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(54) Kabelfiihrungsvorrichtung

(57)  Die Vorrichtung (10) ist zum Flhren eines Ka-
bels (11) von einem Abgang (13) einer von einem An-
trieb (4) gedrehten Kabeltrommel (2) an einen Eingang
(12) eines das Kabel mit vorgegebener Geschwindigkeit
und Zugkraft einziehenden Kabelbearbeitungsgerates
(9) vorgesehen. Sie weist zwischen dem Kabelabgang
(13) und einem Kabeleingang (12) des Kabelbearbei-
tungsgerats (9) ein Element (14, 26) auf zum Fihren
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des Kabels (11) unter Bildung mindestens eines aufstei-
genden (15, 27) und eines abfallenden Kabelabschnitts
(16). Der aufsteigende Kabelabschnitt (15, 27) wird mit
einem ersten (17, 28) und/oder der abfallende Kabelab-
schnitt (16) mit einem zweiten Sensorsystem (18) je-
weils zum Erfassen der Lage des Kabels und/oder einer
auf das Kabel wirkenden Kraft Gberwacht. Die von den
Sensorsystemen (17, 18, 28) erfassten Grossen dienen
der Regelung des Antriebs (4).

23 14 Kig 10 Fig. 1

21 16 81 24

>

N
|
I
|
|
|
|
|
|
|
I v
i s it
arth ailim
IIIUJII P}]\}H}mhﬂi
N/ \ A ]
|
2 3 4 17 25

22 18 82 12 9

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 1 069 064 A2 2

Beschreibung
TECHNISCHES GEBIET

[0001] Beider Erfindung wird ausgegangen von einer
Vorrichtung zum Fihren eines Kabels nach dem Ober-
begriff von Patentanspruch 1.

STAND DER TECHNIK

[0002] Eine Vorrichtung der vorgenannten Artdientim
allgemeinen der Flhrung eines unbeschirmten Kabels
zwischen einem Abgang des Kabels von einer in einem
Autoklaven drehbar gelagerten Trommel und einem
Eingang eines ausserhalb des Autoklaven angeordne-
ten Kabelbearbeitungsgerats, welches im allgemeinem
als kontinuierlich arbeitende Presse ausgebildet ist, in
der das Kabel mit einer Ummantelung versehen wird.
Zuvor wird eine Isolation des Kabels im Autoklaven ge-
trocknet und mit einem flissigen Impragniermittel, ins-
besondere lIsolierdl, getrankt. Eine den erwiinschten
Anforderungen entsprechende Giite der Ummantelung
wird erreicht, wenn das Kabel mit einer vorgegebenen
Geschwindigkeit und mit einer vorgegebenen Zugkraft
in die Presse eingezogen wird. Diese vorgebenen Pa-
rameter werden im allgemeinen eingehalten durch
Uberwachung der Geschwindigkeit des Kabels zwi-
schen dem Kabelabgang und dem Kabeleingang und
durch eine die Kabelgeschwindigkeit mit Sollwerten ver-
gleichende Steuer- und Regelvorrichtung, welche je
nach Abweichung der miteinander verglichenen Werte
einen Antrieb der Kabeltrommel beschleunigt oder ab-
bremst.

KURZE DARSTELLUNG DER ERFINDUNG

[0003] Der Erfindung, wie sie in den Patentanspri-
chen definiert ist, liegt die Aufgabe zugrunde, eine Ka-
belfiihrungsvorrichtung der eingangs genannten Art an-
zugeben, bei der die Einhaltung der vorgegebenen Pa-
rameter stets mit grosser Sicherheit gewahrleistet ist.
[0004] BeiderKabelflihrungsvorrichtung nach der Er-
findung wird das unbemantelte Kabel unter Bildung ei-
nes abfallenden und eines aufsteigenden Kabelab-
schnitts gefuhrt. Jeder Abschnitt kann mit einem Sen-
sorsystem hinsichtlich der Lage des Kabels und/oder ei-
ner auf das Kabel wirkenden Kraft iberwacht werden.
Wird wahrend dieser Uberwachung eine zu grosse La-
ge- oder Kraftabweichung erkannt, so kann durch ge-
eignete Ansteuerung des Trommelantriebs diese Ab-
weichung kompensiert werden und kénnen so uner-
wilnscht grosse Schwankungen der Geschwindigkeit
und der wirksamen Zugkraft beim Einziehen des Kabels
in das Kabelbearbeitungsgerat unabhangig vom Durch-
messer des Kabels oder seines Abgangs vom Kabel
vermieden werden. Die Kabeltrommel kann daher mit
horizontaler, vertikaler oder einer dazwischen liegend
ausgerichteten Achse angeordnet sein.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

[0005] Da zudem zwei Ortlich getrennte und unter-
schiedlichen Bedingungen unterworfene Kabelab-
schnitte unabhangig voneinander Uberwacht werden
kénnen, zeichnet sich die Kabelfiihrungsvorrichtung
nach der Erfindung durch eine besonders hohe Be-
triebssicherheit aus. Ein in einem nachgeschalteten Ka-
belbearbeitungsgerat vorgesehener Ummantelungs-
prozess kann daher mit grosser Prazision ausgefiihrt
werden.

[0006] Wird das Kabel in mindestens einem der bei-
den ortlich voneinander getrennten Abschnitte mit einer
Zusatzkraft beaufschlagt, welche in einem der Trommel
zugewandten Abschnitt eine gegenuber der vorgegebe-
nen Zugkraft kleine Stitzkraft oder in einem dem Kabel-
bearbeitungsgerat zugewandten Abschnitt eine demge-
genuber grosse Vorspannkraft sein kann, so kann die
auf das Kabel an den beiden lokal getrennten Stellen
wirkende Kraft besonders einfach erfasst und beson-
ders vorteilhaft zur Regelung des Trommelantriebs ver-
wendet werden.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0007] Diese und weitere Vorteile der Erfindung wer-
den nachfolgend anhand von Zeichnungen naher erlau-
tert. Hierbei zeigt:

Fig.1  eine Seitenansicht eines tiberwiegend im Prin-
zip dargestellten Teils einer Kabelverarbei-
tungsanlage mit einem eine Kabeltrommel auf-
nehmenden Autoklaven sowie mit einer ersten
Ausfiihrungsform der Kabelflihrungsvorrich-
tung nach der Erfindung, bei der dem Betrach-
ter zugewandte Teile von Autoklaven- und Fih-
rungsgehause entfernt worden sind, und

eine Seitenansicht eines im Prinzip dargestell-
ten Teils einer Kabelverarbeitungsanlage mit
einer zweiten Ausfiihrungsform der Kabelfiih-
rungsvorrichtung nach der Erfindung, bei der
das Fihrungsgehause entfernt worden ist.

Fig.2

WEG ZUR AUSFUHRUNG DER ERFINDUNG

[0008] In beiden Figuren beziehen sich gleiche Be-
zugszeichen auf gleichwirkende Teile. Der in Fig.1 dar-
gestellte Teil der Kabelverarbeitungsanlage enthalt ei-
nen Autoklaven 1, welcher eine um eine vertikale Achse
drehbare Kabeltrommel 2 aufnimmt. Eine die Drehung
der Kabeltrommel 2 bewirkende Welle 3 ist Uber eine
vakuumfeste Durchfiihrung mit einem ausserhalb des
Autoklaven 1 angeordneten elektrischen Antrieb 4 ver-
bunden. Der Autoklav weist ein druck- bzw. vakuum-
dichtes Gehause 5 auf mit einem schrag nach oben ge-
fihrten, sich disenférmig verjlingenden Gehdusean-
satz 6. Der Gehauseansatz 6 lauft in einen vertikal ge-
fuhrten Flansch aus. Dieser Flansch ist Teil einer
Flanschverbindung 7. Der Gegenflansch der Flansch-
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verbindung 7 ist Teil eines Flihrungsgehduses 8, wel-
ches im wesentlichen dem Gehduseansatz 6 entspricht,
jedoch hinsichtlich der Flanschverbindung 7 spiegel-
symmetrisch dazu angeordnetist. Das Fihrungsgehau-
se 8 lauft an seinem rechten Ende in einem Flansch aus,
welcher Teil einer Flanschverbindung des Flhrungsge-
hauses 8 mit einem Kabelbearbeitungsgerat 9 ist.
[0009] DerGehauseansatz 6 und das Gehause 8 sind
Teil einer Kabelfihrungsvorrichtung 10. Die Kabelfiih-
rungsvorrichtung 10 ermdglicht ein gleichmassiges Ab-
wickeln eines beispielsweise zur Ubertragung von
Hochspannung bestimmten, unbeschirmten Kabels 11
mit einem Durchmesser von typischerweise 5 bis 10 cm
von der Kabeltrommel 2 und sorgt dafiir, dass das Kabel
11 mit vorgegebener Geschwindigkeit und vorgegebe-
ner Zugkraft an einen Kabeleingang 12 des Kabelbear-
beitungsgerates 9 gefiihrt wird. Im Gerat 9 wird das un-
bemantelte Kabel 11 mit einer Umhdallung versehen. Fur
diesen Arbeitsgang ist es erwlinscht, dass das unbe-
mantelte Kabel mit vorgebenener Geschwindigkeit und
vorgegebener Zugkraft an den Eingang 12 des Kabel-
bearbeitungsgerates 9 geflhrt wird.

[0010] Um diese Kabelfiihrung zu erreichen, weist die
Kabelfihrungsvorrichtung 10 zwischen einem Abgang
13 des Kabels 11 von der Trommel 2 und dem Kabel-
eingang 12 ein gegeniiber dem Kabelabgang 13 und
dem Kabeleingang 12 erhéht angeordnetes und nach
Art eines Sattels 14 ausgebildetes Fiihrungselement
zum Aufhangen des Kabels 11 auf. Hierbei bildet sich
zwischen dem Kabelabgang 13 und dem Sattel 14 ein
nach Art einer (punktiert gezeichneten) Kettenlinie K;5
aufsteigender Kabelabschnitt 15 und zwischen dem
Sattel 14 und dem Kabeleingang 12 ein nach Art einer
(ebenfalls punktiert gezeichneten) Kettenlinie K,¢ abfal-
lender Kabelabschnitt 16 aus. Die Kettenlinien geben
die Position des Kabels in den Kabelabschnitten 15 und
16 wieder, wenn das Kabel mit der vom Kabelbearbei-
tungsgerat 9 vorgegebenen Geschwindigkeit und Zug-
kraft belastet wird. Die Kettenlinie K,q ist flacher ausge-
bildet als die Kettenlinie K,5, da das Kabel im Kabelab-
schnitt 16 wegen der im Sattel 14 zu lberwindenden
Reibung einer erheblich grosseren Zugkraft ausgesetzt
ist als im Kabelabschnitt 15.

[0011] Die Lage des Kabels 11 und/oder die auf das
Kabel 11 wirkende Kraft wird mit Hilfe von zwei (jeweils
schematisch als Kreis dargestellten) Sensorsystemen
17, 18 erfasst, von denen das Sensorsystem 17 den Ka-
belabschnitt 15 und das Sensorsystem 18 den Kabel-
abschnitt 16 Uberwacht. Die Sensorsysteme 17 bzw. 18
erfassen vorzugsweise die Richtung und/oder die Orts-
koordinaten des Kabels 11 und weisen zu diesem
Zweck einen Inkremental- und/oder einen Wegaufneh-
mer auf. Der aufsteigende Kabelabschnitt 15 ist vor-
zugsweise in seinem in der Mitte gelegenen Bereich mit
einer geringen Stltzkraft beaufschlagt. Das Kabel ist
dann von seiner durch die Kettenlinie K, 5 festgelegten
Lage weg nach oben gefiihrt und nimmt dann die in der
Figur gestrichelt dargestellte Position ein. Je nach wirk-
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samer Zugspannung kann das Kabel dann innerhalb ei-
nes definierten Bereiches um diese Position herum
schwanken. Die Stitzkraft wird mit einem das Kabel fuih-
renden hohlen Arm 19 einer vorzugsweise hydraulisch
oder pneumatisch betatigbaren Stiitzvorrichtung 20 er-
zeugt und von einem im Sensorsystem 17 enthaltenen
Kraftaufnehmer erfasst.

[0012] Der absteigende Kabelabschnitt 16 ist vor-
zugsweise in seinem in der Mitte gelegenen Bereich mit
einer gegenulber der Stitzkraft grossen Vorspannkraft
beaufschlagt. Das Kabel ist dann von der Kettenlinie Kyg
weg nach unten gefiihrt und befindet sich in der in der
Figur gestrichelt dargestellten Position. Je nach wirksa-
mer Zugspannung kann das Kabel dann innerhalb eines
definierten Bereiches um diese Position herum schwan-
ken. Die Vorspannkraft wird mit einem auf das Kabel ge-
pressten Arm 21 einer vorzugsweise hydraulisch oder
pneumatisch betatigbaren Positioniervorrichtung 22 er-
zeugt und von einem im Sensorsystem 18 enthaltenen
Kraftaufnehmer erfasst.

[0013] Eine sichere Fiihrung des Kabels 11 im abfal-
lenden Kabelabschnitt 16 unweit des Flansches 80 wird
durch ein oberhalb bzw. durch ein unterhalb des Kabels
angeordnetes und jeweils vom Kabel weggebogenes
Fuhrungsblech 81 bzw. 82 erreicht.

[0014] Im Bereich des Sattels 14 ist eine die Ge-
schwindigkeit des Kabels 11 beim Verlassen des Ge-
hauseansatzes 6 erfassender Sensor 23 und nach dem
Kabeleingang 12 ein weiterer die Kabelgeschwindigkeit
erfassender Sensor 24 angeordnet. Die von den Sen-
soren 17, 18, 23 und 24 erfassten Daten werden einer
Steuer- und Regelvorrichtung 25 zugefiihrt und nach
Vergleich mit gespeicherten Sollwerten gegebenenfalls
Ausgangssignale gebildet, mit denen der Antrieb 4 und/
oder mindestens eine der beiden Positioniervorrichtun-
gen 20 und 22 angesteuert werden.

[0015] Die Wirkungsweise der Fihrungsvorrichtung
ist wie folgt: Nach einem im Autoklaven 1 ausgeflhrten
Verfahrensschritt, bei dem das unbemantelte Kabel 11
getrocknet und mit einem flissigen Impragniermittel,
wie Isolierdl, getrankt wird, wird das Kabel 11, beispiels-
weise mit einem Hilfsseil, der Reihe nach durch den Arm
19, Giber den Sattel 14 sowie durch den Arm 21 an den
Eingang 12 des Kabelbearbeitungsgerates 9 gezogen
und mit der beim normalen Betrieb des Kabelbearbei-
tungsgerats vorgegebenen Zugkraft beaufschlagt. Die
Arme 19 und 21 werden mit den Positioniervorrichtun-
gen so positioniert, dass sie praktisch kraftefrei auf dem
Kabel aufliegen. Die Kabelabschnitte 15 und 16 weisen
dann jeweils die Form der Kettenlinien K5 und K4 auf.
Durch das Positioniergerat 20 wird das Kabel im Kabel-
abschnitt 15 mit der geringen Stiitzkraft beaufschlagt
und in die in der Figur gestrichelt dargestellte Position
gefiihrt. In dieser Position weist der Arm 19 definierte
Ortskoordinaten auf und ist in der Zeichnungsebene um
einen Winkel o. gegenuber der Vertikalen und um einen
aus der Figur nicht ersichtlichen Winkel y, welcher ab-
hangig ist von der Lage des Kabelabgangs 13, gegen-
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Uber der Vertikalen in einer senkrecht auf der Zeichen-
ebene stehenden Ebene geneigt. Durch das Positio-
niergerat 22 wird das Kabel im Kabelabschnitt 16 mit
der gegenuber der Stiitzkraft grossen Vorspannkraft be-
aufschlagt und in die in der Figur gestrichelt dargestellte
Position geflhrt. In dieser Position weist das obere En-
de des Arms 21 definierte Ortskoordinaten auf und bil-
det der zwischen dem oberen Ende des Arms 21 und
dem Sattel 14 befindliche Teil des Kabels mit der Verti-
kalen in der Zeichnungsebene einen Winkel 3. Die Win-
kel oo und B sowie die Stutzkraft und die Vorspannkraft
werden als Sollwerte in der Steuer- und Regelvorrich-
tung 25 gespeichert.

[0016] Durch Betatigung des nicht dargestellten An-
triebs des Kabelbearbeitungsgerates 9 und des An-
triebs 4 wird nun das Kabel 11 unter Beibehalt der vor-
bestimmten Zugkraft mit der vorbestimmten Geschwin-
digkeit durch das Kabelbearbeitungsgerat 9 gezogen
und ummantelt. Fur eine qualitativ hochwertiges Kabel
ist es von grosser Bedeutung, dass Zugkraft und Ein-
zugsgeschwindigkeit lediglich innerhalb enger Toleran-
zen schwanken. Daher wird die Geschwindigkeit des
aus der Kabelfiihrungsvorrichtung 10 tretenden Kabels
11 mit dem vorzugsweise als Inkrementalgeber ausge-
bildeten Geschwindigkeitssensor 24 erfasst. In entspre-
chender Weise wird auch die Geschwindigkeit des aus
dem Gehauseansatz 6 tretenden Kabels mit dem Ge-
schwindigkeitssensor 23 erfasst. Die von den beiden
Sensoren 23 und 24 erfassten Geschwindigkeitswerte
werden in der Steuer- und Regelvorrichtung 25 mitein-
ander verglichen. Bei einer unzuldssig grossen Abwei-
chung wird ein Steuersignal erzeugt und durch Be-
schleunigen oder Bremsen der Kabeltrommel 2 mit Hilfe
des Antriebs 4 wieder Gleichheit der Geschwindigkeits-
werte erreicht.

[0017] Dieser auf einer Geschwindigkeitsmessung
basierenden Steuerung ist eine auf einer Lage- und/
oder Kraftiiberwachung des Arms 19 bzw. des Arms 21
basierende Steuerung uberlagert. Stellt ndmlich die
Steuer- und Regelvorrichtung 25 fest, dass die von den
Sensorsystemen 17 bzw. 18 fortlaufend ermittelten Pa-
rameter, wie die Ortskoordinaten der Arme 19 bzw. 21
und/oder die Winkel o bzw. B und/oder die Kréfte, wie
Stitz- bzw. Vorspannkraft, in unzuléssiger grosser Wei-
se vom Sollwert abweichen, so regelt sie den Antrieb 4
derart, dass diese Abweichung entfallt.

[0018] Befinden sich beispielsweise das Kabel und
die Positioniervorrichtung 20 in der in der Figur durch-
gezogen dargestellten Position, so erkennt das Sensor-
system 17 einen gegenuber dem Winkel a relativ klei-
nen Winkel o' und/oder eine gegenliber gespeicherten
Stitzkraft geringe Stltzkraft. Weicht dieser Winkel bzw.
die Stitzkraft zu stark vom Sollwinkel o bzw. der (ge-
speicherten) Sollstiitzkraft ab, so bremst die Steuer-
und Regelvorrichtung 25 den Antrieb 4 solange ab bis
diese Abweichung innerhalb eines zulassigen Schwan-
kungsbereichs liegt. Stellt hingegen die Steuer- und Re-
gelvorrichtung 25 einen zu grossen Winkel bzw. eine zu
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grosse Stutzkraft fest, so wird der Antrieb 4 solange be-
schleunigt bis die ermittelte Abweichung innerhalb des
zulassigen Schwankungsbereichs liegt.

[0019] Befinden sich das Kabel und die Positionier-
vorrichtung 22 in der in der Figur durchgezogen darge-
stellten Position, so erkennt das Sensorsystem 18 einen
gegenuber dem Winkel f relativ kleinen ' und/oder eine
gegenUlber der gespeicherten Vorspannkraft kleine Vor-
spannkraft. Weicht dieser Winkel bzw. die Vorspann-
kraft zu stark vom Sollwinkel B bzw. der (gespeicherten)
Sollvorspannkraft ab, so bremst die Steuer- und Regel-
vorrichtung 25 den Antrieb 4 solange ab bis diese Ab-
weichung innerhalb eines zulassigen Schwankungsbe-
reichs liegt. Stellt hingegen die Steuer- und Regelvor-
richtung 25 einen zu grossen Winkel bzw. eine zu gros-
se Vorspannkraft fest, so wird der Antrieb 4 solange be-
schleunigt bis die ermittelte Abweichung innerhalb des
zulassigen Schwankungsbereichs liegt.

[0020] Bei der Ausfiihrungsform der Fiihrungsvor-
richtung gemass Fig.2 wird das unbemantelte Kabel im
Unterschied zur Ausfiihrungsform nach Fig.1 zusétzlich
noch Uber ein Element 26 geflhrt. Das Fihrungsele-
ment 26 ist gegenliber dem Fihrungselement 14 sowie
dem Kabelabgang 13 und dem Kabeleingang 12 nach
unten versetzt angeordnet. Neben dem zwischen dem
Kabeleingang 12 und dem Fiihrungselement 14 aufstei-
genden Kabelabschnitt 15, dem zwischen den beiden
Flhrungselementen 14 und 26 absteigender Kabelab-
schnitt 16 wird so auch ein zwischen dem Fiihrungsele-
ment 26 und dem Kabeleingang 12 aufsteigender Ka-
belabschnitt 27 gebildet. Zur Uberwachung des Kabel-
abschnitts 27 ist ein Sensorsystem 28 vorgesehen, wel-
ches wie die Sensorsysteme 17 und 18 die Lage des
Kabels und/oder einer auf das Kabel wirkenden Kraft
erfassen und auf die in Fig.2 nicht dargestellte Steuer-
und Regelvorrichtung 25 wirken. Durch diese zusatzli-
che Uberwachung des Kabels wird die Betriebssicher-
heit der Fuhrungsvorrichtung 10 zusétzlich erhéht. Fir
einen sicheren Betrieb der Vorrichtung reicht es aber im
allgemeinen vollkommen aus, wenn mindestens einer
der drei Kabelabschnitte 15, 16, 27 von einem der Sen-
sorsysteme 17, 18, 28 tGberwacht wird.

BEZUGSZEICHENLISTE
[0021]

Autoklav

Kabeltrommel

Welle

Antrieb

Gehause
Gehéauseansatz
Flanschverbindung
Fuhrungsgehéduse
Kabelbearbeitungsgerat
Kabelfiihrungsvorrichtung
Kabel

= 2 00O NOOORAWN -

)
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12 Eingang

13 Kabelabgang

14 Sattel

15, 16 Kabelabschnitte

17,18 Sensorsysteme

19, 21 Arme

20, 22 Positioniervorrichtungen

23, 24 Sensoren

25 Steuer- und Regelvorrichtung
26 Fihrungselement

27 Kabelabschnitt

28 Sensorsystem

81, 82 Fuhrungsbleche

Kis. Kig  Kettenlinien

o, B Lagewinkel
Patentanspriiche

1. Vorrichtung (10) zum Fihren eines Kabels (11) von

einem Abgang (13) einer von einem Antrieb (4) ge-
drehten Kabeltrommel (2) an einen Eingang (12) ei-
nes das Kabel mit vorgegebener Geschwindigkeit
und Zugkraft einziehenden Kabelbearbeitungsge-
rates (9), bei der eine Steuer- und Regelvorrichtung
(25) auf den Antrieb (4) einwirkt, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die FUhrungsvorrichtung (10) zwi-
schen dem Kabelabgang (13) und einem Kabelein-
gang (12) des Kabelbearbeitungsgerats (9) ein Ele-
ment (14, 26) aufweist zum Fiihren des Kabels (11)
unter Bildung mindestens eines aufsteigenden (15,
27) und eines abfallenden Kabelabschnitts (16),
und dass mindestens ein den aufsteigenden Kabel-
abschnitt (15, 27) uberwachendes erstes (17, 28)
und/oder ein den abfallenden Kabelabschnitt (16)
Uberwachendes zweites Sensorsystem (18) vorge-
sehen sind jeweils zum Erfassen der Lage des Ka-
bels und/oder einer auf das Kabel wirkenden Kraft
und zur Weitergabe der erfassten Gréssen an die
Steuer- und Regelvorrichtung (25).

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Fihrungselement (14) gegen-
Uber dem Kabelabgang (13) und dem Kabelein-
gang (12) erhdéht angeordnet und nach Art eines
Sattels (14) ausgebildetist und dem Aufthangen des
Kabels (11) dient unter Bildung eines zwischen dem
Kabelabgang (13) und dem Sattel (14) aufsteigen-
den (15) und eines zwischen dem Sattel (14) und
dem Kabeleingang (12) abfallenden Kabelab-
schnitts (16).

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zwei Flhrungselemente (14, 26)
vorgesehen sind, von denen ein erstes (14) gegen-
Uber dem Kabelabgang (13) und dem Kabelein-
gang (12) erh6ht und ein zweites (26) gegenuber
dem ersten (14) sowie dem Kabelabgang (13) und
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10.

dem Kabeleingang (12) nach unten versetzt ange-
ordnet ist, derart, dass zwischen dem Kabelein-
gang (12) und dem ersten Fihrungselement (14)
ein aufsteigender erster Kabelabschnitt (15), zwi-
schen dem ersten und dem zweiten Fiihrungsele-
ment ein absteigender Kabelabschnitt (16) und zwi-
schen dem zweiten Fiuhrungselement und dem Ka-
beleingang (12) ein aufsteigender zweiter Kabelab-
schnitt angeordnet ist, und dass mindestens einer
der drei Kabelabschnitte (15, 16, 27) von einem der
Sensorsysteme (17, 18, 28) Uberwacht ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass das mindestens eine
erste (17, 28) und/oder das zweite Sensorsystem
(18) jeweils die Ortskoordinaten und/oder die Rich-
tung des Kabels (11) erfassen.

Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das mindestens eine erste (17, 28)
und/oder das zweite Sensorsystem (18) jeweils ei-
nen Weg- und/oder einen Inkrementalgeber enthal-
ten.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass der abfallende Kabel-
abschnitt (16) vorzugsweise in seinem in der Mitte
gelegenem Bereich mit Vorspannkraft beaufschlagt
ist, derart, dass das Kabel (11) von seiner durch die
vorgegebene Zugkraft des Kabelbearbeitungsgera-
tes (9) festgelegten Kettenlinie (K;g) innerhalb ei-
nes definierten Schwankungsbereiches weg nach
unten gefihrt ist.

Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Vorspannkraft mit einem auf das
Kabel (11) gepressten Arm (9) einer vorzugsweise
hydraulisch oder pneumatisch betatigbaren Posi-
tioniervorrichtung (22) erzeugbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das zweite Sensorsystem (18) einen
die Vorspannkraft erfassenden Kraftgeber auf-
weist.

Vorrichtung nach einem der Anspriche 6 bis 8, da-
durch gekennzeichnet, dass der aufsteigende Ka-
belabschnitt (15) vorzugsweise in seinem in der Mit-
te gelegenenen Bereich mit einer gegeniber der
Vorspannkraft geringen Stiitzkraft beaufschlagt ist,
derart, dass das Kabel (11) von seiner durch eine
vorgegebene geringe Zugkraft festgelegten Ketten-
linie (K4g) nach oben gefiihrt ist.

Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Stltzkraft mit einem das Kabel
(11) fihrenden, hohlen Arm (19) einer vorzugswei-
se hydraulisch oder pneumatisch betatigbaren
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Stitzvorrichtung (20) erzeugbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das erste Sensorsystem (17) einen
die Stiitzkraft erfassenden Kraftgeber aufweist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 11, da-
durch gekennzeichnet, dass zuséatzlich ein drittes
Sensorsystem vorgesehen ist mit einem die Ge-
schwindigkeit des Kabels (11) vorzugsweise im Be-
reich des Sattels (14) erfassenden Sensor (23).
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