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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Zu-
fuhren eines quasi endlosen Materialbandes gemafl dem
Oberbegriff des Patentanspruches 1.

[0002] Eine derartige Vorrichtung ist aus US-A-
6,098,442 bekannt. Diese vorbekannte Vorrichtung zum
Zuflihren eines quasi endlosen Materialbandes zu einem
das Materialband aufnehmenden Manipulationsgerat
verfiigt Uber eine drehbare Spenderrolle, die das Mate-
rialband vor Zufuhr zu dem Manipulationsgerat auf-
nimmt.

[0003] AusDE 19520955 A1 ist eine Vorrichtung zum
Zuflhren eines quasi endlosen Materialbandes bekannt,
die Uber eine das Materialband aufnehmende drehbare
Spenderrolle verfugt, die mit einem Spenderrollenmotor
gekoppelt ist. Weiterhin ist eine Zufiihrspanneinheit vor-
handen, die zwei fest angeordnete Festrollen sowie eine
schwenkbar gelagerte Pendelrolle aufweist und die Gber
einen fur die Winkellage der Pendelrolle sensitiven Win-
kelsensor verfligt. Weiterhin ist eine Steuereinheit vor-
handen, die mit dem Winkelsensor sowie mit dem Spen-
derrollenmotor verbunden und dazu eingerichtet ist, bei
Abweichen der Pendelrolle von einer Referenzwinkella-
ge die Spenderrolle in einer materialbandzufiihrenden
Zufuhrdrehung oder in eine der Zufiihrdrehung entge-
gengesetzte Ruckfihrdrehung zu versetzen.

[0004] Vorrichtungen zum Zuflihren eines quasi end-
losen Materialbandes wie beispielsweise gemaf der DE
12 46 344 A weisen haufig eine drehbar gelagerte Spen-
derrolle und eine Zufiihrspanneinheit auf, die mit einer
schwenkbar gelagerten Pendelrolle ausgestattet ist. Die
schwenkbar gelagerte, mit einer Zugfeder unter Span-
nung gehaltene Spenderrolle dient dazu, dem Material-
band eine durch die Zugfeder vorbestimmte Zugspan-
nung zu verleihen. Diese Vorgehensweise hatte sich un-
ter Einsatzbedingungen mit einer nicht wesentlich
schwankenden Zugbelastungen des Materialbandes be-
wahrt.

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine
Vorrichtung zum Zuflihren eines quasi endlosen Materi-
albandes der eingangs genannten Art anzugeben, die
auch bei sehrungleichmaBigen Zugbelastungen des Ma-
terialbandes zu einem Manipulationsgerat sehr zuverlas-
sig arbeitet.

[0006] Diese Aufgabe wird bei einer Vorrichtung zum
Zufihren eines quasi endlosen Materialbandes der ein-
gangs genannten Art erfindungsgemafl mit den kenn-
zeichnenden Merkmalen des Patentanspruches 1 ge-
18st.

[0007] Dadurch, dass beidererfindungsgemafien Vor-
richtung Uber den die Winkellage der Spenderrolle erfas-
senden Winkelsensor bei Erreichen oder Ubersteigen
von bestimmten Winkelrandlagen der Pendelrolle und
damit dem Verlassen des durch die schwenkbare Pen-
delrolle pufferbaren Anderungsbereiches der Zugbela-
stungen des Materialbandes die Spenderrolle von der
Steuereinheit gesteuert iber den Spenderrollenmotor zu
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einer Zugabe beziehungsweise zu einer Abfuhr von Ma-
terialband zu beziehungsweise von dem Manipulations-
geratangesteuertwird, lassen sich auch verhaltnismafig
starke, beispielsweise durch relativ schnelle raumgrei-
fende Bewegungen des Manipulationsgerates hervorge-
rufene Anderungen in der Zugspannung des Material-
bandes und das Sicherstellen der Funktionsfahigkeit der
Vorrichtung quasi augenblicklich ausgleichen.

[0008] Weitere zweckmaRige Ausgestaltungen der Er-
findung sind Gegenstand der Unteranspriiche.

[0009] Anhand der nachfolgenden Erlduterung eines
Ausflhrungsbeispieles der Erfindung mit Bezug auf die
Figuren der Zeichnung ergeben sich weitere zweckma-
Rige Ausgestaltungen und Vorteile.

[0010] Es zeigen:

Fig. 1 in einer Seitenansicht ein Ausfiihrungsbeispiel
einer erfindungsgemafen Vorrichtung,

Fig. 2 in einer perspektivischen Ansicht ein Ausfiih-
rungsbeispiel einer Zufiihrspanneinheit der er-
findungsgemaRen Vorrichtung gemaR Fig. 1,
Fig. 3 in einem Blockschaubild ein Ausflihrungsbei-
spiel einer Steuereinheit fir eine erfindungsge-
mafe Vorrichtung,

in einer Draufsicht einen Schwenkarm bei einer
entlang von Schienen verschiebbar gelagerten
erfindungsgemaRen Vorrichtung gemaR Fig. 1
und

Fig. 4

Fig. 5 ineiner gegeniber der Darstellung gemaR Fig.
4 vergrofRerten Darstellung den Schwenkarm
im Befestigungsbereich mit einem Tragrah-

men.

[0011] Fig. 1 zeigt in einer Seitenansicht ein Ausfiih-
rungsbeispiel einer erfindungsgemafien Vorrichtung.
Das Ausfiihrungsbeispiel gemaf Fig. 1 verfiigt tUber ei-
nen starren, verwindungssteifen Tragrahmen 1, an dem
eine Spenderrolle 2 drehbar gelagert ist. Die Spender-
rolle 2 ist Uber einen Spenderrollenmotor 3 in zwei Dreh-
richtungen zu einer Drehung antreibbar.

[0012] Auf der Spenderrolle 2 ist ein quasi endloses
Materialband 4 bevorratet, das bei diesem Ausflihrungs-
beispiel aus zwei in einem Abstand parallel zueinander
angeordneten Foérdergurten 5 mit in regelmaigen Ab-
sténden zwischen den Férdergurten 5 angebrachten Be-
festigungselementen 6 gebildet ist.

[0013] Das Materialband 4 ist in einer Foérderrichtung
nach der Spenderrolle 2 durch eine Fiihrungshilse 7 hin-
durch einer Zufiihrspanneinheit 8 der erfindungsgema-
Ren Vorrichtung zugefihrt. Die Zufiihrspanneinheit 8
verfiigt bei diesem Ausfiihrungsbeispiel Uber eine ein-
lassseitige Zufihrfestrolle 9 als einer ersten Festrolle,
die Uber einen Einlassfestrollenhaltearm 10 starr und
drehbar an einem von der Spenderrolle 2 wegweisend
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aufsteigenden Tragerholm 11 angebracht ist. Weiterhin
verfugt die Zufihrspanneinheit 8 Uber eine Zufiihrpen-
delrolle 12 als Pendelrolle, die Gber einen Zufiihrpendel-
rollenhaltearm 13 gegenlber dem Einlassfestrollenhal-
tearm 10 schwenkbar ist. Weiterhin ist die Zufiihrspan-
neinheit 8 mit einer auslassseitigen Zufuhrfestrolle 14
ausgestattet, die auf der der einlassseitigen Zufiihrfest-
rolle 9 abgewandten Seite der Zufiihrpendelrolle 12 als
zweite Festrolle Uber einen Einlassfestrollenhaltearm 15
mit dem Tragerholm 11 starr und drehbar verbunden ist.
[0014] AusFig. 1istersichtlich, dass das Materialband
4 nach Durchtritt durch die FUhrungshiilse 7 S-artig um
die einlassseitige Zufiihrfestrolle 9, die Zufiihrpendelrolle
12 unddie auslassseitige Zufiihrfestrolle 14 herum gelegt
ist.

[0015] Weiterhin verfigt das Ausfiihrungsbeispiel ei-
ner erfindungsgemafien Vorrichtung gema Fig. 1 Uber
einen von dem Tragrahmen 1 abstehenden und bei be-
stimmungsgemafier Anordnung der Vorrichtung hori-
zontal ausgerichteten Schwenkarm 16, der Uber ein
Schwenklager 17 bei bestimmungsgemafiiem Einsatz in
der Horizontalen gegeniber dem Tragrahmen 1
schwenkbar ist. An dem vor dem Tragrahmen 1 abge-
wandten Ende des Schwenkarmes 16 ist eine drehbare
Zufuhrumlenkrolle 18 angebracht, iber die das Materi-
alband 4 einem Manipulationsgerat 19 zufiihrbar ist.
[0016] Mitdem Manipulationsgerat 19, das bei diesem
Ausfiihrungsbeispiel in Gestalt einer Setzpistole fir die
Befestigungselemente 6 ausgestaltet ist, lassen sich die
Befestigungselemente 6 durch einen Werker 20 bei-
spielsweise an einem in Fig. 1 nicht dargestellten Kraft-
fahrzeug montieren. Nach dem Montagevorgang ist das
Materialband 4 von den Befestigungselementen 6 befreit
und weist nur noch die beiden Férdergurte 5 auf, die aus
dem Manipulationsgerat 19 austreten.

[0017] Dieser Teil des Materialbandes 4 durchtritt eine
weitere Fuhrungshilse 21, die an dem von dem Trag-
rahmen 1 abgewandten Ende des Schwenkarmes 16 an-
gebrachtistund umschlingt eine weiter Abfliihrumlenkrol-
le 22, Giber die das Materialband 4 wieder dem Tragrah-
men 1 zufiihrbar ist.

[0018] Andemdem Schwenkarm 16 zugewandten En-
de des Tragerholmes 11 ist eine einlassseitige Abfihr-
festrolle 23 als einer ersten Festrolle einer Abflihrspan-
neinheit 24 zugeflhrt. Die Abflhrspanneinheit 24 ist wei-
terhin mit einer Abfliihrpendelrolle 25 als Pendelrolle aus-
gestattet, die Giber einen Abflihrpendelrollenhaltearm 26
drehbar und gegeniiber einem starr mit dem Tragerholm
11 verbundenen Abfihrfestrollenhaltearm 27 schwenk-
bar angeordnet ist. An dem Abfihrfestrollenhaltearm 27
ist weiterhin eine auslassseitige Abfiihrfestrolle 28 als
zweiter Festrolle der Abflihrspanneinheit 24 drehbar an-
gebracht.

[0019] AusFig.1istersichtlich, dass das Materialband
4 in Gestalt der beiden Fordergurte 5 nach Austritt aus
dem Manipulationsgerat 19 S-artig um die einlassseitige
Abflhrfestrolle 23, um die Abfiihrpendelrolle 25 sowie
um die auslassseitige Abflihrfestrolle 28 gelegt ist und
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Uber eine festmitdem Tragrahmen 1 befestigte drehbare
Hilfsrolle 29 einer weiteren Fihrungshiilse 30 sowie
durch eine zum raumsparenden Verlegen des von der
Manipulationseinheit 19 abgefiihrten Materialbandes 4
durch seitliches Hin- und Herfiihren des Materialbandes
4 eingerichtete Verlegeeinheit 31 einer Aufnahmerolle
32 des Ausflhrungsbeispiels der erfindungsgemaRen
Vorrichtung zugefihrt ist. Die Aufnahmerolle 32 ist Giber
einen Aufnahmerollenmotor 33 entsprechend der Spen-
derrolle 2 in beide Drehrichtungen zu einer Drehung an-
treibbar.

[0020] Fig. 2 zeigt in einer perspektivischen Ansicht
die einlassseitige Zuflihrfestrolle 9 und die Zufiihrpen-
delrolle 12 der Zufiihrspanneinheit 8 mit dem S-artig
durchgefiihrten Materialband 4. Aus Fig. 2 ist ersichtlich,
dass der Zufihrpendelrollenhaltearm 13 schwenkbar in
dem Einlassfestrollenhaltearm 10 gelagert ist, so dass
bei Schwenken der Zufiihrpendelrolle 12 die S-artige
Umschlingung der einlassseitigen Zuflhrfestrolle 9 und
der Zufiihrpendelrolle 12 mehr oder weniger stark aus-
gepragt ist, gewisse Anderungen in der auf das Materi-
alband 4 ausgetbten Zugspannung mit der auf die Zu-
fihrpendelrolle 12 einwirkenden Schwerkraft als Rick-
stellkraft auszugleichen.

[0021] Alternativ oder ergénzend zu der Schwerkraft
ist bei einer nicht dargestellten Abwandlung des erldu-
terten Ausfihrungsbeispieles vorgesehen, dass die be-
ziehungsweise eine weitere Rickstellkraft durch eine auf
den Zufiihrpendelrollenhaltearm 13 einwirkende Schen-
kelfeder ausgeubt wird.

[0022] Die Zuflihrspanneinheit 8 ist weiterhin mit ei-
nem Zufihrwinkelsensor 34 als Winkelsensor ausgestat-
tet, mit dem den Winkellagen des Zufiihrpendetrollen-
haltearmes 13 zugeordnete Steuersignale erzeugbar
sind.

[0023] Weiterhin I&sst sich Fig. 2 entnehmen, dass die
einlassseitige Zufluhrfestrolle 9 mit einem Drehrichtungs-
sensor 35 gekoppelt ist, dessen Ausgangssignale der
jeweiligen Drehrichtung der einlassseitigen Zufiihrfest-
rolle 9 zugeordnet sind.

[0024] Fig. 3 zeigt in einem Blockschaubild ein Aus-
fuhrungsbeispiel einer Steuereinheit 36 einer erfindungs-
gemaRen Vorrichtung. Die Steuereinheit 36 steht ein-
gangsseitig mit dem Zufiihrwinkelsensor 34 und dem
Drehrichtungssensor 35 in Verbindung. Die Ausgangs-
signale des Zufiihrwinkelsensors 34 sind einem Winkel-
auswertemodul 37 einspeisbar, mitdem die aktuelle Win-
kellage des Zufiihrpendelrollenhaltearms 13 in ein Ein-
gangssignal furr ein Drehsteuerungsmodul 38 umwandel-
bar ist.

[0025] Mit dem Drehsteuerungsmodul 38 der Steuer-
einheit 36 ist ein dem Spenderrollenmotor 3 vorgeschal-
teter Frequenzumsetzer 39 ansteuerbar, um den Spen-
derrollenmotor 3 bei Ubersteigen einer Referenzwinkel-
lage des Zuflihrpendelrollenhaltearms 13 als einer er-
sten Form des Abweichens von einer Referenzwinkella-
ge zu einer Zugabe von Materialband 4 Giber Durchfiihren
einer Zufihrdrehung der Spenderrolle 2 beziehungswei-
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se bei Unterschreiten der gleichen oder einer weiteren
Referenzwinkellage als einer zweiten Form des Abwei-
chens von einer Referenzwinkellage den Spenderrollen-
motor 3 zum Drehen der Spenderrolle 2 in einer der Zu-
fuhrdrehung entgegengesetzten Riickfiihrdrehung zum
Ruckflihren von Materialband 4 auf die Spenderrolle 2
anzusteuern.

[0026] Aufdiese Art und Weise ist sichergestellt, dass
bei Abweichen des Zuflihrpendelrollenhaltearms 13 von
der oder einer Referenzwinkellage durch aktives Zufiih-
ren beziehungsweise durch aktives Abflihren das Mate-
rialband 4 innerhalb vorbestimmter Grenzen mit einerim
wesentlichen gleich bleibenden Zugspannung belastet
ist, um einen zuverlassigen Einsatz des Manipulations-
gerates 19 beispielsweise auch bei schnellen raumgrei-
fenden Bewegungen zu gewahrleisten.

[0027] Aus Fig. 3 ist weiterhin ersichtlich, dass der
Drehrichtungssensor 35 an ein erstes Drehrichtungsdis-
kriminiermodul 40 und der Frequenzumsetzer 39 an ein
zweites Drehrichtungsdiskriminiermodul 41 angeschlos-
sen ist. Die Drehrichtungsdiskriminiermodule 40, 41 sind
an einlogisches UND-Glied 42 angeschlossen, das dann
ein Ausgangssignal fir ein Fehleranzeigemodul 43 so-
wie ein dem Frequenzumsetzer 39 eingespeistes STOP-
Signal zum Abschalten der Steuerung liefert, wenn die
Drehrichtungen der Spenderrolle 2 und der einlassseiti-
gen Zufuhrfestrolle 9 gegenlaufig sind, was auf ein nicht
ordnungsgemafies Arbeiten der erfindungsgemalen
Vorrichtung hinweisend ist.

[0028] Die Steuereinheit 36 verfiigt weiterhin tber ei-
nen an die Manipulationseinheit 19 angeschlossenes
Zahimodul 44, mit dem die durch die Manipulationsein-
heit 19 aus von den Férdergurten 5 abgetrennten Befe-
stigungselemente 6 zahlbar sind. Das Zahimodul 44
steht mit einem Parametersatzwahlmodul 45 in Verbin-
dung, der seinerseits an den Frequenzumsetzer 39 an-
geschlossen ist. In Abhangigkeit des in dem Z&himodul
44 gespeicherten Zahlerstandes ist die Drehgeschwin-
digkeit der Spenderrolle 2 in wenigstens zwei Stufen vor-
einstellbar, um dem bei einem Uber einen langeren Zeit-
raum gemittelten effektiven Abfiihren des Materialban-
des 4 von der Spenderrolle 2 abnehmenden Fillstand
der Spenderrolle 2 dergestalt Rechnung zu tragen, dass
sich die Spenderrolle 2 bei einem noch relativ hohen Fill-
stand relativ langsam und bei einem relativ niedrigen
Fullstand gegeniiber einem relativ hohen Fillstand
schneller dreht.

[0029] Bei einer Weiterbildung der voranstehend er-
lauterten, erfindungsgemafen Vorrichtung ist vorgese-
hen, dass auch die Abflihrspanneinheit 24 mit einem be-
zuglich der Funktionalitdt dem Zufihrwinkelsensor 34
entsprechenden Abflihrwinkeisensor und mit einem be-
zuglich der Funktionalitdt dem Zufihrwinkelsensor 34
entsprechenden Abflihrdrehrichtungssensor flr die aus-
lassseitige Abfluhrfestrolle 28 ausgestattet ist, die unter
Duplizieren der voranstehend erlauterten Elemente der
Steuereinheit 36 zu einer entsprechenden Steuerung der
Drehrichtung sowie der Drehgeschwindigkeit der Auf-
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nahmerolle 32 fiihren, falls der Ausflihrpendelrollenhal-
tearm 36 von der oder einer Referenzwinkellage ab-
weicht.

[0030] Fig. 4 zeigtin einer Draufsichtden Schwenkarm
16 des Ausfiihrungsbeispiels gemaR Fig. 1. Aus Fig. 4
ist ersichtlich, dass an dem Schwenkarm 16 eine erste
Manipulationsgerateaufhdngung 46 und eine zweite Ma-
nipulationsgerateaufhangung 47 angebracht sind, um
neben dem in Fig. 1 dargestellten Manipulationsgerat 19
ein weiteres Manipulationsgerat 19 ersatzweise vorhal-
ten und bei Bedarf auch beide Manipulationsgerate 19
an einer vorbestimmten Stelle im Falle eines Nichtge-
brauchs lagern zu kénnen. Der Darstellung gemaR Fig.
4 13sstsich entnehmen, dass die erfindungsgemafe Vor-
richtung auf Fiihrungsschienen 48 entlang eines Arbeits-
weges hin und her verschiebbar gelagert ist, um das Ma-
terialband 4 beispielsweise bei einer Montagestralle an
verschiedenen Stellen einsetzen zu kdnnen.

[0031] Wie Fig. 4 entnommen werden kann, istandem
dem Tragrahmen 1 zugewandten Ende des Schwenkar-
mes 16 eine Seitenlagendetektionseinheit 49 angeord-
net, die nachfolgend naher erlautert wird.

[0032] Fig. 5 zeigt in einer gegeniber der Darstellung
gemal Fig. 4 vergroRerten Draufsicht die Seitenlagen-
detektionseinheit 49. Die Seitenlagendetektionseinheit
49 verfligt Uber beidseitig des Schwenkarmes 16 an dem
Tragrahmen 1 angebrachte Haltewinkel 50, an deren von
dem Tragrahmen 1 abgewandten Enden jeweils ein Sei-
tenanschlagdampfer 51 und ein Induktionssensor 52 an-
gebracht sind. Weiterhin sind die von dem Tragrahmen
1 abgewandten Enden der Haltewinkel 50 Uber jeweils
eine Zugfeder 53 mechanisch mit dem Haltearm 16 ver-
bunden, die den Haltearm 16 ohne Ausliben von seitlich
einwirkenden Kraften im wesentlichen in einer Mittellage
halten.

[0033] Bei Annahern des Schwenkarms 16 an einen
der Induktionssensoren 52 jedoch gibt ab Unterschreiten
eines vorbestimmten Abstandsschwellwerts der betref-
fende Induktionssensor 52 ein Ausgangssignal an eine
in Fig. 5 nicht dargestellte Kontrolleinheit ab, die bewirkt,
dass die erfindungsgemafRe Vorrichtung in Richtung des
das Ausgangssignal abgebenden Induktionssensors 52
verfahren wird, bis der Abstandsschwellwert wieder
Uberschritten ist. Dadurch lasst sich die erfindungsge-
mafe Vorrichtung fir einen Werker 20 sehr komfortabel
Uber einen durch die Lange der Fiihrungsschienen 48
festgelegten Arbeitsweg automatisch verfahren.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Zufiihren eines quasi endlosen Ma-
terialbandes (4) zu einem das Materialband (4) auf-
nehmenden Manipulationsgerat (19) mit einer das
Materialband (4) vor Zufuhr zu dem Manipulations-
gerat (19) aufnehmenden, drehbaren Spenderrolle
(2), dadurch gekennzeichnet, dass die Spender-
rolle (2) mit einem Spenderrollenmotor (3) gekoppelt
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ist, mit einer zwischen der Spenderrolle (2) und dem
Manipulationsgerat (19) angeordneten Zufiihrspan-
neinheit (8), die zwei fest angeordnete Festrollen (9,
14) sowie eine schwenkbar gelagerte Pendelrolle
(12) aufweist und die tber einen fiir die Winkellage
der Pendelrolle (12) sensitiven Winkelsensor (34)
verfigt, und mit einer Steuereinheit (36), die mit dem
Winkelsensor (34) sowie mit dem Spenderrollenmo-
tor (3) verbunden und dazu eingerichtet ist, bei Ab-
weichen der Pendelrolle (12) von einer Referenzwin-
kellage die Spenderrolle (2) in eine dem Manipula-
tionsgerat (19) Materialband (4) zufiihrenden Zu-
fuhrdrehung oder in eine der Zufiihrdrehung entge-
gen gesetzte Rickfiihrdrehung zu versetzen.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass auf der der Spenderrolle (2) abge-
wandten Seite eines Manipulationsgerates (19) eine
Abflhrspanneinheit (24) und eine Uber einen Auf-
nahmerollenmotor (33) in zwei Drehrichtungen dreh-
bare Aufnahmerolle (32) fir durch ein Manipulati-
onsgerat (19) durchgelaufenes Materialband (4) vor-
handen sind.

Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Abfiihrspanneinheit (24) zwei
fest angeordnete Festrollen (23, 28), eine schwenk-
bar gelagerte Pendelrolle (25) und einen fiir die Win-
kellage der Pendelrolle (25) der Abfiihrspanneinheit
(24) sensitiven Winkelsensor aufweist, dass der
Winkelsensor (34) der Abfiihrspanneinheit (24) mit
der Steuereinheit (36) verbunden ist und dass die
Steuereinheit (36) dazu eingerichtet ist, bei Abwei-
chen der Pendelrolle (25) der Abfiihrspanneinheit
(24) die Aufnahmerolle (32) von einer Referenzwin-
kellage in eine von einem Manipulationsgerat (19)
Materialband (4) abflihrenden Abflihrdrehung oder
in eine der Abflihrdrehung entgegengesetzten Zu-
fuhrdrehung zu versetzen.

Vorrichtung nach Anspruch 2 oder Anspruch 3, da-
durch gekennzeichnet, dass die oder jede Pendel-
rolle (12, 25) an einem Pendelrollenhaltearm (13,
26) angebracht ist, der schwenkbar an einem eine
Festrolle (9, 28) tragenden Festrollenhaltearm (13,
27) angebracht ist.

Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Winkelsensor (34) der Zufiihr-
spanneinheit (8) beziehungsweise der Abflihrspan-
neinheit (24) in dem dem Festrollenhaltearm (10, 27)
zugewandten Bereich des Pendelrollenhaltearms
(13, 26) angebracht ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 3 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit (36)
ein Parametersatzwahlmodul (45) aufweist, mit dem
die Drehgeschwindigkeit der Spenderrolle (2) und/
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oder der Aufnahmerolle (32) in Abhangigkeit ihres
Fullstandes einstellbar ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 3 bis 6, da-
durch gekennzeichnet, dass zwischen der Zufiihr-
spanneinheit (8) und der Abflihrspanneinheit (24)
ein Schwenkarm (16) vorhanden ist, entlang dem
Materialband (4) gefuhrt ist.

Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine fur die Winkellage des
Schwenkarms (16) sensitive Schwenkarmsenso-
ranordnung (49) und eine an die Schwenkarmsen-
soranordnung (49) angeschlossene Verschiebeein-
richtung vorhanden sind, mit der die Anordnung aus
Spenderrolle (2), Aufnahmerolle (32), Zufuhrspann-
einheit (8), Abfiihrspanneinheit (24) und Manipulati-
onsgerat (19) entlang eines Arbeitswegs von der
Schwenkarmsensoranordnung (49) gesteuert hin
und her verschiebbar ist.

Claims

Arrangement for feeding a virtually continuous web
of material (4) to a handling device (19) which re-
ceives the web of material (4), having a rotatable
dispenser reel (2) which holds the web of material
(4) before it is fed to the handling device (19), char-
acterised in that the dispenser reel (2) is coupled
to a dispenser reel motor (3), to an infeed tensioning
unit (8) which is arranged between the dispenser reel
(2) and the handling device (19), which has two fixed
rollers (9, 14) arranged in fixed positions and one
pivotably mounted swinging roller (12), and which
has an angle sensor (34) sensitive to the angular
position of the swinging roller (12), and to a control
unit (36) which is connected to the angle sensor (34)
and the dispenser reel motor (3) and which, if the
swinging roller (12) moves away from a reference
angular position, is set up to displace the dispenser
reel (2) in an infeed rotation which feeds the web of
material (4) to the handling device (19) orinareverse
feed rotation in the opposite direction to the infeed
rotation.

Arrangement according to claim 1, characterised
in that there are present, at the end remote from the
dispenser reel (2) of a handling device (19), an out-
feed tensioning unit (24) and a receiving reel (32) for
a web of material (4) which has passed through a
handling device (19), which receiving reel (32) can
be rotated in two directions of rotation by means of
a receiving reel motor (33).

Arrangement according to claim 2, characterised
in that the outfeed tensioning unit (24) has two fixed
rollers (23, 28) arranged in fixed positions, a pivota-
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bly mounted swinging roller (25) and an angle sensor
which is sensitive to the angular position of the swing-
ing roller (25) of the outfeed tensioning unit (24), in
that the angle sensor (34) of the outfeed tensioning
unit (24) is connected to the control unit (36), and in
that, if the swinging roller (25) of the outfeed ten-
sioning unit (24) moves away the receiving reel (32),
the control unit (36) is set up to displace from a ref-
erence angular position in an outfeed rotation which
feeds the web of material (4) away from a handling
device (19) or in an infeed rotation in the opposite
direction to the outfeed rotation.

Arrangement according to claim 2 or claim 3, char-
acterised in that the or each swinging roller (12, 25)
is mounted on a swinging-roller holding arm (13, 26)
which is pivotably mounted on a fixed-roller holding
arm (13, 27) which carries a fixed roller (9, 28).

Arrangement according to claim 4, characterised
in that the angle sensor (34) of the infeed tensioning
unit (8) or the outfeed tensioning unit (24) is mounted
in that region of the swinging-roller holding arm (13,
26) which is adjacent the fixed-roller holding arm (10,
27).

Arrangement according to one of claims 3to 5, char-
acterised in that the control unit (36) has a param-
eter-set selecting module (45) by which the speed
of rotation of the dispenser reel (2) and/or the receiv-
ing reel (32) can be set as a function of how full it is.

Arrangement according to one of claims 3 to 6, char-
acterised in thatthereis present between the infeed
tensioning unit (8) and the outfeed tensioning unit
(24) a pivoting arm (16) along which the web of ma-
terial (4) is passed.

Arrangement according to claim 7, characterised
in that there are present a pivoting-arm sensor ar-
rangement (49) sensitive to the angular position of
the pivoting arm (16), and a displacing means con-
nected to the pivoting-arm sensor arrangement (49)
by which the arrangement comprising the dispenser
reel (2), receiving reel (32), infeed tensioning unit
(8), outfeed tensioning unit (24) and handling device
(19) can be displaced to and fro along a working
travel under the control of the pivoting-arm sensor
arrangement (49).

Revendications

Dispositif d’amenée d’'une bande d’éléments a poser
quasi continue (4) vers un manipulateur (19) alimen-
té en bande d’éléments a poser (4), comprenant un
rouleau dévidoir d’alimentation tournant (2) portant
la bande d’éléments a poser (4) avant son amenée
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jusqu’au manipulateur (19), caractérisé en ce que
le rouleau dévidoir (2) estaccouplé a un moteur d’ac-
tionnement (3) de rouleau dévidoir, est muni d’'un
agencement tensionneur d’amenée (8) disposé en-
tre le rouleau dévidoir (2) etle manipulateur (19), qui
se compose de deux galets fixes immobiles en po-
sition (9, 14) ainsi que d’un galet articulé a disposition
oscillante (12) et qui est équipé d’'un détecteur de
position angulaire (34) réagissant en fonction de la
position angulaire du galet articulé (12), et d’'une uni-
té de commande (36) qui est raccordée au détecteur
de position angulaire (34) ainsi qu'au moteur d’ac-
tionnement du rouleau dévidoir (3) et qui, si le galet
articulé (12) vienta s’écarter d’'une position angulaire
de référence, est agencée pour transformer le sens
de rotation du rouleau dévidoir (2) de celui corres-
pondant a l'alimentation du manipulateur (19) en
bande d’éléments a poser (4) en un sens de rotation
de retour, de direction opposée a celle de la rotation
d’alimentation, ou vice-versa.

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce qu’il est prévu, sur le c6té du manipulateur (19)
opposé a celui du rouleau dévidoir (2), un agence-
ment tensionneur d’évacuation (24) et un rouleau
d’enroulement (32) pouvant étre actionné en rotation
dans les deux sens de rotation par I'intermédiaire
d’'un moteur de commande de rouleau d’enroule-
ment (33), pour la bande d’éléments a poser (4)
aprés son passage dans le manipulateur (19).

Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en
ce que I'agencement tensionneur d’évacuation (24)
comprend deux galets fixes immobiles en position
(23, 28), un galet articulé a disposition oscillante (25)
et un détecteur de position angulaire réagissant en
fonction de la position angulaire du galet articulé (25)
de 'agencement tensionneur d’évacuation (24), en
ce que le détecteur de position angulaire (34) de
I'agencement tensionneur d’évacuation (24) estrac-
cordé al'unité de commande (36) eten ce que l'unité
de commande (36) est agencée de fagon a transfor-
mer, si le galet articulé (25) vient a s’écarter d’'une
position angulaire de référence, le sens de rotation
du rouleau d’enroulement (32) de celui correspon-
dant a I'évacuation de la bande d’éléments a poser
(4) du manipulateur (19) en un sens de rotation d’ali-
mentation, de direction opposée a celle de la rotation
d’évacuation, ou vice-versa.

Dispositif selon larevendication 2 ou la revendication
3, caractérisé en ce que le ou chaque galet articulé
(12, 25) est monté sur un bras de support de galet
articulé (13, 26) qui est disposé, avec la possibilité
de basculer, sur un bras de support de galet fixe (13,
27) portant un galet fixe (9, 28).

5. Dispositif selon la revendication 4, caractérisé en
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ce que le détecteur de position angulaire (34) de
'agencement tensionneur d’amenée (8) et, ou en-
core, de I'agencement tensionneur d’évacuation
(24), est placé dans la zone du bras de support de
galet articulé (13, 26) qui est orientée en direction
du bras de support de galet fixe (10, 27).

Dispositif selon I'une des revendications 3 a 5 ca-
ractérisé en ce que 'unité de commande (36) com-
porte un module de sélection de groupes de para-
metres (45) par l'intermédiaire duquel il est possible
de régler la vitesse de rotation du rouleau dévidoir
d’alimentation (2) et/ou du rouleau d’enroulement
(32) en fonction de son épaisseur..

Dispositif selon I'une des revendications 3 a 6, ca-
ractérisé en ce qu’il est prévu, entre 'agencement
tensionneur d’'amenée (8) et 'agencement tension-
neur d’évacuation (24) un bras basculant (16) le long
duquel la bande d’éléments a poser (4) est guidée
en translation.

Dispositif selon la revendication 7, caractérisé en
ce qu’ilcomporte un dispositif détecteur de bras bas-
culant (49) réagissant en fonction de la position an-
gulaire du bras basculant (16) et un dispositif de dé-
placement raccordé au dispositif détecteur de bras
basculant (49), au moyen duquel I'ensemble cons-
titué par le rouleau dévidoir d’alimentation (2), le rou-
leau d’enroulement (32), 'agencement tensionneur
d’amenée (8), 'agencement tensionneur d’évacua-
tion (24) et le manipulateur (19) peut étre déplace,
par I'action de pilotage exercée par le dispositif dé-
tecteur de bras basculant (49), selon un mouvement
de va-et-vient le long d’'une course de travail.
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