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Kanter zum Drehen von Walzgut.

Ein Kanter (1) zum Drehen von Walzgut (W)
besteht aus einem greiferbestiickten, um eine
durch den das Walzgut (W) erfassenden Greifer
(3) bestimmte Kantachse () drehverstellbaren
Kantkopf (2), der sich an einer Hubeinrichtung
(6) eines quer zur Kantachse (l) verfahrbaren
Querschlittens (10) abstitzt.

Um eine einfache, robuste Konstruktion und
einen rationellen Kantbetrieb zu erreichen, ist
der Kantkopf (2) um eine zur Kantachse (l)
parallele Kantkopfachse (Il) drehbar gelagert,
weisen der Kantkopf (2), die Hubeinrichtung (6)
und der Querschlitten (10) eigene Antriebe (7,
11, 14) auf und sind diese Antriebe (7, 11, 14)
tiber eine numerische Steuerung (15) im Sinne
einer Zusammensetzung der jeweiligen Kantbe-
wegung aus Dreh-, Hub - und Querbewegungs-
komponenten ansteuerbar.
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Die Erfindung bezieht sich auf einen Kanter zum Drehen von Walzgut mit einem greiferbestiickten, um
eine durch den das Walzgut erfassenden Greifer bestimmte Kantachse drehverstellbaren Kantkopf, der sich
an einer Hubeinrichtung eines quer zur Kantachse verfahrbaren Querschlittens abstiitzt.

Kanter sind vor und/oder hinter Walzgeristen, insbesondere Reversiergeriiste, eingesetzte Manipulato-
ren, die das aus dem Walzgeriist austretende Walzgut, beispielsweise ein Walzstab oder Kniippel, erfassen,
abbremsen, um einen bestimmten Winkel um die Walzgutachse drehen, es reservieren, fiir den néchsten Walz-
stich seitlich versetzen und den jeweiligen Einlaufriihrungen zubringen. Um diese Manipulationen des Walz-
gutes vornehmen zu kénnen, weisen die Kanter drehverstellbare, tiber eine Hubeinrichtung auf einem Quer-
schlitten abgestiitzte Kantk&pfe auf, die als Greifer meist mit einem Klemmrollenpaar bestiickt sind, das in bei-
de Richtungen antreibbare und zum Greifen bzw. Freigeben des Walzgutes verstellbare Klemmrollen besitzt.
Da das Walzgut um die eigene Langsachse gedreht werden soll, bestimmt auch der das Walzgut erfassende
Greifer die Kantachse, also die Achse um die das Walzgut durch den Kantkopf gekantet wird. Bei den bekann-
ten Kantern werden die Kantkdpfe daher auch um diese Kantachse drehverstellbar an der Hubeinrichtung ge-
lagert, wozu es sehr aufwendige und platzraubende Stiitzkonstruktionen aus ineinandergreifenden, gegen-
gleich verstellbaren Schwenkhebelpaaren u. dgl. gibt. Die diese Stitzkonstruktionen aufnehmenden
Hubeinrichtungen und Querschlitten erlauben zusatzlich ein Absenken des ganzen Kantkopfes unter die Walz-
achse und ein Hindurchtauchen des Kantkopfes unter dem Walzgut bzw. ein seitliches Querversetzen des
Kantkopfes von Walzkaliber zu Walzkaliber. Durch dieses funktionelle Nebeneinander von Hubeinrichtungen
und Querschlitten zum Heben, Senken und Querverschieben einerseits und von Stiitzkonstruktionen zur ei-
gentlichen Drehverstellbewegung des Kantkopfes anderseits werden Bauaufwand und Platzbedarf weiter er-
h&éht und es kommt zu einem umsténdlichen und damit stéranfélligen Kanterbetrieb.

GemalR der DE-AS 1 101 329 wurde auch schon ein Zangenkanter vorgeschlagen, dessen Zange um eine
unterhalb der Rollgangsebene liegende Drehachse um 90° schwenkverstellbar auf einem Querschlitten lagert,
wobei der Querschlitten tber ein Zahnsegment-Ritzel-Getriebe mit dem Zangenstelltrieb verbunden ist und
gleichzeitig mit der Schwenkbewegung der Zange eine Querbewegung zum Ausgleich des schwenkbedingten
Querversatzes der Walzgutachse ausfiihrt. Diese Zangenkanter kénnen daher das Walzgut nicht um die Walz-
gut-Langsachse kanten und die Querbewegung zum Querversatz ausgleich 1aRt sich nur durch Austausch des
Zahnsegment-Ritzel-Getriebes an unterschiedliche Walzgutdimensionen anpassen, was die Verwendungs-
mdglichkeiten dieser Kanter stark einschrankt.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, diese Mangel zu beseitigen und einen Kanter der ein-
gangs geschilderten Art zu schaffen, der sich durch seine verhaltnismaRig aufwandsarme Konstruktion, die
weitgehende Bewegungsfreiheit seines Kantkopfes und damit seinen grofRen Einsatzbereich sowie seine
Kompaktheit und Funktionssicherheit auszeichnet.

Die Erfindung I6st diese Aufgabe dadurch, daR® der Kantkopf um eine zur Kantachse parallele Kantkopf-
achse drehbar gelagert ist, dal der Kantkopf, die Hubeinrichtung und der Querschlitten eigene Antriebe auf-
weisen und dal diese Antriebe liber eine numerische Steuerung im Sinne einer Zusammensetzung der jewei-
ligen Kantbewegung aus Dreh-, Hub- und Querbewegungskomponenten ansteuerbar sind. Durch die Zerle-
gung der Kantbewegung in einzelne Bewegungskomponenten braucht der Kantkopf selbst die Drehbewegung
um die Kantachse nicht mehr allein und relativ zur Hubeinrichtung bzw. zum Querschlitten auszuiiben, sondern
kann diese Drehbewegungen in Kombination mit den Bewegungen der Hubeinrichtung und des Querschlittens
ausfiihren. Aufwendige Stiitzkonstruktionen sind unnétig und es geniigt, den Kantkopf an geeigneter Stelle
um eine mit Abstand zur Kantachse und parallel dazu verlaufende Kantkopfachse drehbar zu lagern, um den
Greifer bei der entsprechenden Kantbewegung radial zur Kantachse ausrichten zu kénnen. Die Drehbewegung
der Kantkopfachse um die Kantachse herum wéahrend der Kantkopfdrehung um seine Kantkopfachse wird
durch eine Uberlagerung der Hub- und Querbewegungskomponenten von Hubeinrichtung und Querschlitten
vorgenommen, wozu die einzelnen Antriebe von Kantkopf, Hubeinrichtung und Querschlitten lediglich liber
eine entsprechend programmierte numerische Steuerungseinrichtung anzusteuern sind. Da es keine Schwie-
rigkeiten bereitet, die verschiedensten Bewegungsabldufe in die den Kantkopf-, Hubeinrichtungs- und Quer-
schlittenbewegungen entsprechenden Komponenten zu zerlegen und die Steuerungseinrichtung dement-
sprechend zu programmieren, lassen sich auf rationelle Weise die erforderlichen Kantbewegungen ausfiihren
und sogar zusétzlich zu den tiblichen Kantbewegungen, wie das Drehschwenken des Kantkopfes um die Kant-
achse und das Heben und Senken des Kantkopfes sowie das seitliche Verfahren, noch spezielle Kanterbe-
wegungen, beispielsweise elliptische oder beliebig radial gerichtete Bewegungen, nachvollziehen. Da es kei-
ner komplizierten Kantkopfabstiitzung mehr bedarf und Kantkopf sowie Hubeinrichtung und Querschlitten
gleichwertig eingesetzt werden, kommt es zu einer verhéltnismaRig aufwandsarmen Konstruktion mit einfa-
chem, gut iberschaubarem Aufbau und trotz seiner Funktionstiichtigkeit entsteht ein besonders robuster und
kompakter Kanter.

Sind der Steuerungseinrichtung die jeweiligen Istlagen von Kantkopf, Hubeinrichtung und Querschlitten
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tiber Weggeber, insbesondere Winkelschrittgeber, einlesbar, wird nicht nur eine entsprechende Bewegungs-
kontrolle erreicht, sondern es ist auch méglich, fir die Steuerung der Antriebe gewissermalen eine der Istla-
gen, vorzugsweise die Istlage des Kantkopfes, als Leitwert fiir die Steuerung der anderen Antriebe heranzu-
ziehen, was verschiedene Programmierungen der Steuerungseinrichtung erlaubt.

Die Hubeinrichtung kénnte an und fir sich beliebig ausgestaltet sein, beispielsweise kénnte ein an
Schwenkarmen angelenkter Stiitzrahmen, eine auf Scherenhebeln abgestiitzte Hebebiihne od. dgl. vorgese-
hen sein, doch ist es besonders glinstig, wenn die Hubeinrichtung aus einem in Geradfiihrungen des Quer-
schlittens verfahrbaren Hochschlitten besteht, da so durch die Fiihrungen des Hochschlittens und des Quer-
schlittens einfache Koordinatenrichtungen zur Komponentenzerlegung der Kantbewegungen gegeben sind.
Hochschlitten und Querschlitten wirken in Art eines Kreuzschlittens zusammen, der das Anfahren jedes be-
liebigen Punktes in der durch die Fiihrungen aufgespannten Ebene innerhalb der Schlittenreichweite auf di-
rektestem Wege erlaubt.

In der Zeichnung ist der Erfindungsgegenstand an Hand eines schematischen Ausfiihrungsbeispieles na-
her veranschaulicht, und zwar zeigen
Fig. 1 und 2 einen erfindungsgemaflen Kanter in teilgeschnittener Seiten- und Stirnansicht und die
Fig.3-6 verschiedene Arbeitsstellungen dieses Kanters in kleinerem MaRstab.

Ein Rollenkanter 1 weist einen Kantkopf 2 auf, der mit zwei Klemmrollen 3 zum Erfassen des zu kantenden
Walzgutes ausger(stet ist. Die Klemmrollen 3 sitzen auf gegengleich beweglichen Schwenkarmen 4 zum Off-
nen und SchlielRen des Klemmrollenpaares und sind iber einen Hydromotor 5 reversibel antreibbar. Der Kant-
kopf 2 lagert um eine zu der durch das Rollenpaar 3 bestimmten Kantachse | parallele Kantkopfachse Il drehbar
auf einem Hochschlitten 6 und ist Giber einen Schwenkmotor 7 und ein entsprechendes Getriebe 8 zumindest
um 180° verdrehbar. Der Hochschlitten 6 ist in Geradfiihrungen 9 eines quer zur Kantachse | verfahrbaren
Querschlittens 10 verschiebbar gefiihrt, wobei ein als Hydraulikzylinder vorgesehener Hubantrieb 11 fiir die
Hubbewegung sorgt. Der Querschlitten 10 sitzt Giber Laufrollen 12 in Horizontalfihrungen eines Fiihrungsrah-
mens 13 und kann tber einen ebenfalls als Hydraulikzylinder ausgebildeten Schlittenantrieb 14 quer zur Kant-
achse | verfahren werden.

Eine nur angedeutete numerische Steuerungseinrichtung 15 ist liber entsprechende Steuerleitungen mit
den Antrieben 7, 11, 14 von Kantkopf 2, Hochschlitten 6 und Querschlitten 10 verbunden und erlaubt iiber ein
geeignetes Rechenprogramm eine Zerlegung der von den Klemmrollen 3 beziiglich der Kantachse | durchzu-
fiihrenden Kantbewegungen in drei Bewegungskomponenten, die einer Drehbewegung um die Kantkopfachse
I, einer Hubbewegung entlang der Geradfiihrung 9 und einer Querbewegung entlang des Fiihrungsrahmens
13 entsprechen, so dal zur Durchfiihrung der jeweiligen Kantbewegung die Antriebe 7, 11, 14 gemaR diesen
Bewegungskomponenten Uber die Steuerungseinrichtung 15 ansteuerbar sind und durch die gegenseitige
Uberlagerung dieser Komponenten die durchzufiihrende Kantbewegung der Klemmrollen 3 exakt nachvollzo-
gen wird. Zur Erfassung der Istlage des Kantkopfes 2 ist am Schwenkmotor 7 ein Winkelschrittgeber 16 vor-
gesehen und zur Erfassung der Istlagen von Hochschlitten 6 und Querschlitten 10 gibt es Winkelschrittgeber
17, 18, die liber Zahnstangentriebe oder Seilzugverbindungen 19, 20 od. dgl. mit den Schlittenbewegungen
gekoppelt sind. Diese Istlagen werden lber entsprechende Geberleitungen in die Steuerungseinrichtung 15
eingelesen, so daR die Steuerungen der Antriebe 7, 11, 14 von Kantkopf 2, Hochschlitten 6 und Querschlitten
10 exakt koordinierbar und auch kontrollierbar sind.

Mit dem Kanter 1 sind iiber Stelltriebe 21 parallel zum Querschlitten 10 verfahrbare Abdeckschlitten 22
verbunden, um den Kanterbereich bei abgesenktem Kantkopf zum Walzgut bzw. zur Walzgutfiihrung hin ab-
decken zu kénnen.

Wie in den Fig. 3 - 6 angedeutet, lassen sich die von einem Kanter 1 durchzufiihrenden Kantbewegungen
durch individuelles Ansteuern der einzelnen Antriebe von Kantkopf 2, Hochschlitten 6 und Querschlitten 10
tiber die Steuerungseinrichtung 15 komponentenweise zusammensetzen, was eine einfache und robuste Kon-
struktion des Kanters 1 und einen besonders rationellen Kantbetrieb mit sich bringt. In Fig. 3 ist der Kanter 1
in tblicher Greifposition dargestellt, wobei der Kantkopf 2 aus einer Mittelstellung mit nach oben gerichteten
Klemmrollen 3 im Uhrzeigersinn um 90 seitlich neben das Walzgut W gedreht ist. Die nun seitlich zur Kant-
achse | gerichteten Klemmrollen 3 sind gedffnet, das Walzgut W kann zwischen die Rollen einlaufen und wird
durch Schliefen der Klemmrollen 3 errafdt. Durch ein Absenken des Hochschlittens 6, ein Querverfahren des
Querschlittens 10 und ein 90°-iges Verdrehen des Kantkopfes 2 entgegen dem Uhrzeigersinn werden die
Klemmrollen 3 um die Kantachse 1 um 90° verdreht und dabei das Walzgut W um 90° mitverschwenkt, welche
Mittelstellung in Fig. 4 angedeutet ist. Wird der Querschlitten 10 weiter in gleicher Richtung bewegt, der Hoch-
schlitten 6 hingegen wieder angehoben und der Kantkopf 2 zusatzlich um 90° gegen den Uhrzeigersinn ver-
dreht, ergibt sich eine 90°-Drehung aus der Mittelstellung gegen den Uhrzeigersinn oder insgesamt eine 180°-
Drehung der Klemmrollen 3 um die Kantachse | und damit ein 180°-iges Kanten des Walzgutes W, welche Stel-
lung in Fig. 5 veranschaulicht ist. GemaR Fig. 6 ist der Kantkopf 2 in Mittelstellung und der Hochschlitten 6
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vollstdndig abgesenkt, so daR sich eine Tauchstellung ergibt, in der bei geschlossenen Abdeckschlitten 22 der
Kantkopf 2 mit seinen Klemmrollen 3 unter dem Walzgut hindurchtauchen kénnte, wodurch ein Erfassen des
Walzgutes W von zwei entgegengesetzten Seiten méglich wére.

Selbstverstandlich beschrdnkt sich der Bewegungsbereich des Kanters 1 nicht auf die in Fig. 3 - 6 darge-

stellten Positionen, sondern es ist jede aus den entsprechenden Bewegungskomponenten von Kreisbewegung
des Kantkopfes um die Kantkopfachse Il, Hubbewegung des Hochschlittens 6 entlang der Geradfiihrung 9
und Querbewegung des Querschlittens 10 entlang des Fiihrungsrahmens 13 zusammensetzbare Bewegung
schwierigkeitslos nachvollziehbar.

Patentanspriiche

1.

Kanter (1) zum Drehen von Walzgut (W), mit einem greiferbestiickten, um eine durch den das Walzgut
(W) erfassenden Greifer (3) bestimmte Kantachse (l) drehverstellbaren Kantkopf (2), der sich an einer
Hubeinrichtung (6) eines quer zur Kantachse (l) verfahrbaren Querschlittens (10) abstiitzt, dadurch ge-
kennzeichnet, da der Kantkopf (2) um eine zur Kantachse (I) parallele Kantkopf- achse (ll) drehbar ge-
lagert ist, da der Kantkopf (2), die Hubeinrichtung (6) und der Querschlitten (10) eigene Antrie- be (7,
11, 14) aufweisen und daR diese Antriebe (7, 11, 14) Gber eine numerische Steuerung (15) im Sinne einer
Zusammen- setzung der jeweiligen Kantbewegung aus Dreh-, Hub- und Querbewegungskomponenten
ansteuerbar sind.

Kanter nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daR der Steuerungseinrichtung (15) die jeweiligen Ist-
lagen von Kantkopf (2), Hubeinrichtung (6) und Querschlitten (10) Gber Weggeber, insbesondere Winkel-
schrittgeber (16, 17, 18), einlesbar sind.

Kanter nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daf die Hubeinrichtung aus einem in Gerad-
fihrungen (9) des Querschlittens (10) verfahrbaren Hochschlitten (6) besteht.
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