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@ Steuerung fiir ein fordertechnisches Gerat, insbesondere fiir ein Regalbediengerat.

) Eine Steuerung fiir ein fordertechnisches Gert, Fi g.‘l
insbesondere fiir ein Regalbediengerat, das ein Hori-
zontal-Fahrwerk (1) besitzt, das einen Horizontalan-
frieb (x) aufweist, ferner mit einem Hubwagen (2),
der Uber einen Hubantrieb (y) an einem Mast (3)
hebbar und senkbar ist und mit einem Ein-/Auslager- ‘
Antrieb (z) flr das Fordergut ausgestattet ist, kann 5
hinsichtlich der Stromzuflihrung anstelle von i
Schieppleitungskabeln wesentlich einfacher bei der
Montage gehandhabt und einfacher gestaltet werden,
indem die elekirische Energie fiir den Ein-/Auslager-
Antrieb (z) und flr die Datenlibertragung mit einem 2
Signalwandler (4) mittels an dem Mast (3) angeord-

neten Schleifleitungen (5) zuflihrbar ist und indem o

die Energie an dem Hubwagen (2) mittels Schlieif- »E']_
kontakten (6) aus den Schleifleitungen (5) abnehm- —+ 71 f—”lr-"n
bar ist. Ldla
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Die Erfindung betrifit eine Steuerung flir ein
fordertechnisches Gerdt, insbesondere flir ein Re-
galbediengerit, mit einem Horizontal-Fahrwerk, das
einen Horizontalantrieb (x) aufweist, mit einem
Hubwagen, der Uber einen Hubantrieb (y) an einem
Mast hebbar und senkbar ist und mit einem Ein-
/Auslager-Antrieb (z) fir das Férdergut.

Regalbediengerite sind bekanntlich schienen-
gefiihrte fdrdertechnische Gerite flr den Transport
und die Ein- und Auslagerung von Ladeeinheiten,
z.B. Paletten in Regal lagern. Die Transport- und
Lageroperationen des Regalbediengerits erfolgen
von einem Gang aus, dessen lange Seiten je ein
Regal bilden. Das Regalbediengerit ist mit einem
Fahrantrieb in x-Richtung und einem Hubantrieb in
y-Richtung flr den Transport der Ladeeinheit ent-
lang des Regals ausgestattet. Das Ein- und Ausla-
gern der Ladeeinheit aus dem Regal erfolgt durch
eine angetriebene Teleskopier- oder Ziehvorrich-
tung, die in z-Richtung auf der vom Hubantrieb
bewegten Hubeinrichtung arbeitet.

Der Fahrantrieb bewegt das Geridt entlang der
Fahrschiene Uber die Regallinge. Der Hubwagen
wird an einem Mast, der Regalhthe aufweist, ge-
flihrt und mit einem Tragmittel (z.B. Seil oder Ket-
te) gehoben oder gesenkt.

Eine Steuerungsaufgabe flir den automatischen
Ablauf der Transport- und Lageroperationen be-
steht im wesentlichen aus der Positionssteuerung
der Fahr- und Hubeinrichtung und der Positions-
und Ablaufsteuerung flir die Ein- und Auslager-
Operation mit der Lastaufnahmeeinrichtung auf der
Hubeinrichtung.

Die Antriebe und zugehdrigen Sensoren fir die
Bewegungsabldufe konzentrieren sich ortlich auf
der Fahreinheit und der Hubeinrichtung. Die not-
wendigen elektrischen Signalverbindungen und die
Motorspeiseleitung werden Uber den ansonsten nur
fir mechanische Trag- und Flhrungsfunktionen er-
forderlichen Mast gefiihrt. Nach dem Stand der
Technik werden diese elekirischen Verbindungen
mit Kabelleitungen zwischen Fahrwerk und Hubein-
richtung hergestellt. Derartige Schleppkabelverbin-
dungen kdnnen bis zu 140 Adern aufweisen und
erfordern einen hohen Installationsaufwand. Ein sol-
cher Aufbau flihrt darliber hinaus zu groBem Auf-
wand fiir die Kabelfiihrung zur h&henverdnderli-
chen Hubeinrichtung. Bei Kabelverbindungen zwi-
schen Hubeinrichtung und Mast einerseits und hast
und Fahreinheit andererseits kann die Herstellung
der Steuerung nur in Verbindung mit dem Mast
abgeschlossen werden. Wegen der GroBe der Re-
galbediengerdte ist es aus fertigungstechnischen
Griinden und fiir den Transport zwischen Ferti-
gungs- und Einsatzort wichtig, Hubeinrichtung,
Mast und Fahreinheit entsprechend herstellen zu
kénnen und die elektrischen Verbindungen an den
Schnittstellen dieser Baugruppen bei Montage her-
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stellen zu kdnnen. Darliber hinaus sind Kabelleitun-
gen und die daflir erforderliche Montage sowie der
Erhaltungsaufwand aufgrund der laufenden Biege-
beanspruchung extrem hoch.

Der im Anspruch 1 angegebenen Erfindung
liegt das Problem zugrunde, primir eine Steuerung
kostengiinstig zu erstellen und die Steuerung flr
automatische Regalbediengerdte so zu gestalten,
daB Hubeinrichtung, Mast und Fahrwerk getrennt
hergestellt und transportiert werden kdnnen sowie
die elekirischen Verbindungen bei der Montage der
Baueinheiten einfach durch Zusammenfligen her-
zustellen, wobei die Anzahl der elekirischen Leiter
ebenfalls als Problem zu sehen sind.

Die gestellte Aufgabe wird erfindungsgemaB
dadurch gelSst, daB die elekirische Energie fiir den
Ein-/Auslager-Antrieb (z) und fir die Datenlbertra-
gung mit einem Signalwandler mittels an dem Mast
angeordneten Schleifleitungen zuflihrbar ist und
daB die Energie an dem Hubwagen mittels Schleif-
kontakten aus den Schlieifleitungen abnehmbar ist.
Uber die Schleifleitungen werden die elektrischen
Verbindungen zwischen der h&henverdnderlichen
Hubeinrichtung und dem Mast hergestellt. Bei die-
ser Bauweise wird daher ermdglicht, daB Hubein-
richtung, Mast und Fahrwerk getrennt hergestelit
und transportiert werden k&nnen und die elektri-
schen Verbindungen mit dem Zusammenfligen der
genannten Baueinheiten einfach hergestellt werden
kdnnen, wobei auBerdem die Anzahl der elekiri-
schen Leiter zum Hubwagen erheblich reduziert
werden kann. Signalstrdéme und Motorstréme kdn-
nen relativ dicht nebeneinander gefiihrt werden,
ohne unzuldssige Storbeeinflussungen.

Nach der weiteren Erfindung ist vorgesehen,
daB an einem Flhrungsrahmen des Hubwagens als
Schieifkontakte federbetitigte Schleifkohlen ange-
ordnet sind. Durch die genaue Fihrung der Hu-
beinrichtung stellen die federbetatigten Schleifkoh-
len eine unterbrechungsfreie elekirische Verbin-
dung zwischen Schleifkohle und Schleifleitung ent-
lang des Hubmastes dar. Die elekirische Verbin-
dung zwischen Hubeinrichtung und Mast im Zuge
der Montage der Hubeinrichtung am Mast wird
bezliglich der Schleifleitungen ohne besonderen
Aufwand hergestellt.

Vorteilhafterweise kann die elektrische Verbin-
dung zwischen Mast und Horizontal-Fahrwerk mit-
tels eines Verbinders, der am unteren Ende der
Schlieifleitungen am Mast angeordnet ist, mit gerin-
gem Aufwand hergestellt werden.

Vorteilhaft ist weiterhin, daB die Ieitfdhige
Schieifleitungsbahn einer Schlieifleitung am oberen
Ende des Mastes und derselben oder einer ande-
ren Schieifleitung am unteren Ende des Mastes
verkirzt ist, so daB der leitfihige Abschnitt den
Bewegungsbereich flir Heben und/oder Senken
durch Unterbrechung eines Steuerstromkreises be-
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grenzt. Wird dieser Bereich an den Enden Uberfah-
ren, wird ein Uber Schlieifkohle und Schlieifleitung
geschlossener Stromkreis wegabhingig unterbro-
chen, wodurch die Sicherheitsanforderung eines
Bewegungsgrenzschalters in Verbindung mit der
Schieifleitung an Mast auf einfache Weise erfillt
wird.

Die erfindungsgeméfBe L&sung, die Signale der
Hubeinrichtung in einem Signalwandler in der Ndhe
der Schleifkohlen zu fihren ist ferner dahingehend
gestaltet, daB der Signalwandler die Leiteranschliis-
se fUr die Signale umfaBt, mit Signalanzeigen aus-
gestattet ist und die parallelen Signale in ein seriel-
les Datenlibertragungstelegramm umwandelt. Da-
durch ist die Anzahl der notwendigen Schlieifleitun-
gen in weitem Bereich unabhingig von der Anzahl
der zu Ubertragenden Signale.

Bei einer verminderten Schleifleiteranzahl ist es
sodann vorteilhaft, daB die die Motorstrédme fiihren-
den Schlieifleitungen mittels Schutzleitern umgeben
sind, so daB eine Schirmwirkung zu den dicht be-
nachbarten Schleifleitungen flir Steuerstréme und
Datenlibertragungs-Signale aufrechterhaltbar ist.

Nach weiteren Merkmalen ist vorgesehen, daB
der Abstand zwischen im Querschnitt rechteckftr-
migen Schleifleitungen geringstmd&glich ist und daB
der Abstand der Schleifleitungen zum leitfahigen
Mast unter Zwischenschaltung eines Isolierprofils
ebenfalls kleinstm&glich ist. Um die Schirmwirkung
zu erreichen, haben die Schleifleitungen einen fla-
chen Rechteckquerschnitt und im isolierenden Tr3-
gerprofil einen gleichbleibenden engen Abstand
von ca. 25 mm zwischen benachbarten Leitern.
AuBerdem ist der Abstand zur Wandung des Ma-
stes klein (ca. 12 mm) und der Mast aus elektrisch
leitfdhigem Material hergestellt, das, wenn es ma-
gnetisierbar ist - z.B. aus Stahl besteht - zusitzlich
das Magnetfeld der Motorstréme abschirmt.

In Ausgestaltung der Erfindung ist vorgesehen,
daB die Schleifleitungen aus parallel nebeneinan-
derliegenden Schleifleitungen filir Motorstréme,
Steuerstréme und Dateniibertragungs-Signale be-
stehen.

Die Regalbedienberidte sind wie ausgefiihrt mit
drei Hauptbewegungsachsen ausgestattet, den Ho-
rizontalantrieb (x), dem Hubantrieb (y) und dem
Ein-/Auslager-Antrieb (z). Jeder Antrieb besteht aus
einem Motor, einem Antriebssteller, einer Drehzahl-
steuerung und einer Positionssteuerung. Der Bewe-
gungsablauf flr die Transport- und Lagerfunktion
des Regalbediengerites erfolgt durch eine liberge-
ordnete Steuerung der Antriebe. Die elekirische
Leitungsverbindung zwischen Hubeinrichtung und
Fahrwerk mit dem AnschluB an die Ubergeordnete
Steuerung ist jedoch nur mdglich, wenn - nach
weiteren Merkmalen der Erfindung - die Signale
des Hubwagens in einen Signalwandler in der
Ndhe der Schleifkontakte geflihrt sind und mittels
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seriellem Datenlbertragungstelegramm Uber die
Schleifkontakte zu einer Positions- und Ablauf-
steuerung Ubertragbar sind.

Eine weitere Verbesserung sieht vor, daB der
Horizontalantrieb (x) und der Ein-/Auslager-Antrieb
(2) an denselben Leistungssteller und die dieselbe
Drehzahlsteuerung angeschlossen sind und daB die
Positions- und Ablaufsteuerung mittels einer ge-
meinsamen Ubergeordneten Steuerung erfolgt.

Eine weitere Verbesserung der Erfindung be-
steht darin, daB dem Antriebssteller flir den Hori-
zontalantrieb (x) und flir den Ein-/Auslager-Antrieb
(z) ein Umschalter zugeordnet ist, der, gesteuert
durch die Ubergeordnete Steuerung, zwischen dem
Horizontal-Antrieb (x) und dem Ein-/Auslager-An-
trieb (z) umschaltet.

Ein besonderer Vorteil der erfindungsgeméfBen
Steuerung ergibt sich bei dem gewdhlten Prinzip
Uber Schlieifleitungen zum Hubwagen durch eine
Parameter-Umschaltung zwischen Fahren und Ein-
/Aus lagern. Hierbei ist vorteilhaft, daB der Antriebs-
steller bzw. die Drehzahlsteuerung fiir den Horizon-
tal-Antrieb (x) und den Ein-/Auslager-Antrieb (z)
aufgrund eines Satzes von Steuerungsparametern
betdtigbar sind, die bei der Umschaltung von der
Ubergeordneten Steuerung Ubertragen werden oder
im Anfriebssteller bzw. in der Drehzahlsteuerung
gespeichert sind und durch einen Umschaltbefehl
der Ubergeordneten Steuerung aktivierbar sind.

Diese Art der Antriebssteuerung mit gemeinsa-
mem Antriebssteller und Drehzahlisteuerung flir die
Bewegungsachsen x und z erspart den Aufwand
eigener Antriebssteller und einer Drehzahlsteue-
rung flr die z-Richtung. Da die z-Achse nur dann
bewegt werden darf, wenn die x-Achse antriebsmi-
Big ausgeschaltet ist, fritt auch kein Verlust an
Umschlagleistung flir das Regalbediengerdt auf.
Die von dem Ein-/Auslager-Antrieb (z) zu bewegen-
de Masse ist stets kleiner als die von dem Horizon-
talantrieb (x) bewegte Masse, weshalb die Leistung
des Antriebsstellers fiir den Horizontalantrieb (x) flr
diese Anordnung stets ausreicht. Es ist deshalb
vorteilhaft, daB der AnschluB8 zwischen der Uberge-
ordneten Steuerung und der Drehzahlsteuerung
bzw. dem Leistungssteller flir den Horizontal-An-
trieb, den Ein-/Auslager-Antrieb und dem Huban-
trieb als ein serieller Datenbus ausgefiihrt ist, Uber
den sowohl die Parametersétze als auch die Dreh-
zahl-Sollwerte und die Steuerinformationen Uber-
tragbar sind.

Es ist auBerdem zweckmiBig, daB jeder An-
trieb, der aus einem Motor, einem Leistungssteller,
einer Drehzahlsteuerung und einer Positionssteue-
rung besteht, durch eine Ubergeordnete Steuerung
im Bewegungsablauf der Transport- und Lagerfunk-
tionen des Gerétes koordinierbar ist.

Ein Ausflihrungsbeispiel der Erfindung ist in
der Zeichnung dargestellt und wird im folgenden
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ndher beschrieben.
Es zeigen
Fig. 1 einen schematisierten Aufrifl eines Re-
galbediengerites,

Fig. 2 ein Blockschaltbild flr die Motor-
Steuerung,

Fig. 3 ein weiteres Blockschaltbild flr die
Gesamtsteuerung

Fig. 4 die Schleifleitungsanordnung am Mast
des Regalbediengeridtes und

Fig. 5 eine vergroBerte Darstellung eines

Ausschnittes der Schleifleitungsanord-
nung.

Die Steuerung flr ein férdertechnisches Gerit,
insbesondere fiir ein Regalbediengerit, ist fir ein
Horizontal-Fahrwerk 1 vorgesehen, das einen Hori-
zontalantrieb (x) aufweist, flr einen Hubwagen 2,
der Uber einen Hubantrieb (y) an einem Mast 3
hebbar und senkbar ist und flir einen Ein-/Ausla-
ger-Antrieb (z) flir das (nicht gezeigte) F&rdergut.

Die elekirische Energie flir den Ein-/Auslager-
antrieb (z) und fir einen Signalwandler 4 wird mit-
tels an dem Mast 3 angeordneten Schleifleitungen
5 zugefiihrt und die zugeflihrte Energie ist an dem
Hubwagen 2 mittels Schleifkontakten 6 aus den
Schlieifleitungen 5 abnehmbar. Hierzu sind an ei-
nem Flhrungsrahmen 7 des Hubwagens 2 als
Schieifkontakte 6 federbetdtigte Schleifkohlen 6a
angeordnet. Die Schleifleitungen 5 bestehen aus
parallel nebeneinanderliegenden Schlieifleitungen
5a flr Motorstréme und Schleifleitungen 5b fiir
Steuerstréme und Dateniibertragungs-Signale. Die
elektrische Verbindung zwischen Mast 3 und Hori-
zontal-Fahrwerk 1 wird mittels eines Verbinders 9
(Fig. 1) hergestellt, der am unteren Ende 5c¢ der
Schieifleitungen 5 (Fig. 4) angeordnet ist. Die
Schieifleitungsbahn 5d besteht hierbei keineswegs
aus gleichlangen Schleifleitern, wie nachstehend
noch genauer erldutert wird.

Die Signale des Hubwagens 2 sind in dem
Signalwandler 4 in der N3he der Schleifkontakie 6
zu einer Positions- und Ablaufsteuerung 10 Uber-
tragbar. Letztere besteht aus einer Ablaufsteuerung
10a sowie der Positionssteuerung 10b fiir die je-
weiligen Achsen x, y und z. Der Horizontalantrieb
(x) und der Ein-/Auslager-Antrieb (z) sind an den-
selben Leistungssteller 11 und dieselbe Drehzahl-
steuerung 12 angeschlossen, und die Positions-
und Ablaufsteuerung 10 erfolgt mittels einer ge-
meinsamen Ubergeordneten Steuerung 13.

Einem Antriebssteller 14 flir den Horizontalan-
frieb (x) und flr Ein-/Auslager-Antrieb (z) ist ein
Umschalter 15 zugeordnet, der, gesteuert durch die
Ubergeordnete Steuerung 13, zwischen dem Hori-
zontalantrieb (x) und dem Ein-/Auslager-Antrieb (z)
umschaltet.

Der Antriebssteller 14 bzw. die Drehzahlisteue-
rung 12 flir den Horizontalantrieb (x) und den Ein-
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/Auslager-Antrieb (z) ist aufgrund eines Satzes von
Steuerungs-Parametern, die bei der Umschaltung
von der Ubergeordneten Steuerung 13 Ubertragen
werden oder im Aniriebssteller 14 bzw. in der
Drehzahlsteuerung 12 gespeichert sind, durch ei-
nen Umschaltbefehl der Ubergeordneten Steuerung
13 aktivierbar. Hierbei ist ein AnschluB8 19 zwischen
der Ubergeordneten Steuerung 13 und der Dreh-
zahlsteuerung 12 bzw. dem Leistungssteller 11 flr
den Horizontalantrieb (x), den Ein-/Auslager-Antrieb
(z) und flr den Hubantrieb (y) als ein serieller
Datenbus 20 ausgeflihrt. Uber diesen Datenbus 20
sind sowohl die Parametersétze als auch die Dreh-
zahl-Sollwerte und die Steuerinformationen Uber-
tragbar.

Jeder Antrieb (Fig. 2), der aus einem Motor
16;17;18, einem Leistungssteller 11, einer Dreh-
zahlsteuerung 12 und einer Positionssteuerung 10b
besteht, ist durch die Ubergeordnete Steuerung 13
im Bewegungsablauf der Transport- und Lagerfunk-
tionen des Gerétes koordinierbar.

Wie in Fig. 4 gezeigt, ist die leitfdhige Schlei-
fleitungsbahn 5d einer Schleifleitung 5 am oberen
Ende 3a des Mastes 3 und derselben oder einer
anderen Schieifleitung 5 am unteren Ende 3b des
Mastes 3 verkiirzt, so daB der leitfahige Abschnitt
den Bewegungsbereich flir Heben und Senken
durch Unterbrechung der Steuerstromkreise be-
grenzt.

Der Signalwandler 4, der die Leiteranschlilsse
flr die Signale umfaBt, ist mit Signalanzeigen aus-
gestattet und wandelt die parallelen Signale in ein
serielles Ubertragungs-Telegramm um. Der Signal-
wandler 4 befindet sich gemiB Fig. 1 auf dem
Hubwagen 2.

Die die Motorenergie filhrenden Schleifleitun-
gen 5a sind mittels Schutzleitern umgeben, so daB
eine Schirmwirkung zu den dicht benachbarten
Schlieifleitungen 5b fir Steuerstrdme und Daten-
Ubertragungs-Signale aufrechterhaltbar ist.

Wie das Beispiel gem3B Fig. 5 zeigt, sind die
bisherigen Schleifleitungsanordnungen fiir Regalbe-
dienungsgerite, die etwa 140 Leitungen umfassen,
nunmehr durch das Prinzip der Schieifleitungen auf
nurmehr 18 Schleifleitungen insgesamt zusammen-
geschrumpft. Die besonders stdrkritischen Daten-
bus-Schlieifleitungen (nur in Fig. 5 mit 15 bis 18
bezeichnet), auf denen beispielsweise nur Stréme
von ca. 50 Milli-Ampere bei +/- 24 V flieBen,
rdumlich von den Leitungen, die die Motorenergie
flihren, getrennt, um die Storeinfllisse (Problem der
elektromagnetischen Vertrdglichkeit) gering zu hal-
ten.

Die erfinderische Anordnung der Schleifleitun-
gen in der zum Beispiel nur 18-poligen Schieiflei-
tung gemiB Fig. 5 wurde so gewdhlt, daB die die
Motorenergie flihrenden Leitungen (nur in Fig. 5
mit 2 bis 4 bezeichnet), die Ublicherweise mehrere
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kW Ubertragen, durch die erwihnten Schutzleiter
(1,5) umgeben sind, die die Schirmwirkung zu den
dicht benachbarten Signal- und Datenleitungen er-
zeugen.

Schieifleitungen

Der Zwischenraum zwischen den Leistungs-
und den Datenlibertragungs-

Schlieifleitunaen wird zur Energieversorgung der
Ubrigen Stromverbraucher des Hubwagens 2, z.B.
fUr Endschalter, elekirische Bremsen und getrennt
schaltende Antriebe, genutzt.

Bezugszeichenliste

1 Horizontal-Fahrwerk

X Horizontal-Antrieb

y Hubantrieb

z Ein-/Auslager-Antrieb

2 Hubwagen

3 Mast

3a oberes Ende des Mastes

3b unteres Ende des Mastes

4 Signalwandler

5 Schieifleitungen

5a Schleifl. flr Leistungsstréme

5b Schlieifl. flr Steuerstrdme und Daten-
Ubertragungs-Signale

5c unteres Ende der Schleifleitung

5d Schieifleitungsbahn

6 Schleifkontakte

6a Schieifkohlen

7 Flihrungsrahmen

8 Verbindungsleitung

9 Verbinder

10 Positions- und Ablaufsteuerung

10a Ablaufsteuerung
10b Positionssteuerung

11 Leistungssteller

12 Drehzahlsteuerung

13 Ubergeordnete Steuerung
14 Antriebssteller

15 Umschalter

16 Fahrmotor

17 Ausfahrmotor

18 Hubmotor
19 AnschluB

20 serieller Datenbus

Patentanspriiche

1.

Steuerung fiir ein férdertechnisches Gerat, ins-
besondere fir ein Regalbediengerit, mit einem
Horizontal-Fahrwerk, das einen Horizontalan-
frieb (x) aufweist, mit einem Hubwagen, der
Uber einen Hubantrieb (y) an einem Mast heb-
bar und senkbar ist und mit einem Ein-/ Ausla-
ger-Antrieb (z) fir das Fordergut,

dadurch gekennzeichnet,

daB die elektrische Energie flr den Ein-/Ausla-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ger-Antrieb (z) und flr die Datenlibertragung
mit einem Signalwandler (4) mittels an dem
Mast (3) angeordneten Schlieifleitungen (5) zu-
fUhrbar ist und daB die Energie an dem Hub-
wagen (2) mittels Schleifkontakten (6) aus den
Schieifleitungen (5) abnehmbar ist.

Steuerung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

daB an einem Flhrungsrahmen (7) des Hubwa-
gens (2) als Schieifkontakte (6) federbetitigte
Schieifkohlen (6a) angeordnet sind.

Steuerung nach einem der Anspriiche 1 oder
2,

dadurch gekennzeichnet,

daB die elekirische Verbindung zwischen Mast
(3) und Horizontal-Fahrwerk (1) mittels eines
Verbinders (9), der am unteren Ende (5¢) der
Schieifleitungen (5) am Mast (3) angeordnet
ist, herstellbar ist.

Steuerung nach einem der Ansprliche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet,

daB die leitfahige Schlieifleitungsbahn (5d) ei-
ner Schieifleitung (5) am oberen Ende (3a) des
Mastes (3) und derselben oder einer anderen
Schieifleitung (5) am unteren Ende (3b) des
Mastes (3) verklirzt ist, so daB der leitfahige
Abschnitt den Bewegungsbereich flir Heben
und/oder Senken durch Unterbrechung eines
Steuerstromkreises begrenzt.

Steuerung nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Signalwandler (4) die Leiteranschliisse
flr die Signale umfaBt, mit Signalanzeigen aus-
gestattet ist und die parallelen Signale in ein
serielles Datenlibertragungstelegramm umwan-
delt.

Steuereinrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 5,

dadurch gekennzeichnet,

daB die die Motorstrdme flihrenden Schieiflei-
tungen (5a) mittels Schutzleitern umgeben
sind, so daB eine Schirmwirkung zu den dicht
benachbarten Schlieifleitungen (5b) flir Steuer-
stréme und Datenlbertragungs-Signale auf-
rechterhaltbar ist.

Steuereinrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 6,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Abstand zwischen im Querschnitt
rechteckférmigen Schleifleitungen (5) geringst-
md&glich ist und daB der Abstand der Schleiflei-
tungen (5) zum leitfahigen Mast (3) unter Zwi-
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schenschaltung eines
kleinstm&glich ist.

Isolierprofils ebenfalls

Steuerung nach einem der Ansprliche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet,

daB die Schieifleitungen (5) aus parallel neben-
einander liegenden Schieifleitungen (5a,5b) fiir
Motorstréme, Steuerstrome und Datenlibertra-
gungs-Signale bestehen.

Steuerung nach einem der Ansprliche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet,

daB die Signale des Hubwagens (2) in einen
Signalwandler (4) in der Ndhe der Schleifkon-
takte (6) geflhrt sind und mittels seriellem
Datenlibertragungstelegramm Uber die Schleif-
kontakte (6) zu einer Positions- und Ablauf-
steuerung (10) Ubertragbar sind.

Steuerung nach einem der Ansprliche 1 bis 9,
dadurch gekennzeichnet,

daB der Horizontalantrieb (x) und der Ein-/Aus-
lager-Antrieb (z) an denselben Leistungssteller
(11) und dieselbe Drehzahlsteuerung (12) an-
geschlossen sind und daB die Positions- und
Ablaufsteuerung (10) mittels einer gemeinsa-
men Ubergeordneten Steuerung (13) erfolgt.

Steuerung nach einem der Anspriiche 1 bis
10,

dadurch gekennzeichnet,

daB dem Antriebssteller (14) flr den Horizon-
tal-Antrieb (x) und fiir den Ein-/Auslager-An-
frieb (z) ein Umschalter (15) zugeordnet ist,
der, gesteuert durch die libergeordnete Steue-
rung (13), zwischen dem Horizontal-Antrieb (x)
und dem Ein-/AuslagerAntrieb (z) umschaltet.

Steuerung nach einem der Anspriiche 1 bis
11,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Antriebssteller (14) bzw. die Drehzahl-
steuerung (12) fiir den Horizontal-Antrieb (x)
und den Ein-/Auslager-Antrieb (z) aufgrund ei-
nes Satzes von Steuerungsparametern betatig-
bar sind, die bei der Umschaltung von der
Ubergeordneten Steuerung (13) Ubertragen
werden oder im Antriebssteller (14) bzw. in der
Drehzahlsteuerung (12) gespeichert sind und
durch einen Umschaltbefehl der Ubergeordne-
ten Steuerung (13) aktivierbar sind.

Steuerung nach einem der Anspriiche 1 bis
12,

dadurch gekennzeichnet,

daB der AnschluB (19) zwischen der Uberge-
ordneten Steuerung (13) und der Drehzahl-
steuerung (12) bzw. dem Leistungssteller (11)

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

14.

10

fir den Horizontal-Antrieb (x), den Ein-/Ausla-
ger-Antrieb (z) und dem Hubantrieb (y) als ein
serieller Datenbus (20) ausgefihrt ist, Uber den
sowohl die Parametersdtze als auch die Dreh-
zahl-Sollwerte und die Steuerinformationen
Ubertragbar sind.

Steuereinrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 13,

dadurch gekennzeichnet,

daB jeder Antrieb, der aus einem Motor
(16;17;18), einem Leistungssteller (11), einer
Drehzahlsteuerung (12) und einer Positions-
steuerung (10b) besteht, durch eine Uberge-
ordnete Steuerung (13) im Bewegungsablauf
der Transport- und Lagerfunktionen des Geri-
tes koordinierbar ist.
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Fig.2
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