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€ Anordnung zur Feinpositionierung von Kokereimaschinen.

6) Jeder Bedienungsmaschine des Koksofens ist eine mit
Infrarot-Lichtschranken bestiickte, U-formig gestaltete Si-
gnalgebereinheit (9) und jeder Ofenkammer eine Si-
gnalplatte (10) Zugeordnet, die mit Markierungen (18, 19) fiir
die Feinpositionierung der betreffenden Bedienungsma-
schine und Codierungsmarkierungen (21) fir die Identifizie-
rung der betreffenden Position ausgestattet ist. Die Infrarot-
Lichtsensoren (13, 14, 16, 27, 34) sind mit einer Auswerte-
elekironik (4) verbunden, die einen Lesespeicher (38) mit
einer Leseliberwachung (41) zur Erkennung und Zuordnung
der codierten Identifikationsmarkierungen sowie eine Posi-
tions-Auswertungs-Elekironik (40) enthalt, die das Antriebs-
mitte! der betreffenden Bedienungsmaschine in der Weise
steuert, daB es beim Auftreten eines ersten Positionierungs-
Impulses mit reduzierter Drehzahl betrieben und beim Auf-
treten beider Positionierungs-impulse sowie des der Solipo-
sition entsprechenden Codierungssignals stillgesetzt wird.

ACTORUM AG



10

15

20

25

30

35

0150289

Siemens Aktiengesellschaft Unser Zeichen
serlin und lilinchen VPA 84 P3019 E

Anordnung zur Feinpositionierung von Kokereimaschinen

Die Erfindung betrifft eine Anordnung der im Oberbegriff
des Anspruchs 1 bezéichneten Art.

Eine Kokereianlage besteht ilblicherweise aus einem Koks-
ofen, der in mehrere hintereinanderliegende Kammern auf-
geteilt ist, die zu ihrer Bedienung seitlich und oben
mit durch Kammertiiren verschlieBbaren Offnungen verse-
hen sind. An beiden Lingsseiten und auf der Oberseite des
Ofens sind auf Schienen verfahrbare Bedienungsmaschinen
angeordnet, die geeignet sind, Jede der Ofenkammern
nach dem Offnen der jeweils zugeordneten Kammertiiren

zu bedienen, d.h. die betreffende Kammer zu beschicken
und nach dem Ende des Verkokungsprozesses durch Aus-
schieben des glihenden Kokses auf einen L&schwagen zu
entleeren. Um einen storungsfreien Betrieb sicherzu-
stellen, ist es notwendig, die Bedienungsmaschinen zum
richtigen Zeitpunkt prédzise zu positionieren.

Um dies zu erreichen, ist aus der DE-0S 26 48 049 ein
Verfahren zur Steuerung und Uberwachung des Betriebes
von Koksofenbedienungsmaschinen bekannt, mit dem sowohl
die Wegerfassung der Bedienungsmaschinen wie deren
Feinpositionierung und Gleichstandsiiberwachung mdglich
sein soll. Dazu sind an den Haltepunkten der einzelnen
Koksofenbedienungsmaschinen entlang ihrer Fahrbahn
Codeplatten montiert, deren Informationsinhalt von an
den Maschinen angebrachten Leseeinrichtungen in der
entsprechenden Position erfaft werden soll. Diese Code-
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platten sollen gleichzeitiz dazu dienen, die Mitte der
Sewelligen Ofenkarmer zwecks Feinpositionierung der Be-
dienungsmaschinen zu erfassen. aAus einem Vergleich der
von einem zentralen Steuergeridt vorgegebenen Sollziele
nit den Istpositionen der Bedienungsmaschinen sollen
Signale fir die Steuerung der Fahrantriebe abgeleitet
werden, durch welche die Maschinen exakt in Ofenmitte
zum Stillstand kommen. Die Mittenerfassung der einzel-
nen Ofenkammern soll durch zusdtzliche liagnete auf den
Codeplatten und entsprechend angeordneten magnetischen
Empfangern an den Bedienungsmaschinen vorgenommen wer-
den. Je nacih Richtung und Abstand von der Ofenmitte
gibt dabei die Leseeinrichtung positive oder negative
Spannungen ab, die als fahrtrichtungsabhingige Sollwer-
te die Drehzahlsteuerung der Fahrantriebe solange be-
einflussen, bis bei Signal "O" die lMaschine in Ofenmit-
te stillgesetzt wird,

Ein solches Positionierungsverfahren mit magnetischen
Mitteln hat den Hachteil, dafl es, wegen der gerade im
Mullbereich relativ flach verlaufenden Kurve der magne-
tischen Feldstidrke in Abhdngigkeit von der Bewegungs-
richtung und damit auch der von den Ilallgeneratoren
erzeugten Steuerspannung keine grofle Genauigkeit bei
der Positionierung erwarten 1E8t.

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
eine Anordnung der eingangs genannten Art so zu gestal-
ten, daB eine millimetergenaue Positionierung der Be-
dienungsmaschinen in einer vorgegebenen Position trotz
grofBer Staub- und Hitzeentwicklung mdglich ist.

Diese Aufgabe wird durch die im Patentanspruch 1 ange-
gebene Erfindung geldst.
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Dadurch ist erreicht, cdaB fiir die Identifizierung des
Jeweiligen Haltepunktes und fiir die genaue Positionie-
rung der betreffenden Bedienungsmaschine mit identi-
schen technischen Mitteln gearbeitet werden kann, was
erheblich zur Vereinfachung des Systems und zu seiner
kxompakten Anordnung beitrigt, so daB die rauhen, von
Staub und Hitze geprigten Umweltbedingungen, vor allem
wegen der Verwendung von Infrarotlicht als Informations-
triger, keinen Einflufl auf die Genauigkeit des Systems
haben. Durch die Mdglichkeit der Elindelung von Infra-
rotlicht mit optischen Mitteln und die dadurch erziel-
bare Lichtschrankenbildung 138t sich gegeniiber magneti-
schen Feldern als Informationstriger eine grofBle An-
sprechgenauigkeit bel hoher Ansprechgeschwindigkeit er-
reichen, die es unter anderem gestattet, Standortiden-
tifizierungen ohne Fahrtunterbrechung vorzunehmen.

Vorteilhafte Weiterbildungen und Ausgestaltungen der
Anordnung nach Patentanspruch 1 sind in den Unteran-
spriichen gekennzeichnet., Dabei ermbglicht die Ausfih-
rungsform nach Patentanspruch 2 trotz der sehr kompak-
ten Anordnung von Positions- und Identifikationsmarkie-
rungen auf einer einzigen Platte die Fahrtrichtungserken-
nung, Positionsidentifizierung und Feinpositionierung
der zugeordneten Bedienungsmaschine,

Ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung wird anhand der
Zeichnungen im folgenden ndher erlidutert. Ls zeigen:

Fig. 1 ein Blockschaltbild der Anordnung mit einer Weg-
erfassungsbaugruppe, einer Identifizierungs- und
Positionierungsbaugruppe, einem Fihrungssollwert-
geber sowie einer Steuerungselektronik fir die
Steuerung des Antriebsmotors einer Bedienungsma-
schine,
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ig. 2 die r&umliche Prinzipdarstellung der Signalgeber-
einheit mit zugeordneter Signalplatte der Identi-
fizierungs- und Positionierungsbaugruppe und

Fig. 3 ein Funktionsschema der Identifizierungs- und

Positionierungsbaugruppe mit zugeordneter Signal-

gebereinheit.

!‘_LJ

Gem8B dem Blockschaltbild in Fig. 1 besteht die Positio-
nierungsanordnung einer Bedienungsmaschine aus einer
Wegerfassungsbaugruppe 1, der ein Signalgeber 2 fiir die
Wegerfassung und ein mit dem Antriebsmotor gekuppelter
Winkelschritt-Signalgeber 3 zugeordnet sind. Das von
dieser Wegerfassungsbaugruppe 1 erfaBte Standortsignal
wird sowohl einer Identifizierungs- und Positionierungs-
baugruppe 4 als auch einem Fihrungssollwertgeber 5 zuge-
fihrt. Dieser wiederum ist mit einer Steuerungselektro-
nik 6 fir den Antriebsmotor 7 der betreffenden, nicht
dargestellten Bedienungsmaschine verbunden. Alle genann-
ten Einheiten kommunizieren liber einen Datenbus 8 mit
einem nicht dargestellten Prozeflrechner., Die Identifi-
zierungs- und Positionierungsbaugruppe 4 ist mit einem
an der Bedienungsmaschine angeordneten Signalgeber 9
verbunden, der in Verbindung mit am Koksofen befestigten
nicht dargestellten Signalplatten auf noch zu beschrei-
bende Weise Identifizierungs- und Positionierungssignale
erzeugt.

Nach Ermittlung des Jeweiligen Standortes der betreffen-
den Bedienungsmaschine durch die “egerfassungsbaugruppe
1 erzeugt diese ein Standortsignal, welches im ProzeB-
rechner mit dem Standort-Sollwert verglichen wird. Aus
diesen beiden Werten wird dem Fihrungssollwertgeber 5
ein die Bewegungsrichtung bestimmendes Signal zugefiihrt.
Dieser erteilt der Steuerungselektronik 6 einen ent-
sprechenden Einschalt- und Drehrichtungsbefehl, dessen
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Ausfiihrung Uber den Datenbus 8 an den ProzeBSrechner ge-

\J

neldet wird, Gleichzeitig erhdlt die Identifizierungs-
und Positionierungsbaugruppe 4 von der Wegerfassungs-
paugruppe 1 einen Freigebebefehl und vom ProzeBrechner
eine Richtungsvorgabeinformation. Sobald der Signalge-
ber 9 eine Signalplatte erreicht, steuert die Identifi-
zierungs- und Positionierungsbaugruppe 4 den Fiihrungs-
sollwertgeber 5 zur standortabhingigen Geschwindigkeits-
sollwertausgabe und erteilt Start- und Stopbefehle. Da-
bei geschieht die Standortbestimmung mit Hilfe eines
Jjedem Haltepunkt zugeordneten Identifizierungscodes wih-
rend der Haltepunkt selbst mit Hilfe zweier auf Jjeder
Signalplatte angeordneter Positionierungsmarkierungen
im Zusammenarbeit mit einer entsprechenden Anzahl von
den Signalgebern 9 zugeordneten Lichtschranken auf noch
zu beschreibende Weise bestimmt wird.

Eine mdgliche Ausfiihrungsform eines Signalgebers 9 der
vorbeschriebenen Art mit einer der zugeordneten Codie-
rungsplatten 10 ist in Fig. 2 dargestellt. Dabei ist der
Signalgeber 9 zweckm8fBigerweise der zu steuernden Bedie-
nungsmaschine und die Markierungsplatte der betreffenden
Ofenkammer zugeordnet. Der U-formig gestaltete Signal-
geber 9 besitzt in einem seiner Schenkel Infrarotlicht-
sender 11, 12, 15 und im gegeniiberliegenden Schenkel
Infrarotlichtempfinger 13, 14, 16. Je ein Sender und
Empfinger bilden eine Infrarot-Lichtschranke., Dabei

ist die Anordnung so getroffen, dafB zwei dieser Licht-
schranken mit den Sendern 11 und 12 sowie den zugeord-
neten Empféngern 13 und 14 zur genauen Positionierung
und die ibrigen 8, gegeniliber den vorgenannten nach oben
versetzt angeordneten Lichtschranken, mit den Sendern

15 und den Empfingern 16 der Identifizierung des der
Jeweiligen Ofenkammer zugeordneten Haltepunktes dienen
(Leseeinrichtung). Die Markierungsplatte 10 besitzt
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entsprechend angeordnete, infrarotlicht-undurchlissige
slarkierungen, Jie beiden, den Tragkdrper 17 der ilar-
Kierungsplatte 10 seitlich etwas Uberragenden unteren
Hlarkierungen 18, 13 sind so angeordnet, daBl sie in der
Halteposition die beiden Positionierungslichtschranken
11, 13 bzw. 12, 14 mindestens teilweise unterbrechen.
Mindestens eine dieser Markierungen ist in Bewegungs-
richtung der Markierungsplatte 10 zu Justierzwecken mit
einem Langloch versehen, so daBl nach LOsen einer Ein-
stellschraube 20 diese Markierung um einen bestimmten
Betrag in Bewegungsrichtung verstellbar ist. Oberhalb
dieser Positionsmarkierungen sind die Oberkante des
Tragkdrpers 17 auBBen Uberragende Identifikationsmarkie-
rungen 21 angeordnet. Sie sind so plaziert, daBl sie an
den Haltepunkten die ihnen zugeordneten Identifizie-
rungslichtschranken 15, 16 vollstédndig unterbrechen.
Durch Anzahl und Anordnung dieser Identifizierungsmar-

kierungen kann Jedem Haltepunkt eine bestimmte Codierung
zugeordnet werden, so dafli ein entsprechend programmierter
Lesespeicher in der lLage ist, den betreffenden Haltepunkt

35

zu identifizieren.

Jeder der Infrarotsender und Infrarotempfénger ist mit
der Identifizierungs- und Positionierungsbaugruppe 4
verbunden, welche die von den Empfingern 13, 14, 16
ibermittelten Identifizierungs- und Positionierungssig-
nale in Verbindung mit dem zentralen Prozefirechner aus-
wertet.

In Fig. 3 ist ein Funktionsschema gezeigt, aus dem die
prinzipielle Arbeitsweise der Anordnung hervorgeht. Da-
rin sind eine Positionierungs-Lichtschranke 22, be-

stehend aus dem Positionierungssender 23 mit der Sende-
diode 24 und der optischen Linse 25 sowie dem Positio-
nierungsempfinger 26 mit der Empfingerdiode 27 und der



10

15

20

25

30

35

0150289
-7 - vea g4 P3019 E

optischen Linse 28, sowie eine Identifizierungs-Licht-
scnranke 29, bestehend aus dem Identifizierungssender
50 mit der Sendediode 31 und der optischen Linse 32,
sowie dem Identifizierungsempfanger %3 mit der Empfinger-
diode 34 und der optischen Linse 35 dargestellt. Die
Sender und Empfidnger der vorerwihnten Lichtschranken 22,
29 sind iUber ein Kabel 35 mit der Identifizierungs- und
Positionierungs-Baugruppe 4 verbunden. Diese besitzt
einen Logik-Baustein 37, einen Lesespeicher 38 mit ei-
ner Positionsanzeige 39, einen Positions-Auswertungs-
Baustein 40, einen automatischen Lese-Uberwachungs-
Baustein 41 sowie einen Stromversorgungsteil 42.

Wenn vom Prozefirechner dem Logik-Baustein 37 iiber die
Leitung 43 ein Freigabesignal zugefiihrt wird, schaltet
dieser die Positionierungs-Sender- und Empfénger ein,

so daBl deren Sendedioden Infrarotlicht aussenden, wel-
ches durch die zugeordneten optischen Linsen in paralle-
le Lichtstrahlen verwandelt wird, die von den gegeniiber-
liegenden, den Empfangern zugeordneten optischen Linsen
auf die der Jjeweiligen Lichtschranke zugeordnete Emp-
fangerdiode fokussiert werden. Es sei angenommen, daf
sich die Markierungsplatte 10 zundchst aulBlerhalb des
Wirkungsbereiches der Lichtschranken befindet und sich
die betreffende Bedienungsmaschine auf den Signalgeber
zubewegt. Dabel erreicht zundchst die AuBenkante der
Positionierungsmarkierung 19 die ihr zugewandte Posi-
tionierungslichtschranke 11, 13, so daB sie den Quer-
schnitt des Lichtstrahles von Null beginnend iiber einen
Maximalwert in der Mitte der Lichtschranke bis zur
vollstindigen Unterbrechung am Ende durchliuft (Fig. 2).
Der dieser Lichtschranke zugeordnete Positionierungs-
empfinger Ubermittelt dies iber den Positions-Auswer-
tungs-Baustein 40, der dem ProzeBrechner iber die Lei-
tung 44 einen Beginn-Markierungs-Impuls zufiihrt, und



10

15

20

25

30

35

0150289
-8 - VPA gy P3019 E

cem Logik-baustein 37 der Iicdentifizierungs- und Posi-
tionierungsbaugruppe 4. Dieser hat zu Beginn der Fahrt
vom Prozefirechner iiber die Leitung 45 eine Soll-Rich-
tungsvorgabeinformation erhalten und prift nun, ob die
Sewegungsrichtung der Bedienungsmaschine der gewilnsch-
ten Richtungsvorgabe entspricht. Ist dies nicht der
Fall, h8lt der Prozefirechner durch einen entsprechenden
Steuerungsimpuls an den Fihrungssollwertgeber 5 den An-
trieb 7 Uber die Steuerungselektronik 6 an und sorgt durch
weitere Steuerimpulse fiir eine Drehrichtungsumkehr und
das Wikleranfahren der Antriebsmaschine 7 in umgekehrter
Richtung. Stimmt die angefahrene Richtung mit der Rich-
tungsvorgabe lberein, fithrt der Positions-Auswertungs-
Buastein dem ProzeBrechner iiber die Leitung 46 einen
"Vor-Positions-Impuls" zu, worauf dieser den Fiihrungs-
sollwertgeber 5 zu einer Umschaltung auf "Schleichgang"
wdhrend eines von der Wegerfassungs-Baugruppe 1 vorge-
gebenen Weges der Bedienungsmaschine veranlaf3t. Sobald
nun die AuBenkante der Positionierungsmarkierung 19 die
weitere Positionierungs-Lichtschranke 12, 14 erreicht
(Fig. 2), erhilt der Positions-Auswertungs-Baustein 40
einen entsprechenden Impuls des zugeordneten Positio-
nierungsempfangers und meldet dies dem Logik-Baustein
37, der seinerseits den Lesespeicher 38 und die Identi-
fizierungssender und die Identifizierungsempfanger in
Betrieb setzt., Daraufhin fiihren die Identifizierungs-
empfénger dem Lesespeicher 38 ihre Identifizierungsim-
pulse zu, der die gelesene Codierung {iber den Datenbus
47 an den ProzefBrechner weitergibt. Stimmt die gelesene
Codierung mit der Sollcodierung nicht iberein, meldet
der Prozefrechner dies dem Logik-Baustein 37, der den
Positions-Auswertungs~Baustein 40 zuriicksetzt, so daB
keine Stillsetzung des Antriebs der betreffenden Be-~
dienungsmaschine erfolgt, womit der "Schleichgang" auf-
gehoben wird und die Bedienungsmaschine ihren Weg mit
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normaler Fahrt fortsetzen kann. Stimmt hingegen die ge-

O

lesene Codierung nmit der Sollcodierung itberein, gibt
der Positions-Auswertungs-taustein 40 bei Erreichen der
Sollposition iiber die Leitung 48 ein "in-Positions-Sig-
nal" an den ProzefBrechner. Sobald die Positionierungs-
lichtschranken 11, 13 und 12, 14 von den Markierungen
18, 19 so weit abgedeckt sind, daB deren Empfénger an-
sprechen, flihrt der Positions-Auswertungs-Baustein 40
dem Fihrungssollwertgeber 5 ein Stop-Signal zu, der
seinerseits liber die Steuerungselektronik 6 den An-
triebsmotor 7 der Bedienungsmaschine stillsetzt. Gleich-
zeitig gibt der Lesespeicher 38 seinen Inhalt in eine
Positionsanzeige 39 aus, die die Jeweils erreichte
Position in digitaler Form anzeigt,

Wenn auch die Ubrigen Bedienungsmaschinen ihre Sollposi-
tion erreicht haben, kann der FUllungs- bzw. Entleerungs-—
vorgang erfolgen. i.ach dessen Beendigung erh&lt der Lo-
gik-Baustein 37 vom Prozefirechner ein Freigabe- und er-
neutes Richtungsvorgabesignal. Sobald eine der Positio-
nierungs-Lichtschranken wieder frei ist, gibt der Posi-
tions-Auswertungs-Baustein 40 {iber die Leitung 48 einen
"Nach-Positions-Impuls" an den ProzeBrechner. Gleichzei-
tig wird der automatische Lese-Uberwachungs-Baustein 41
freigegeben, der die Leseeinrichtung 15, 16 stidndig auf
Fehler Uberpriift, wenn beide Positionierungslichtschran-
ken 11, 13 und 12, 14 nicht abgedeckt werden. Tritt ein
Fehler auf, werden Positions-Auswertungs-Baustein 40

und Lesespeicher riickgesetzt und der Fehler dem Prozef3-
rechner gemeldet. Dieser entscheidet, ob die Fahrt
fortgesetzt oder unterbrochen wird.

Wenn die Markierungsplatte 10 mit der AuBenkante einer
ihrer Positionsmarkierungen 18, 19 den ndchsten Signal-~
geber erreicht hat und eine der Positionierungs-Licht-
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schranken unterbricht, gibt der Positions-Auswer-
tungs-baustein der diesen Signalgeber zugeordneten Iden-
tifizierungs- und Positionierungs-Saugrupve ein ent-
sprechendes Signal an den ProzeSrechner und der beschrie-
bene Vorgang wiederholt sich.

Wie bereits ausgefiihrt, ist es zweckmdflig, eine der
Positionsmarken in BSewegungsrichtung Justierbar auf dem
Tragkdrper 17 anzuordnen. Gem8f Fig. 2 ist dazu die Po-
sitionsmarkierung 18 mit einem Langloch versehen. Mit
Hilfe dieser Justierung besteht die Mdglichkeit, die
Ansprechempfindlichkeit und Toleranz der Positionsmar-
kierungen auf den gewlinschten Wert einzustellen und da-
mit auch die Hysterese, d.h. die Abweichung der Soll-
position in Abhdngigkeit von der Fahrtrichtung zu opti-
mieren, d.h. den glinstigsten Wert in Abhdngigkeit von
den verschiedenen Parametern der Bedienungsmaschine zu

wihlen.,

4 Patentanspriiche

3 Figuren
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Patentanspriiche

1. Anordnung zur Feinpositionierung von Kokereimaschinen
mit auf einer Gleisfahrstrecke zu beiden Seiten eines
Xoksofens verfahrbaren Koksofenbedienungsmaschinen und
an beiden Seiten der Ofenkammern des Koksofens sowie an
den Bedienungsmaschinen derart angeordneten Signalge-
bern/Signalempfiéngern als Teil einer Steuerungseinrich-
tung fir die Antriebsmittel der Bedienungsmaschinen,

daB3 diese an vorbestimmbaren Haltepunkten zum Still-
stand kommen, d a dur ch gekennzelch -
net , daB als Signalgeber Infrarotlichtquellen (11,
12, 15, 24, 31) und als Signalempfinger Infrarotlich-
sensoren (13, 14, 16, 27, 34) verwendet sind, die ein-
ander auf Abstand gegeniberliegend in den Schenkeln ei-
ner U-férmig gestalteten Signalgebereinheit (9) unter-
gebracht sind, so daB sie Lichtschranken bilden, in
welche eine Signalplatte (10) einschiebbar ist, auf der
mit den Lichtschranken korrespondierende infrarotlicht-
undurchlissigen Markierungen (18, 19, 21) angeordnet
sind, wobei die Lichtschranken dem Koksofen und die Sig-
nalplatten den Bedienungsmaschinen oder umgekehrt der-
art zugeordnet sind, daB sich die auf dem Tragkosrper (17)
der Signalplatte (10) gehalterten Positionsmarkierungen
(18, 19) mit ihren AuBenkanten in Bewegungsrichtung
auflen liberstehend im positionierten Zustand innerhalbd
des Querschnittes Je einer der beiden Positionierungs-
Lichtschranken (11, 13 bzw. 12, 14) befinden, so daB

die zugeordneten Markierungen (18, 19) mindestens je
einen Teil des betreffenden Strahlenblindels strahlen-
undurchlédssig abdecken, und daf3 die Identifikationsmar-
kierungen (21) die ihnen zugeordneten Identifikations-
Lichtschranken (15, 16) im positionierten Zustand unter-
brechen, wobel die Identifikationsmarkierungen so ge-
wdhlt sind, daB Jjedem Haltepunkt ein bestimmter charak-
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teristiscaer Signalcode entspricat, und daf die Infra-
rot-Lichtsensoren (13, 14, 16, 27, 34) mit einer Aus-
werteelektronik (4) verbunden sind, die einen Lese-
speicher (38) mit einer Leseliberwachungselektronik (41)
zur Erkennung und Zuordnung der codierten Identifika-
tionsmarkierungen sowie eine Positions-Auswertungs-Elek-
tronik (4C) enth#lt, die das Antriebsmittel der betref-
fenden Bedienungsmaschine in der Weise steuert, daBl beim
Auftreten eines ersten Impulses durch Unterbrechen einer
der beiden Positionierungs-Lichtschranken (11, 13 bzw.
12, 14) die Drehzahl des betreffenden Antriebsmittels
reduziert wird (Schleichdrehzahl) und nach dem gleich-
zeitigen Auftreten der Impulse beider Positionierungs-
Lichtschranken (11, 13 und 12, 14) sowie des der be-
treffenden Position zugeordneten Identifikationscodes
cdas Antriebsmittel stillgesetzt und im Falle der Nicht-
Ubereinstimmung die Drehzahlreduzierung aufgehoben wird.
2. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch ge -
kennzeichnet , daBl die Identifikations-
markierungen (21) zwischen den beiden Positionsmarkie-
rungen (18, 19) so auf dem Tragkdrper (17) der Signal-
platte (10) befestigt sind, daB diese dessen Oberkante
aulen Uberragen.

3. Anordnung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet , daB zur Genauigkeits-
bzw. Toleranzeinstellung wenigstens eine der beiden
Positionsmarkierungen (18) in Bewegungsrichtung ju-
stierbar ist.

4, Anordnung nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet , daB die
Leseiliberwachungselektronik (41) die Identifikations-
Lichtschranken (15, 16) bei Fahrten zwischen den Halte-
punkten so lange stindig Uberwacht, bis eine der Posi-.
tionierungs-Lichtschranken (11, 13 bzw. 12, 14) die
Vorderkante einer Positionsmarkierung (18,19) erreicht hat.
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