.

Dies wird durch eine Verschiebe- und Positioniervorrichtung mit den Merkmalen von
Anspruch 1 geldst. Die Vorteile der erfindungsgemafien Vorrichtung — vor allem gegeniber
den beiden letztgenannten Schriften — liegen dabei darin, dass sich einerseits durch die
formschliissige Verbindung der Kupplungsvorrichtung eine exakte Positionierbarkeit der
Festhaltemittel entlang der Trigertraverse ergibt. Zweitens wird durch die Anordnung des
Mithehmers in oder an jeder Trégertraverse eine schnelle Positionierung der bevorzugt ca.
swei bis funf Festhaltemittel auf der Trigertraverse erreicht, wobei zudem auch bei
Anordnung eines Bearbeitungswerkstlickes uber den Festhaltemitteln eine Verschiebung
und Positionierung einzelner Festhaltemittel méglich ist.

Generell sei darauf hingewiesen, dass der Mitnehmer Uber einen an der Tragertraverse
verschiebbaren Tragerschlitten das Festhaitemittel indirekt bewegen kann oder auch direkt
mit dem Festhaltemittel gekoppelt werden kann.

GemaR einem bevorzugten Ausflihrungsbeispiel der Erfindung kann vorgesehen sein, dass
das erste Kupplungsglied ein vorzugsweise horizontal bewegbarer Mitnahmezapfen ist, der
in eine das zweite Kupplungsglied bildende Mitnahmedffnung formschlussig eingreift.
Generell ist es aber auch moglich, dass das erste Kupplungsglied als bewegbare
Mitnahmedffnung, bspw. in Form einer Hilse, und das zweite Kupplungsglied als passiver,
mitnehmbarer Angriffszapfen ausgefihrt ist.

Weiters kann bevorzugt vorgesehen sein, dass das erste Kupplungsglied einen
doppeltwirkenden Pneumatikzylinder aufweist, der den Mitnahmezapfen vorzugsweise
harizontal und quer zur Léngsrichtung der Trégertraverse translatorisch bewegt, wobei in



Mitnahmestellung der Mitnahmezapfen in die korrespondierend ausgebildete
Mitnahmeoffnung am Festhaltemittel bzw. an dessen Trégerschlitten eingreift. D.h. in der
Mitnahmestellung wird der Triagerschlitten/Festhaltemittel an den Mitnehmer angekoppelt,
wonach bei Erreichen der gewiinschten Position entlang der Tragertraverse der Mitnehmer
wieder vom Tragerschlitten/Festhaltemittel abkoppelt und der Tragerschlitten/Festhaltemittel
in dieser Position an der Trégertraverse verbleibt.

Bevorzugt kann hierzu vorgesehen sein, dass jeder Tragerschiitten bzw. jedes
Festhaltemittel eine Mitnahmeéffnung aufweist, sodass ein einzelner Mitnehmer alle an einer
Tragertraverse anbringbaren Tragerschlitten/Festhaltemittel nacheinander mitnehmen und

positionieren kann.

Vorteilhaft kann weiters vorgesehen sein, dass der Mitnehmer durch ein Antriebsmittel in
oder an der Tragertraverse translatorisch verbfahrbar ist, wobei bevorzugt das Antriebsmittel
ein in der Tragertraverse angeordneter motorbetriebener Riementrieb ist. Natlrlich kénnen
auch andere elektrische, hydraulische, pneumatische oder sonstige Antriebsmittel fur die

Bewegung des Mitnehmers in oder an der Tragertraverse vorgesehen sein.

Besonders bevorzugt kann vorgesehen sein, dass am Mitnehmer ein vorzugsweise
induktiver Sensor angeordnet ist, der die Position des Mitnehmers entlang einer
Referenzstrecke an der Tragertraverse detektiert, wodurch die automatische
Genauigkeitspriifung der Positionierung des Mitnehmers erfolgt. Dabei kann bevorzugt
vorgesehen sein, dass an der Trégertraverse, vorzugsweise in oder an dessen
Endbereichen, je ein Referenzelement angeordnet ist, wobei der durch den Sensor
ermittelbare Abstand der Referenzelemente zueinander die Referenzstrecke fur die Position
des Mitnehmers entlang der Tragertraverse bildet. Damit kénnen in der Software
automatisch Korrekturparameter erkannt und Ubernommen werden, die das System auch
nach langerer Laufzeit zuverldssig und genau halten. Da sich durch die Referenzfahrt eine
fixe Lange bzw. ein fixer Abstand zwischen Anfang und Ende der Trégertraverse bzw. des
Mitnehmerverfahrbereiches ergibt, kann der Abstand zwischen den maximalen Endpunkten
beispielsweise in elektrische Impulse (elektrische Achse) des Riemenantriebs umgewandelt
werden, sodass aufgrund der ausgegebenen Impulse immer die richtige Position des
Mitnehmers an der Tragertraverse errechenbar ist. Diese genaue Positionserkennung kann
somit unabhdngig von der Riemenidngendehnung erfolgen und bietet somit einen

wesentlichen Vorteil gegeniiber dem Stand der Technik.



Es kann bevorzugt vorgesehen sein, dass am Mitnehmer ein weiterer vorzugsweise
induktiver Sensor angeordnet ist, der die Anzahl der Tragerschlitten bzw. Festhaltemittel an
der einen Trigertraverse und deren Position entlang der Tragertraverse detektiert. Die
Positionserkennung aller Tragerschlitten und Positionskontrolle der Mitnehmer kann derart
erfolgen, dass beim Einschalten der Maschine das System eine einmalige Referenzfahrt
durchfiihrt, bei der auch die Position aller Tragerschiitten erfasst und gespeichert wird, um
spater die Trégerschiittenverstellung softwaregesteuert ohne weitere Referenzfahrten

durchfiihren zu kbnnen.

Zusitzlich kann an einem Bearbeitungsausleger der Werkzeugmaschine ein weiterer Sensor
angeordnet sein, der die Positionen der Tragertraversen in X-Richtung entlang der
Werkzeugmaschine bzw. des CNC-Tisches detektiert.

Schutz wird auch begehrt fir sine Werkzeugmaschine, insbesondere einen CNC-Tisch, mit
mehreren verschiebbaren Tragertraversen, wobei jede Tragertraverse eine Verschiebe- und
Positioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 9 aufweist.

Weitere Einzelheiten und Vorteile der vorliegenden Erfindung werden anhand der
Figurenbeschreibung unter Bezugnahme auf die in den Zeichnungen dargestellten
Ausfilhrungsbeispiele im Folgenden naher erléutert. Darin zeigen:

Fig. 1 eine Ansicht der Werkzeugmaschine mit Detail A,

Fig. 2 eine Ansicht der Tragertraverse mit Detail B,

Fig. 3 eine Ansicht des Mitnehmers und des Tragerschlittens,

Fig. 4 eine Ansicht des Antriebsmittels mit Mitnehmer und Detail C,

Fig. 5 eine Seitenansicht der Tragertraverse mit Schnitt B-B und Detail D,

Fig. 6 eine schematische Schnittdarstellung des Mitnehmers, der Tragerverse und des
Tragerschlittens in Freilaufstellung und

Fig. 7 eine schematische Schnittdarstellung des Mitnebmers, der Tragerverse und des

Tréagerschlittens in Mitnahmestellung.

In Fig. 1 ist eine Werkzeugmaschine 10 (hier ein CNC-Bearbeitungszentrum) gezeigt, wobei
diese im Wesentlichen aus einem Grundrahmen mit Traversenfiinrungen 13 besteht, entlang
derer ein oder mehrere Tragertraversen 2 in X-Richtung verschiebbar angeordnet sind.
Ebenfalls in X-Richtung ist der Ausleger 11 verschiebbar. An der Tragertraverse 2 sind
gemalR Fig. 1 vier Festhaltemittel (Vakuumsauger bzw. Rahmenspannelemente) in Y-



Richtung verschieblich angeordnet. Im Detail A ist erkennbar, dass am Ausleger 11 ein X-
Richtung-Sensor 9 angeordnet ist, der wahrend des Verfahrens des Auslegers 11 die
Positionen der Tragertraversen 2 in X-Richtung entlang der Werkzeugmaschine 10 detektiert
und speichert bzw. an eine nicht dargestellte Steuer- und Regeleinheit weitergibt. Die
vorzugsweise induktive Positionserkennung kann beispielsweise an der Stirnplatte 12 der
Tragertraverse 2 gemessen werden.

Fig. 2 zeigt detailliert die Tragertraverse 2, wobei im unteren Bereich in der Tragertraverse 2
das Antriebsmittel 6 in Form eines Zahnriemens gezeigt ist. Dieser Zahnriemen wird durch
zumindest eine angetriebene Rolle 14 in Y-Richtung bewegt. An diesem Zahnriemen ist der
Mitnehmer 4 angeordnet bzw. angeklemmt, wobei insbesondere im Detail B der
Mitnahmezapfen 51a gezeigt ist, der in eine entsprechende Mitnahmedffnung 52a eines
Tragerschlittens 3 eingreifen kann. Dieser Trégerschlitten 3 ist in seiner Innenkontur an die
Tragertraverse 2 angepasst und trégt ein Festhaltemittel 1.
@

Dazu ist in Fig. 3 noch detaillierter dargestellt, dass die Mitnahmeoffnung 52(in einer
Seitenlasche 15 des Tragerschiittens 3 — in diesem Fall als durchgehendes Loch und nicht
als nicht durchgehende Ausnehmung — ausgebildet ist. Am Mitnehmer 4 sind in dieser Fig. 3
auch der Zshisensor 7 und der Positionssensor 8 sowie die Pneumatikanschlisse 16
dargestellt. Der Mitnehmer 4 ist Uber die Mitnehmerkonscle 22 an einer hier nicht
dargesteliten Mitnehmerfilhrung 19, welche mit der Tréagertraverse 2 verbunden ist,

verschiebbar.

Fig. 4 zeigt das in der hier nicht dargestellten Tragertraverse 2 angeordnete und
verschiebbare Antriebsmittel 6, wobei im Detail C erkennbar ist, dass der Mitnehmer 4 Uber
zwei Klemmplatten 17 am Antriebsmittel 6 fixiert ist. In dieser Fig. 4 ist auch die
Mitnehmerfilhrung 19 gezeigt, an welcher der Mitnehmer 4 Uber die Mitnehmerkonsole 22
verfahrbar ist. Von den Sensoren 7 und 8 kénnen die Z&hl- bzw. Positionssignale an eine
hier nicht dargestellte Steuer- und Regeleinheit weitergeleitet werden, uber die dann in
weiterer Folge die einzelnen Antriebe fiir die Tragertraversen 2 bzw. fir die Mitnehmer 4

gesteuert bzw. geregelt werden konnen.

Fig. 5 zeigt insbesondere im Detail D in der Schnittdarstellung das Innenleben des
Mitnehmers 4. In dieser Figur ist erkennbar, dass der Mitnahmezapfen 51a in die
Mitnahmedffnung 52a in der Seitenlasche 15 des Tragerschlittens 3 formschlissig eingreift
(Mitnahmestellung). Der Mitnahmezapfen 51a wird durch den Pneumatikzylinder 18



translatorisch, horizontal und quer zur Langsrichtung der Tragertraverse 2 bewegt. Durch die
Pneumatikanschiiisse 16 gelangt Uber die Zufihrleitungen 21 Druckluft in den
Zylinderbereich, wodurch die translatorische Bewegung durchfihrbar ist. Dieser
Zylinderbereich ist durch Pneumatikzylinderdichtungen 20 abgedichtet. Gemaf diesem
Detail D bilden der Minahmezapfen 51a und die Mitnahmedfinung 52a die
Kupplungsvorrichtung 5. Der Mitnehmer 4 an sich ist tber die Mitnehmerkonsole 22 mit den
Klemmplatten 17 verbunden, wobei die Klemmplatten mit dem Antriebsmittel 6 kraftschllssig
verbunden sind. Die Mitnehmerkonsole 22 ist entlang der Mitnehmerfihrung 19 bewegbar,
wobei diese Mitnehmerfiinrung 19 mit der Trégertraverse 2 verbunden ist. Der
Tragerschlitten 3 selbst kann nach der Verschiebung und Positionierung beispielsweise
pneumatisch oder durch blofle Schwerkraft an der Tragertraverse 2 gehalten werden.

Fiir die genaue Positionierung des Mitnehmers 4 entlang der Tragertraverse 2 ist am
Mitnehmer 4 der induktive Sensor 7 angeordnet, der den Abstand zwischen zwei in
Endbereichen an der Tragertraverse 2 angeordneten Referenzelementen 24 als
Referenzstrecke nimmt, um eine von der Riemendehnung unabhéngige und somit exaktere
Positionskontrolle des Mitnehmers 4 erreichen zu konnen.

In Fig. 6 ist ein schematischer Schnitt durch den Tragerschlitten 3, die Tragertraverse 2 und
den Mitnehmer 4 gezeigt, wobei der Mitnehmer 4 in Freilaufstellung dargestellt ist. In dieser
Freilaufstellung greift das erste Kupplungsglied 51 noch nicht in das zweite Kupplungsglied
52 im Tragerschlitten 3 ein. Das erste Kupplungsglied 51 ist dabei durch den
Kupplungsantrieb 23 bewegbar. Dieser Kupplungsantrieb 23 kann auf unterschiedlichste Art
und Weise ausgefiinrt werden, jedoch ist dieser bevorzugt als doppelt wirkender
Pneumatikzylinder ausgebildet (siehe Fig. 5).

In Fig. 7 ist die Mitnahmestellung gezeigt, bei der das erste Kupplungsglied 51 in das zweite
Kupplungsglied 52 der Kupplungsvorrichtung 5 formschliissig eingreift, wobei durch das
Antriebsmittel 6 der Mitnehmer 4 und der angekoppelte Trdgerschlitten 3 entlang der
Mitnehmerfiihnrung 19 der Trégertraverse 2 mitgenommen wird. Nach Auskopplung der
Kupplungsvorrichtung 5 kann der Mitnehmer 4 zu einem weiteren an der Tragertraverse 2
angeordneten Trégerschlitten 3 weiter fahren und diesen wie gewiinscht bzw. wie gesteuert
mitnehmen.

Somit zeigt die vorliegende Erfindung eine gegeniiber dem Stand der Technik einfachere
Verschiebe- und Positioniervorrichtung, da pro Tragertraverse 2 nur ein Mitnehmer 4
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vorgesehen ist, der jeden Tréagerschlitten 3 bzw. jedes Festhaltemittel 1 nacheinander und
unabhingig verfahren kann. Dennoch kann die Verstellung aller Festhaltemittel 1 an der
Werkzeugmaschine 10 relativ schnell erfolgen. Durch die Formschlissigkeit der
Kupplungsvorrichtung 5 kann zudem eine exakte Positionierung der einzelnen
Tragerschlitten 3 bzw. Festhaltemittel 1 entlang der Tragertraverse 2 erreicht werden. Zudem
muss keine Zangenkupplung auf jedem Tragerschlitten 3 ausgebildet sein, die sich an einem
umlaufenden Zahnriemen festklammert und es muss auch kein separater Mitnehmer 4 fir

jeden Tragerschlitten 3 vorhanden sein.

Innsbruck, am 22. Dezember 2009



Patentanspriiche

1. Verschiebe- und Positioniervorrichtung  far Festhaltemittel, insbesondere
Vakuumsauger oder Rahmenspannelemente, mit:
— einer Tragertraverse (2),
— wenigstens zwei an der Trégertraverse (2) verschiebbare und positionierbare
Festhaltemittel (1) oder Trégerschlitten (3) fir ein Festhaltemittel (1),
—  einem Mitnehmer (4), der in oder an der Trigertraverse (2} verfahrbar ist und
- einer Kupplungsvorrichtung (5) zum Igsbaren Verbinden des Mitnehmers (4) mit
einem der wenigstens zwei Festhaltemittel (1) bzw. Tragerschlitten (3), wobei die
Kupplungsvorrichtung (5)
_  ein am Mitnehmer {4) angeordnetes erstes Kupplungsglied (51) und
— ein am Tragerschlitten (3) bzw. am Festhaltemittel (1) angeordnetes
zweites Kupplungsglied (52) aufweist,
und das erste Kupplungsglied (51) wahlweise mit einem der wenigstens zwei
Tragerschlitten (3) bzw. Festhaltemittel (1) Uber das daran angeordnete zweite
Kupplungsglied {52} 3sbar formschlUssig verbindbar ist.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das erste
Kupplungsglied (51) ein vorzugsweise horizontal bewegbarer Mitnahmezapfen (51a)
ist. der in eine das zweite Kupplungsglied (52) bildende Mitnahmedoffnung (52a)
formschllssig eingreift.

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass das erste
Kupplungsglied (51) einen doppeltwirkenden Pneumatikzylinder (53) aufweist, der
den Mitnahmezapfen (51a) horizontal und quer zur Langsrichtung der Tragertraverse
(2) translatorisch bewegt, wobei in Mitnahmestellung der Mitnahmezapfen (51a) in
die korrespondierend ausgebildete Mitnahmedffnung (52a) am Festhaltemittel (1)
bzw. an dessen Tragerschlitten (3) eingreift.

4. Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass jeder

Tragerschlitten (3) bzw. jedes Festhaltemittel (1) eine Mitnahmedffnung (51a)
aufweist.
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Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass der
Mitnehmer (4) durch ein Antriebsmittel (6) in oder an der Tragertraverse (2)
translatorisch verbahrbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass das Antriebsmittel (6)

ein in der Tragertraverse (2) angeordneter motorbetriebener Riementrieb ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass am
Mitnehmer (4) ein vorzugsweise induktiver Sensor (7} angeordnet ist, der die Position
des Mitnehmers (4) entlang einer Referenzstrecke an der Tragertraverse (2)
detektiert.

Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass an der Tragertraverse
(2), vorzugsweise in oder an dessen Endbereichen, je ein Referenzelement (24)
angeordnet ist, wobei der durch den Sensor ermittelbare Abstand der
Referenzelemente (24) zueinander die Referenzstrecke fur die Position des
Mitnehmers (4) entlang der Tragertraverse (2) bildet.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass am
Mitnehmer (4) ein vorzugsweise induktiver Sensor (8) angeordnet ist, der die Anzahl
der Tragerschlitten (3) bzw. Festhaltemittel (1) an der einen Tragertraverse (2) und
deren Position entlang der Trégertraverse (2) detektiert.

Werkzeugmaschine, insbesondere CNC-Tisch, mit mehreren verschiebbaren
Tragertraversen, dadurch gekennzeichnet, dass jede Tragertraverse (2) eine
Verschiebe- und Positioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis & aufweist.

Innsbruck, am 22. Dezember 2009
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Neue Patentanspriiche

1. Verschiebe- und Positioniervorrichtung fiir Festhaltemittel (1), insbesondere
Vakuumsauger oder Rahmenspannelemente, mit:
- einer Tragertraverse (2),
— wenigstens zwei an der Tragertraverse (2) verschiebbare und positionierbare
Festhaltemittel (1) oder Tragerschlitten (3) fiir ein Festhaltemittel {1),
—  einem Mitnehmer (4), der in oder an der Tragertraverse (2) verfahrbar ist und
— einer Kupplungsvorrichtung (5) zum |Gsbaren Verbinden des Mitnehmers (4) mit
einem der wenigstens zwei Festhaltemittel (1) bzw. Trégerschlitten (3), wobei die
Kupplungsvorrichtung (5)
— ein am Mitnehmer (4) angeordnetes erstes Kupplungsglied (51) und
- ein am Tragerschiitten (3) bzw. am Festhaltemittel (1) angeordnetes
zweites Kupplungsglied (52) aufweist,
und das erste Kupplungsglied (51) wahlweise mit einem der wenigstens zwei
Tragerschlitten (3) bzw. Festhaltemittel (1) tber das daran angeordnete zweite
Kupplungsglied (52) 1osbar formschlissig verbindbar ist.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das erste
Kupplungsglied (51) ein vorzugsweise horizontal bewegbarer Mitnahmezapfen {51a)
ist. der in eine das zweite Kupplungsglied (52) bildende Mitnahmeoffnung (52a)
formschlissig eingreift.

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass das erste
Kupplungsglied (51) einen doppeltwirkenden Pneumatikzylinder (18) aufweist, der
den Mitnahmezapfen (51a) horizontal und quer zur L&éngsrichtung der Tragertraverse
(2) translatorisch bewegt, wobsei in Mitnahmestellung der Mitnahmezapfen (51a) in
die korrespondierend ausgebildete Mitnahmedffnung (52a) am Festhaltemittel (1)
bzw. an dessen Tragerschlitten (3) eingreift.

4. Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass jeder
Tragerschlitten (3) bzw. jedes Festhaitemittel (1) eine Mitnahmedffnung (51a)
aufweist.

67086 22/hn LHOIFHIOHOVN




5. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass der
Mitnehmer (4) durch ein Antriebsmittel (6) in oder an der Tragertraverse (2)
translatorisch verbahrbar ist.

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass das Antriebsmittel (6)
ein in der Tragertraverse (2) angeordneter motorbetriebener Riementrieb ist.

7. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass am
Mitnehmer (4) ein vorzugsweise induktiver Sensor (7) angeordnet ist, der die Position
des Mitnehmers (4) entlang einer Referenzstrecke an der Tragertraverse (2)
detektiert.

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass an der Tragertraverse
(2), vorzugsweise in oder an dessen Endbereichen, je ein Referenzelement (24)
angeordnet ist, wobei der durch den Sensor ermittelbare Abstand der
Referenzelemente (24) zueinander die Referenzstrecke flir die Position des
Mitnehmers (4) entlang der Tragertraverse (2) bildet.

9. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass am
Mitnehmer (4) ein vorzugsweise induktiver Sensor (8) angeordnet ist, der die Anzahl
der Tragerschlitten (3) bzw. Festhaltemittel (1) an der einen Tréagertraverse {2} und
deren Position entlang der Trégertraverse (2) detektiert.

10. Werkzeugmaschine, insbesondere CNC-Tisch, mit mehreren verschiebbaren
Tragertraversen, dadurch gekennzeichnet, dass jede Tragertraverse (2) eine

Verschiebe- und Positioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 9 aufweist.

innsbruck, am 24. November 2010
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