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@ Verfahren zum automatischen Anlegen eines Klebebandanfangs zwecks Bandagierens oder
Biindelns sowie Vorrichtung zur Durchfiihrung des Verfahrens.

@ Verfahren zum auiomatischen Anlegen eines
Klebebandanfangs (7) von einer Spule an ein oder
mehrere langliche Dinge (2) zwecks Bandagierens
oder Bindelns, wobei der Klebebandanfang (7)
durch einen Schlitz eines Wickeltisches (6) eines
Wickelrades hindurchgeflihrt ist und mit seiner nicht-
kiebenden Seite zur Wickeltischebene hin geneigt ist
oder anliegt, wobei erfindungsgemaB das Ding (2) im
Bereich des Bandanfangs (7) gegen die Klebeseite
(10) gedriickt wird, dann das freie Ende des Bandan-
fangs (7) von der Tischebene (4) abgehoben wird
und von der nichtklebenden Seite (8) her auf das
Ding (2) angedriickt wird.

Zur Durchflihrung des Verfahrens wird vorge-

schlagen, sine Vorrichtung mit einem ortsverdnder-
baren Manipulator (1) zu versehen zum Erfassen und
zum Hinflihren mindestens eines Dings (2) zum Wik-
keltisch (6), wobei der Manipulator (1) mit minde-
stens einer steuerbaren Greifzange (3) versehen ist
zum Erfassen mindestens eines Dings (2), weiter
einen gesteuerten Anlegehebel (9) aufweist, der die
Klebeseite (10) betastet und mittels der Adh&sions-
kraft den Bandanfang (7) teilweise an das Ding (2)
anlegt, und mit einem steuerbaren Andrlickhebel
(13) versehen ist, der den vom Aniegehebel (9)
gehaltenen Bandanfang (7) untergreift und das Band
(7) um das Ding (2) weiter herum aniegt.
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Verfahren zum automatischen Anlegen eines Kiebebandanfangs zwecks Bandagierens oder Biindelns
sowie Vorrichtung zur Durchfiihrung des Verfahrens

Die Erfindung betrifft ein Verfahren nach dem
Oberbegriff des Anspruchs 1 sowie eine Vorrich-
tung nach dem Oberbegriff des Anspruchs 2.

Eine entsprechende Vorrichtung bzw. ein ent-
sprechendes Wickelrad ist aus der DE-37 10 938-
A1 bzw. aus der DE-38 12 973-A1 bekannt.

Aufgabe der Erfindung ist es, die bisher manu-
ell durchzuflihrende Tétigkeit des Klebebandan-
fanganlegens bzw. -fixierens zu Beginn eines
Bandagier- oder Blindelvorgangs zu automatisie-
ren.

GelSst wird diese Aufgabe gem#B dem kenn-
zeichnenden Teil des Anspruchs 1 bzw. dem kenn-
zeichnenden Teil des Anspruchs 2. Weitere vorteil-
hafte Ausgestaliungen der Vorrichtung gehen aus
den Unteranspriichen hervor.

Dadurch, daB das zu bandagierende oder zu
blindelnde Ding - beispielsweise ein Kabelsirang -
im Bereich des Bandanfangs gegen die Klebseite
bis zur Wickeltischebene gedrlickt wird, dann das
freie Ende des Bandanfangs von der Tischebene
abgehoben wird und von der nicht klebenden Seite
her auf das Ding angedriickt wird, wird das Anle-
gen des Klebebandanfangs automatisiert.

Zur Durchflihrung des Verfahrens wird eine
Vorrichtung mit einem Manipulator vorgeschlagen,
der eine Antriebseinrichtung flir Bewegungen paral-
tel zur Achse des Wickelrads und einen Hub- und
Senkschlitten flir Bewegungen senkrecht zur Ebene
des Wickeltisches aufweist, wobei der Manipulator
mit einem Schlitten versehen ist flir Bewegungen
parallel zur Ebene des Wickeltisches, womit eine
automatische Handhabung der Dinge zum Wickel-
rad hin erzielt wird.

Fur ein genaueres Positionieren des Bandan-
fangs an das Ding sowie fiir eine bessere Handha-
bung zum manuellen Zuflihren des Dings zum Ma-
nipulator ist der Greifzange des Manipulators eine
Dingzuflihrungseinrichtung zugeordnet.

Vorteilhafterweise ist die Dingzuflihrungsein-
richtung mit mindestens einer Greifzange versehen,
wodurch zum Beispiel mittels einer Pamarkierung
ein genaues Positionieren des Bandanfangs um
das Ding festgelegt werden kann.

Die Erfindung wird anhand eines Ausflhrungs-
beispieles niher beschrieben.

Es zeigt:

Fig. 1 bis 7 in einer Seitenansicht in ver-
schiedenen Phasen einen Manipulator;

Fig. 8 eine Draufsicht auf die Vorrichtung mit
einem Wickelrad;

Fig. 9 eine Seitenansicht der Vorrichtung.

In der Fig. 1 ist ein Manipulator 1 dargestelit,
der in dieser Grundstellung (erste Phase) ein Ding
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2 (Kabelstrang) mitiels einer steuerbaren Greifzan-
ge 3 erfaft hat und Uber der Tischebene 4 positio-
niert hat. Durch einen Schlitz 5 eines Wickeltisches
6 eines hier nicht dargesiellien Wickelrads ist ein
Klebebandanfang 7 hindurchgefiihrt und ist mit sei-
ner nicht klebenden Seite 8 zur Wickeltischebene 4
hin geneigt. Sodann wird der Manipulator 1 so weit
mit dem Ding 2 auf die Tischebene 4 hin bewegt,
bis eine Berlhrung des Dings 2 mit der Tischebe-
ne 4 erfolgt ist. Diese Darsteliung ist in der Fig. 2
als zweite Phase dargestellt.

In der dritten Phase wird das Ding 2 entlang
der Tischebene 4 Uber den Schlitz 5 hinaus posi-
tioniert (Fig. 3).

Eine vierte Phase ist in der Fig 4 dargestelit.
Hierbei wird die Kiebeseite 10 durch einen gesteu-
erten Anlegehebel 9 betastet. Erreicht wird dies
dadurch, daB der in Richtung Tischebene 4 feder-
belastete Anlegehebel 9 mittels eines Schlitiens 11
in Richtung des Endes des Klebebandanfangs 7
gefahren wird und mittels einer Kulissenfiihrung 12
tastend zum Klebebandanfang 7 gesteuert wird.

In der flnften Phase hebt der Anlegehebel 9
den Bandanfang 7 mitiels der Adh3sionskraft der
Klebbeschichtung von der Tischebene 4 weg, wo-
mit der Bandanfang 7 um ca. 90 Grad an das Ding
2 anliegt. Dies wird dadurch erreicht, daB der
Schlitten 11 wieder in Richtung seiner Ausgangs-
position f2hrt und mittels der Kulissenfiihrung 12 in
die Position gemaB der Fig. 5 gebracht wird.

Durch weiteres Fahren des Schiittens 11 in die
Ausgangsposition untergreift ein Andrlckhebel 13
den vom Anlegehebel 9 gehalienen Bandanfang 7
und drlickt diesen weiter um das Ding 2 herum an
(Fig. 6).

Durch weiteres Fahren des Schlitiens 11 in die
Ausgangsposition wird der Andrlickhebel 13 in die
Position gemiB der Fig. 7 gebracht, was dadurch
geschieht, daB8 wihrend des Fahrens des Schlitiens
11 ein Anschlagstift 14 gegen einen Schenkel 15
des Andriickhebels 13 um die Achse 16 stOft und
mittels eines Sperrhebels 17 in der Position nach
der Fig. 7 gehalten wird.

Gem&s der in der Fig. 4 dargestellien Position
des Sperrhebels 17 wird dieser am Hebelende 18
durch eine Wand 19 betétigt, wodurch durch das
andere Hebelende 20 der Andrlickhebel 13 in Rich-
tung der Tischebene 4 ausgeldst wird. Der An-
drlickhebel 13 kann aber durch eine darunterlie-
gende Fiihrungssperre 21 noch nicht in Richtung
der Tischebene 4 springen, erst nach Erreichen
des Endes der Flihrungssperre, was im weiteren
Verlauf der Bewegung des Schiittens 11 nach der
Fig. 5 geschieht.
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Zum Fihren des Schilittens 11 ist eine Flihrung
22 vorgesehen, wobei der Schiitten 11 mittels einer
Zahnstange 23 und eines Zahnrads 24 angetrieben
wird.

Nach der siebten Phase gemas der Fig. 7 wird
in einer achten Phase die Greifzange 3 gedffnet
und der Manipulator 1 in eine Grundstellung zu-
riickgefahren.

In einer vergr&Berten Darstellung gem&B der
Fig. 7 A ist das mit einem Bandanfang 7 umwickel-
te Ding 2 dargestellt und kann gem&8 der Vorrich-
tung zum Bandagieren nach der DE-37 10 938-A1
bandagiert bzw. geblindelt werden, wobei vor dem
Offnen der Greifzange 3 das Ding 2 entsprechend
fixiert werden muB.

In einer Gesamtansicht ist die Vorrichtung zur
Durchfiihrung des Verfahrens in der Fig. 8 darge-
stellt. Fir Bewegungen des Manipulators 1 paraliel
zur Achse X des Wickelrads 25 ist eine Antriebs-
einrichtung 26 vorgesehen, an der ein Hub- und
Senkschlitten 27 fiir Bewegungen senkrecht zur
Ebene des Wickeltisches 6 angeordnet ist. Fir
Bewegungen des Manipulators 1 paraliel zur Ebene
des Wickeltisches 8 ist der Schiitten 11 vorgese-
hen, der Uber einen Hubzylinder 28 angetrieben
und gesteuert wird. Durch einen weiteren Hubzylin-
der 29'werden die beiden Greifzangen 3 gesteuert.
Mit den beiden Greifzangen 3 korrespondiert eine
Dingzuflihrungseinrichtung 29, die mit zwei Greif-
zangen 30 versehen ist. Zwischen diesen beiden
Greifzangen 30 ist eine PaBmarkierung 31 vorgese-
hen, die den Punkt des Bandanlegens anzeigt.

Im folgenden wird die Funktionsweise der Vor-
richtung naher erldutert:

Nach Einlegen eines Dings 2 bzw eines Kabel-
sirangs in die offenen Greifzangen 30 schlieBen
diese und die Dingzuflihrungseinrichiung 29 Uber-
gibt das Ding 2 in die offenen Greifzangen 3 des
Manipulators 1, worauf dann die Greifzangen 3
schliefen und dann erst die Greifzangen 30 der
Dingzuflihrungseinrichtung 29 sich 6ffnen. Sodann
wird der Manipulator 1 mittels der Antriebseinrich-
tung 26 in das Wickelrad 26 Uber der Tischebene 4
positioniert. Diese Stellung ist in der Fig. 1 darge-
stellt. Nach Erreichen der Position gem&B der Fig.
2 wird mittels der Schlittenbewegung die Stellung
nach der Fig. 4 erreicht (sishe auch vorherige
Beschreibung zu den Fig. 1 bis 71).

Weitere Einzelheiten gehen aus der Fig. 9 her-
vor.

Anspriiche

1. Verfahren zum automatischen Anlegen eines
Klebebandanfangs von einer Spule an ein oder
mehrere ldngliche Dinge zwecks Bandagierens
oder Blindelns, wobei der Klebebandanfang durch
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einen Schlitz eines Wickeltisches eines Wickelra-
des hindurchgeflihrt ist und mit seiner nichtkleben-
den Seite zur Wickeltischebene hin geneigt ist oder
anliegt, dadurch gekennzeichnet,

daB das Ding (2) im Bereich des Bandanfangs (7)
gegen die Klebeseite (10) gedrilickt wird, dann das
freie Ende des Bandanfangs (7) von der Tischebe-
ne (4) abgehoben wird und von der nichtklebenden
Seite (8) her auf das Ding (2) angedriickt wird.

2. Vorrichtung zur Durchflihrung des Verfah-
rens nach dem Oberbegriff des Anspruchs, ge-
kennzeichnet durch folgende Merkmale:

a) Die Vorrichtung ist mit einem ortsverén-
derbaren Manipulator (1) versehen zum Erfassen
und zum HinfGhren mindestens eines Dings (2)
zum Wickeitisch (8);

b) der Manipulator (1) ist mit mindestens
einer steuerbaren Greifzange (3) versehen zum Er-
fassen mind. eines Dings (2);

¢) der Manipulator (1) weist einen gesteuer-
ten Anlegehebel (9) auf, der die Klebeseite (10)
betastet und mittels der Adh&sionskraft den Band-
anfang (7) teilweise an das Ding (2) anlegt;

d) der Manipulator (1) ist mit einem steuer-
baren Andriickhebel (13) versehen, der den vom
Aniegehebel (9) gehaltenen Bandanfang (7) unter-
greift und das Band (7) um das Ding (2) weiter
herum anlegt.

3. Varrichtung nach Anspruch 2, dadurch ge-
kennzeichnet, daf dem Manipulator (1) eine An-
triebseinrichtung (26) flir Bewegungen paraliel zur
Achse (X) des Wickelrads (25) und ein Heb- und
Senkschlitten (27) flir Bewegungen senkrecht zur
Ebene des Wickeltisches (6) zugeordnet sind, und
daB der Manipulator (1) mit einem Schiitten (11)
versehen ist flir Bewegungen parallel zur Ebene
des Wickeltisches (6).

4, Vorrichtung nach Anspruch 2 oder/und An-
spruch 3, dadurch gekennzeichnet, daB der
Greifzange (3) eine Dingzuflihrungseinrichtung (29)
zugeordnet ist.

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Dingzuflihrungssinrichtung
(29) mit mind. einer Greifzange (30) versehen ist.
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