EP 1073 163 A1

Européisches Patentamt

(19) 0> European Patent Office

Office européen des brevets

(12)

(43) Veroffentlichungstag:
31.01.2001 Patentblatt 2001/05

(21) Anmeldenummer: 00115707.2

(22) Anmeldetag: 21.07.2000

(11) EP 1073 163 A1

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG

(51) Int.c.”: HO1R 43/052

(84) Benannte Vertragsstaaten:
ATBECHCYDEDKESFIFRGBGRIEITLILU
MC NL PT SE
Benannte Erstreckungsstaaten:
AL LT LV MK RO SI

(30) Prioritat: 26.07.1999 EP 99810672

(71) Anmelder: komax Holding AG
6036 Dierikon (CH)

(72) Erfinder:
¢ Meisser, Claudio, Dipl.-ing. ETH
6330 Cham (CH)

Lustenberger, Alois
6014 Littau (CH)
Stocker, Martin

6403 Kiissnacht (CH)
Gasperi, Roberto
6030 Ebikon (CH)

(74) Vertreter: Blochle, Hans
Inventio AG,
Seestrasse 55,
Postfach
6052 Hergiswil (CH)

(54)

(57) Diese Konfektionieranlage (1) fur Kabel (2)
besteht aus einer Kabeleinheit (3), einem Kabelzu-
bringer (4) und aus Konfektioniereinheiten (5). Das vor-
auseilende Kabelende wird von einem Schlaufenleger
(8) gefasst und horizontal um 180 Grad gedreht. Gleich-
zeitig wird das Kabel (2) mittels eines Kabelvorschubes
(9) vorgeschoben und mittels der Richtstrecke (7)
gerichtet. Ein Encoder (10) misst die Lédnge des vorge-
schobenen Kabels (2), wobei sich beim Vorschieben
des Kabels (2) eine Kabelschlaufe (2.1) bildet. Zur
Ubernahme, Zubringung und Abgabe von Kabelenden

Einrichtung zur linearen Zubringung von Kabelenden zu Konfektioniereinheiten

besteht der Kabelzubringer (4) aus einer entlang einer
Transferfihrung (11) verschiebbaren ersten Transfer-
einheit (12) mit einer ersten Greifereinheit (13) und aus
einer entlang der Transferfiihrung (11) verschiebbaren
zweiten Transfereinheit (14) mit einer zweiten Greifer-
einheit (15). Eine Steuereinrichtung (20) steuert und
Uberwacht die Konfektionieranlage (1), wobei die Bewe-
gungen insbesondere der Transfereinrichtungen

(12,14) und der Greifereinheiten (13,15) frei program-
mierbar sind.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zur
linearen Zubringung von Kabelenden zu Konfektionier-
einheiten, die die Kabelenden bearbeiten.

[0002] Aus der Patentschrift US 4 862 587 ist eine
Kabelbearbeitungseinrichtung bekannt geworden, mit-
tels der Kabel abgelangt, an den Enden abisoliert und
mit einem Crimpkontakt versehen werden. Die Kabel-
enden werden mittels einer Transfereinrichtung einer
Bearbeitungsstation zugefiihrt. Dazu sind an einer End-
loskette Greifer angeordnet, die ein zu transportieren-
des Kabel ubernehmen und der Bearbeitungsstation
zufiihren. Im Bereich der Bearbeitungsstationen weist
das Endlosband einen linearen Abschnitt auf und wird
Uber Umlenkrader zurlckgefiihrt. Ein Hebelwerk
schliesst und 6ffnet die Greifer. Der Abstand der Greifer
untereinander ist derart gewahlt, dass der nachfolgende
Greifer in die Ausgangslage des vorauseilenden, bei
der letzten Bearbeitungsstation stehenden Greifers
gelangt.

[0003] Ein Nachteil der bekannten Einrichtung liegt
darin, dass die Greifer mechanisch lber die Kette ver-
bunden sind. Die Bearbeitungsstationen missen auf
die Kette und auf den Abstand der Greifer untereinan-
der in der Kette ausgerichtet werden. Die kleinstmdgli-
che Abstandsénderung ist durch die L&nge eines
Kettengliedes vorgegeben. Ausserdem wirkt sich das
durch den Eingriff der Kettenrader in die Kette bedingte
Spiel zwischen Kette und Kettenrad negativ auf die Ein-
legegenauigkeit der Greifer aus, was wiederum die
Qualitat der Crimpverbindung beeinflusst. Das Spiel
kann sich auch erst im Laufe der Zeit einstellen
und/oder sich im Laufe der Zeit verandern.

[0004] Hier will die Erfindung Abhilfe schaffen. Die
Erfindung, wie sie in Anspruch 1 gekennzeichnet ist,
I0st die Aufgabe, die Nachteile der bekannten Einrich-
tung zu vermeiden und eine Konfektionieranlage fur
Kabel zu schaffen, mittels der die Konfektionierung der
Kabel vereinfacht wird.

[0005] Die durch die Erfindung erreichten Vorteile
sind im wesentlichen darin zu sehen, dass mit dem
erfindungsgeméassen Kabelzubringer ein modularer
Aufbau der Konfektionieranlage mdglich ist. Die Konfek-
tionieranlage kann je nach Verwendung mit mehr oder
weniger Konfektioniereinheiten ausgeriistet werden.
Dementsprechend kann der Kabelzubringer in seiner
Leistungsfahigkeit angepasst werden. Die Eichung der
anzufahrenden Positionen fir die Kabelzubringung
kann nach der Montage der Konfektionieranlage oder
nach einer Umriistung der Konfektionieranlage bei-
spielsweise manuell oder mittels einer Lernfahrt erfol-
gen. Weiter vorteilhaft ist, dass Kabel mit
unterschiedlichen Kabeldurchmessern konfektioniert
werden kdnnen, ohne den Kabelzubringer umzuristen.
Der Kabelzubringer kann die von den Durchmessern
der Kabel abhangige und somit unterschiedliche Einle-
getiefe bei der Zubringung der Kabel zu den Konfektio-
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niereinheiten berlcksichtigen. Die Kabelparameter
kénnen dem Kabelzubringer softwaremassig mitgeteilt
werden.

[0006] Im folgenden wird die Erfindung anhand von
ein Ausflhrungsbeispiel darstellenden Zeichnungen
naher erlautert.
[0007] Es zeigen:
Fig. 1 eine Konfektionieranlage mit Kon-
fektioniereinheiten und einem
Kabelzubringer mit zwei Transfer-
einheiten,

eine erste, eine Greifereinheit tra-
gende Transfereinheit des Kabel-
zubringers,

Fig. 2

eine zweite, eine Greifereinheit
mit zwei absenkbaren Greifern
tragende Transfereinheit des
Kabelzubringers,

Fig. 3

Fig. 4 eine Ausflhrungsvariante der
Transfereinheit mit einem Antrieb
fur beide Greiferelemente,

Fig. 5 die Konfektionieranlage mit der
zweiten Transfereinheit bei der
Ubernahme eines Kabels und bei
der Zufhrung des Kabels zu
einer Konfektioniereinheit,

Fig. 6 die Konfektionieranlage mit der
zweiten Transfereinheit bei der
Ubernahme eines Kabels und bei
der Abgabe des Kabels nach der
Konfektionierung,

Fig. 7 eine Konfektionieranlage mit Kon-
fektioniereinheiten und einem
Kabelzubringer mit drei Transfer-
einheiten,

Fig. 8 die Konfektionieranlage mit drei
Transfereinheiten im Grundriss
und

die Verstellbereiche der Uberga-
bestationen und die Fahrwege
der Transfereinheiten.

Fig. 9 bis Fig. 11

[0008] Fig. 1 zeigt eine Konfektionieranlage 1 fir
Kabel 2, die eine Kabeleinheit 3, einen Kabelzubringer
4 und Konfektioniereinheiten 5 aufweist. Als Konfektio-
niereinheiten 5 sind beispielsweise Abisolierstationen
5.1, Tullenstationen 5.2,5.3 und/oder Crimpstationen
5.4,5.5 vorgesehen. Weitere und/oder andersartige
Konfektionierstationen sind auch mdoglich. Kabel 2 mit
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unterschiedlichen Querschnitten, Farben und Aubau
sind in einem hoéhenverstellbaren Kabelwechsler 6
gehalten. Mit Kabel 2 sind in Sachen Aufbau, Durch-
messer, Farbe unterschiedliche Kabel bzw. Leiter inkl.
Lichtleiter gemeint. Der zu konfektionierende Kabeltyp
wird durch Hoéhenverstellung des Kabelwechslers 6 in
eine Richtstrecke 7 gebracht. Das vorauseilende Kabel-
ende wird von einem Schlaufenleger 8 gefasst und hori-
zontal um 180 Grad gedreht. Gleichzeitig wird das
Kabel 2 mittels eines Kabelvorschubes 9 vorgeschoben
und mittels der Richtstrecke 7 gerichtet. Ein Encoder 10
misst die Lange des vorgeschobenen Kabels 2, wobei
sich beim Vorschieben des Kabels 2 eine Kabelschlaufe
2.1 bildet. Der Kabelzubringer 4 besteht aus einer ent-
lang einer Transferfihrung 11 verschiebbaren ersten
Transfereinheit 12 mit einer ersten Greifereinheit 13 und
aus einer entlang der Transferfliihrung 11 verschiebba-
ren zweiten Transfereinheit 14 mit einer zweiten Greifer-
einheit 15. Ein erster Antrieb 16 bewegt die erste
Transfereinheit 12 entlang der Transferfiihrung 11. Ein
zweiter Antrieb 17 bewegt die zweite Transfereinheit 14
entlang der Transferfihrung 11. Der Antrieb 16,17 kann
beispielsweise ein Schrittmotor sein, der die Transfer-
einheit 12,14 mittels eines ersten Zahnriemens 18 bzw.
zweiten Zahnriemens 19 linear antreibt. Als Ausfiih-
rungsvariante kann der Antrieb 16,17 beispielsweise
auch ein Linearantrieb mit Linearmotor sein. Die Bewe-
gungsrichtung der Transfereinheiten 12,14 ist mit x
bezeichnet. Die Bewegungsrichtungen der Greiferein-
heiten 13,15 sind mit y und z bezeichnet. Eine Steuer-
einrichtung 20 steuert und Uberwacht die
Konfektionieranlage 1, wobei die Bewegungen ins-
besondere der Transfereinheiten 12,14 und der Greifer-
einheiten 13,15 frei programmierbar sind. Ausserdem
kann die Steuereinrichtung 20 bei der Steuerung der
Transfereinheiten 12,14 und der Greifereinheiten 13,15
beispielsweise bei einem Wechsel des zu konfektionie-
renden Kabeltyps die Bewegung insbesondere der
Greifereinheit 13,15 in y-Richtung sofort dem Kabel-
durchmesser anpassen. Als Mensch/Maschine-Schnitt-
stelle dient eine nicht dargestellte Tastatur und ein
Bildschirm 21. Die erste Greifereinheit 13 tbernimmt
das vorauseilende Kabelende 2.11 der Kabelschlaufe
2.1 vom Schlaufenleger 8 und das nacheilende Kabel-
ende 2.12 der Kabelschlaufe 2.1 vom Kabelwechsler 6.
Nach dem Kabelschnitt bewegt sich die erste Transfer-
einheit 12 zur Abisolierstation 5.1, die an den Kabelen-
den 2.11,2.12 den Kabelmantel entfernt. Nach dem
Abisoliervorgang bewegt sich die erste Transfereinheit
12 mit der Kabelschlaufe 2.1 weiter zu einer ersten
Ubergabestation 22, (ibergibt dieser die Kabelschlaufe
2.1 und bewegt sich zur Ausgangsposition zurtick. Die
zweite Transfereinheit 14 ibernimmt an der Ubergabe-
station 22 die Kabelschlaufe 2.1 und bringt die Kabel-
schlaufe zu mindestens einer Tillenstation 5.2,5.3
und/oder zu mindestens einer Crimpstation 5.4,5.5.
Einzelheiten dazu sind in den Fig. 5 und 6 dargestellt.

[0009] Fig. 2 zeigt Einzelheiten der ersten Transfer-
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einheit 12 mit der ersten Greifereinheit 13. An einer
ersten Transterkonsole 23 ist ein erster Transferschuh
24 mit Kafigrollen angeordnet, der zusammen mit der
Transferfuhrung 11 eine Rollenfihrung bildet. An der
ersten Transferkonsole 23 ist die aus zwei unabhangig
arbeitenden Greiferelementen 25,26 bestehende Grei-
fereinheit 13 angeordnet. Das erste Greiferelement 25
besteht aus einem ersten Schlitten 25.1, der mittels
einer ersten Spindel 25.2 angetrieben ist und der mittels
einer an der Transferkonsole 23 angeordneten ersten
Schlittenfihrung 25.3 und einer ersten Schlittennut 25.4
des ersten Schlittens 25.1 in y-Richtung verschiebbar
ist. Der erste Schlittenantrieb 25.10 besteht aus der
ersten Spindel 25.2, einem ersten Schlittenmotor 25.5,
beispielsweise ein AC Synchronmotor, einer ersten
Transmission 25.6 mit einer ersten Riemenscheibe
25.7, einer zweiten Riemenscheibe 25.8 und einem
ersten Riemen 25.9. Mit unterschiedlichen Durchmes-
sern der Riemenscheiben 25.7,25.8 kann das Uberset-
zungsverhaltniss des ersten Schlittenmotors 25.5 zur
ersten Spindel 25.2 angepasst werden. Anstelle des
gezeigten ersten Schlittenantriebes 25.10 kann bei-
spielsweise auch ein Linearantrieb mit Linearmotor vor-
gesehen sein. Am ersten Schlitten 25.1 ist ein erster
Greifer 25.11 bestehend aus einem ersten Greiferan-
trieb 25.12, beispielsweise ein Pneumatikantrieb und
aus kdmmenden Greiferklauen 25.13, 25.14 angeord-
net, wobei die Greiferklauen 25.13,25.14 das vorausei-
lende, abisolierte Kabelende 2.11 halten.

[0010] Das zweite Greiferelement 26 besteht aus
einem zweiten Schlitten 26.1, der mittels einer zweiten
Spindel 26.2 angetrieben ist und der mittels einer an der
Transferkonsole 23 angeordneten zweiten Schilittenfiih-
rung 26.3 und einer zweiten Schlittennut 26.4 des zwei-
ten Schlittens 26.1 in y-Richtung verschiebbar ist. Der
zweite Schlittenantrieb 26.10 besteht aus der zweiten
Spindel 26.2, einem zweiten Schlittenmotor 26.5, bei-
spielsweise ein AC Synchronmotor, einer zweiten
Transmission 26.6 mit einer dritten Riemenscheibe
26.7, einer vierten Riemenscheibe 25.8 und einem
zweiten Riemen 26.9. Mit unterschiedlichen Durchmes-
sern der Riemenscheiben 26.7,26.8 kann das Uberset-
zungsverhaltniss des zweiten Schlittenmotors 26.5 zur
zweiten Spindel 26.2 angepasst werden. Anstelle des
gezeigten zweiten Schlittenantriebes 26.10 kann bei-
spielsweise auch ein Linearantrieb mit Linearmotor vor-
gesehen sein. Am zweiten Schlitten 26.1 ist ein zweiter
Greifer 26.11 bestehend aus einem zweiten Greiferan-
trieb 26.12, beispielsweise ein Pneumatikantrieb und
aus kammenden Greiferklauen 26.13, 26.14 angeord-
net, wobei die Greiferklauen 26.13,26.14 das nachei-
lende, abisolierte Kabelende 2.12 halten.

[0011] Nicht dargestellt sind zwei als seitliche Flh-
rung der Kabelschlaufe 2.1 dienende schwenkbare
Bigel, die die Kabelschlaufe 2.1 vor der Ubernahme
der Kabelenden 2.11,2.12 durch die Greifer
25.11,26.11 auf den Abstand der Greifer 25.11,26.11
bringen.
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[0012] Die Greiferelemente 25,26 arbeiten vollig
unabhangig voneinander. Die Steuerung der Schlitten-
motoren 25.5,26.5 und der Greifer 25.11,26.11 erfolgt
mittels der Steuereinrichtung 20 und ist frei program-
mierbar. Als Variante kann die Transfereinheit 12 auch
mit einer Greifereinheit mit nur einem Greiferelement
ausgerustet sein.

[0013] Fig. 3 zeigt die zweite, zwei absenkbare
Greifer 25.11,26.11 tragende Transfereinheit 14 des
Kabelzubringers 4. Die zweite Transfereinrichtung 14
mit der Greifereinheit 15 ist vergleichbar mit der ersten
Transfereinheit 12 bzw. der ersten Greifereinheit 13 auf-
gebaut. Die Bezugszeichen firr die Teile der zweiten
Transfereinheit 14 bzw. der zweiten Greifereinheit 15
sind deshalb von der ersten Transfereinheit 12 bzw. der
ersten Greifereinheit 13 Ubernommen worden. Im
Unterschied zur ersten Greifereinheit 13 sind die Greifer
25.11,26.11 der zweiten Greifereinheit 15 in z-Richtung
absenkbar. Die Greifer 25.11,26.11 sind an Linearfiih-
rungselementen 25.15,26.15 angeordnet, die mit einer
nach oben wirkenden Federkraft beaufschlagt sind.
Beim Crimpvorgang wirkt die Crimpstation 5.4,5.5 mit
einer nach unten wirkenden Kraft auf den Greifer
25.11,26.11. Dabei wird das abisolierte und beispiels-
weise bereits mit einer Tille 2.21,2.22 versehene
Kabelende 2.11,2.12 in einen Crimpkontakt 2.31,2.32 in
z-Richtung abgesenkt und crimptechnisch mit diesem
verbunden.

[0014] Fig. 4 zeigt eine Ausfihrungsvariante der
Transfereinheit 12,14 mit einem Schlittenmotor 25.5 fiir
beide Greiferelemente 25,26. Der erste Riemen 25.9 ist
Uber die Riemenscheiben 25.8,26.8 der beiden Spin-
deln 25.2,26.2 gefiihrt, wobei die erste Spindel 25.2
rechtsdrehend und die zweite Spindel 26.2 linksdre-
hend ist. Bewegt sich das eine Greiferelement in y-Rich-
tung vorwarts, bewegt sich gleichzeitig das andere
Greiferelement in y-Richtung riickwarts.

[0015] Fig. 5 zeigt die Konfektionieranlage 1 mit der
zweiten Transfereinheit 14 bei der Zubringung der
Kabelschlaufe 2.1 zu einer Tullenstation 5.2 zur Bestiik-
kung des nacheilenden Kabelendes 2.12 mit einer Tlle
2.22. Sobald der zweite Greifer 26.11 die korrekte
Transferposition in x-Richtung erreicht hat, wird der
Greifer 26.11 in y-Richtung vorwarts bewegt und das
abisolierte Kabelende 2.12 in die Tullenstation 5.3
gefiihrt. Mit unterbrochener Linie ist die zweite Transfer-
einheit 14 bei der Ubernahme einer Kabelschlaufe 2.1
von der ersten Ubergabestation 22 gezeigt. Gleichzeitig
ist die erste Transfereinheit 12 bei der Ubernahme des
vorauseilenden Kabelendes 2.11 vom Schlaufenleger 8
bzw. des nacheilenden Kabelendes 2.12 vom Kabel-
wechsler 6.

[0016] Fig. 6 zeigt die Konfektionieranlage 1 mit der
zweiten Transfereinheit 14 bei der Abgabe der fertig
konfektionierten Kabelschlaufe 2.1. Die Greifer
25.11,26.11 werden geoéffnet, die Kabelschlaufe 2.1
gelangt in eine nicht dargestellte Kabelablage. Mit
unterbrochener Linie ist die zweite Transfereinheit 14
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bei der Ubernahme einer Kabelschlaufe 2.1 von der
ersten Ubergabestation 22 gezeigt. Gleichzeitig ist die
erste Transfereinheit 12 bei der Ubernahme des voraus-
eilenden Kabelendes 2.11 vom Schlaufenleger 8 bzw.
des nacheilenden Kabelendes 2.12 vom Kabelwechsler
6.

[0017] Fig. 7 zeigt eine Konfektionieranlage 1 mit
Konfektioniereinheiten 5 und einem Kabelzubringer 4
mit einer zweiten Ubergabestation 27 und einer dritten
Transfereinheit 28 mit Antrieb 30 und mit Greifereinheit
29. Der Antrieb 30 kann beispielsweise ein Schrittmotor
sein, der die Transfereinheit 28 mittels eines dritten
Zahnriemens 31 linear antreibt. Als Ausfihrungvariante
kann der Antrieb 30 beispielsweise auch ein Linearan-
trieb mit Linearmotor sein. Die Bewegungsrichtung der
Transfereinheiten 28 ist mit x bezeichnet. Die Bewe-
gungsrichtungen der Greifereinheit 29 ist mit y und z
bezeichnet. Eine Steuereinrichtung 20 steuert und
Uberwacht die Konfektionieranlage 1, wobei die Bewe-
gungen insbesondere der Transfereinheiten 12,14,28
und der Greifereinheiten 13,15,29 frei programmierbar
sind. Der Aufbau der zweiten Ubergabestation 27 bzw.
der dritten Transfereinheit 28 entspricht der oben
genannten ersten Ubergabestation 22 bzw. der oben
genannten zweiten Transfereinheit 14. Der Ablauf eines
Crimpvorganges kann beispielsweise wie folgt vor sich
gehen: Die erste Transtereinheit 12 bringt die Kabel-
schlaufe 2.1 wie oben beschrieben der ersten Uberga-
bestation 22 zu. Die zweite Transfereinheit 14
Ubernimmt wie oben beschrieben die Kabelschlaufe 2.1
an der ersten Ubergabestation 22 und bringt sie
bestimmten Konfektioniereinheiten 5 beispielsweise zur
Tullenbestliickung zu. Dann wird die Kabelschlaufe 2.1
mittels der zweiten Transfereinheit 14 der zweiten Uber-
gabestation 27 zugebracht. Die dritte Transfereinheit 28
Ubernimmt die Kabelschlaufe 2.1 an der zweiten Uber-
gabestation 27 und bringt sie weiteren Konfektionierein-
heiten 5 zu beispielsweise zur Verbindung des
abisolierten Kabelendes 2.11,2.12 mit einem Crimpkon-
takt 2.31,2.32. Anschliessend bewegt sich die dritte
Transfereinheit 28 zur Abgabeposition und gibt die fertig
konfektionierte Kabelschlaufe 2.1 ab. Die Transferein-
heiten 12,14,28 mit den Greifereinheiten 13,15,29
arbeiten gleichzeitig. Wahrend beispielsweise eine
erste Kabelschlaufe 2.1 vom Schlaufenleger 8 bzw. vom
Kabelwechsler 6 von der ersten Transfereinheit 12 mit-
tels der ersten Greifereinheit 13 ibernommen wird, wird
eine zweite Kabelschlaufe 2.1 von der zweiten Transfer-
einheit 14 zur Tullenbestiickung zugebracht, wahrend
die dritte Transfereinheit 28 eine fertig konfektionierte
Kabelschlaufe 2.1 abgibt.

[0018] Fig. 8 zeigt die Konfektionieranlage 1 mit
einem Kabelwechsler 6, einer Abisolierstation 5.1, zwei
Tlllenstationen 5.2,5.3, zwei Crimpstationen 5.4,5.5,
drei Transfereinheiten 12,14,28, zwei Ubergabestatio-
nen 22,27 und einer Abgabestation 31 im Grundriss.
[0019] Fig. 9 zeigt die Verstellbereiche vb1,vb2 der
ersten Ubergabestation 22 bzw. der zweiten Ubergabe-
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station 27 und den Fahrweg fw1 der ersten Transterein-
heit 12. Eine erste Schleppkette 32 dient der Halterung
der Energie-, Steuerungs- und Pneumatikleitungen zur
Versorgung und Steuerung der ersten Transfereinheit
12. Die erste Transfereinheit 12 kann sich vom Kabel-
wechsler 6 bis in Richtung Abgabestation 31 an das
Ende des Verstellbereiches vb1 der ersten Ubergabe-
station 22 und umgekehrt bewegen.

[0020] Fig. 10 zeigt den Fahrweg fw2 der zweiten
Transfereinheit 14. Eine zweite Schleppkette 33 dient
der Halterung der Energie-, Steuerungs- und Pneumati-
kleitungen zur Versorgung und Steuerung der zweiten
Transfereinheit 14. Die zweite Transfereinheit 14 kann
sich von der ersten Ubergabestation 22 bis in Richtung
Abgabestation 31 an das Ende des Verstellbereiches
vb2 der zweiten Ubergabestation 27 und umgekehrt
bewegen.

[0021] Fig. 11 zeigt den Fahrweg fw3 der dritten
Transfereinheit 28. Eine dritte Schleppkette 34 dient der
Halterung der Energie-, Steuerungs- und Pneumatiklei-
tungen zur Versorgung und Steuerung der dritten Trans-
fereinheit 28. Die dritte Transfereinheit 28 kann sich von
der zweiten Ubergabestation 27 bis zur Abgabestation
31 und umgekehrt bewegen.

[0022] In einer weiteren Ausfiihrungsvariante kann
der Antrieb je eines Greiferelementes 25,26 in y-Rich-
tung zentral von einem Motor mit einer entlang der Kon-
fektionieranlage 1 fihrenden Keilwelle erfolgen.

[0023] Weitere Konfektioniereinheiten und/oder
eine andere Reihenfolge und/oder eine andere Beab-
standung der Konfektioniereinheiten sind mdglich. Die
jeweiligen Positionen der Konfektioniereinheiten werden
manuell, indem die Transfereinheit 12,14,28 manuell
auf die entsprechende Position gebracht wird, oder mit-
tels einer Lernfahrt der Transfereinheit 12,14,28
bestimmt. Die Steuereinrichtung kennt dann die genaue
Lage und die Reihenfolge der Konfektioniereinheiten.
Aufgrund dieser Maschinenparameter bestimmt die
Steuereinrichtung selbstandig die Reihenfolge der
Zubringauftrdge und/oder optimiert die Fahrzeiten der
Transfereinheit 12,14,28 innerhalb des Fahrweges
fw1,fw2,fw3.

[0024] Zur Zubringung von Kabelenden zu Konfe-
kioniereinheiten kénnen in einer weiteren Ausfiihrungs-
variante auch selbstfahrende Transfereinheiten mit
Greifereinheiten vorgesehen sein, die untereinander
und/oder mit der Steuereinrichtung kommunizieren kon-
nen. Die selbstfahrenden Transfereinheiten fahren
innerhalb ihres Fahrweges frei programmierbar die Kon-
fektioniereinheiten an. Der Antrieb, beispielsweise ein
AC Servomotor ist auf der Transfereinheit angeordnet,
welcher mittels eines Zahnrades mit einer fixen Zahn-
stange gekoppelt ist. Der Antrieb der Transfereinheit ist
auch mittels eines Linearmotors mdglich.

Patentanspriiche

1. Einrichtung zur linearen Zubringung von Kabelen-
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den zu Konfektioniereinheiten, die die Kabelenden
bearbeiten,
dadurch gekennzeichnet,

dass ein Kabelzubringer (4) mit mindestens
einer Transfereinheit (12,14,28) vorgesehen
ist, die entlang einer Transferfiihrung (11) in
Vorwarts- und in Riickwartsrichtung (x) beweg-
bar ist und

dass an der Transfereinheit (12,14,28) eine
Greifereinheit (13,15,29) angeordnet ist, mit-
tels der die Kabelenden (2.11,2.12) in minde-
stens einer Richtung (y,z) bewegbar sind,
wobei die Transfereinheit (12,14,28) zusam-
men mit der Greifereinheit (13,15,29) zur Uber-
nahme, Zubringung und Abgabe der
Kabelenden (2.11,2.12) vorgesehen ist.

Einrichtung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Transfereinheit (12,14,28) in der einen
Richtung (x) und die Greifereinheit (13,15,29)
in mindestens einer anderen Richtung (y,z)
linear bewegbar sind.

Einrichtung nach den Anpriichen 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet,

dass unabhéngig voneinander arbeitende
Transfereinheiten (12,14,28) vorgesehen sind.

Einrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet,

dass unabhangig voneinander arbeitende
Greifereinheiten (13,15,29) vorgesehen sind.

Einrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspruche,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Greifereinheit (13,15,29) unabhangig
voneinander  bewegbare  Greiferelemente
(25,26) mit Greifern (25.11,26.11) aufweist.

Einrichtung nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet,

dass das Greiferelement (25,26) mittels einer
Spindel (25.2,26.2) in y-Richtung bewegbar ist.

Einrichtung nach den Anspriichen 5 oder 6,
dadurch gekennzeichnet,

dass der Greifer (25.11,26.11) in z-Richtung
bewegbar ist.
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