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(54) Vorrichtung zum Absaugen eines Bereiches der Nabenbohrungswand von bepulverten

Fahrzeugradern

(57)  Eine Vorrichtung (1) zum Absaugen eines Be-
reiches der Nabenbohrungswand (44) von bepulverten
Fahrzeugradern (2) umfasst ein Férdersystem (4), wel-
ches die Fahrzeugrader (2) entlang eines Bewegungs-
weges durch die Vorrichtung (1) fihrt. Ein Absaugwerk-
zeug (12) wird mit Hilfe einer Bewegungseinrichtung (9)
so an das Fahrzeugrad (2) herangebracht, dass eine
Saugoffnung (23) des Absaugwerkzeuges (12) dem ab-
zusaugenden Bereich der Nabenbohrung (44) des Fahr-
zeugrades (2) benachbart ist; die Bewegungseinrichtung
fuhrt dann in dieser Lage das Absaugwerkzeug (12) mit

der Geschwindigkeit des Fahrzeugrades (2) Uber eine
gewisse Strecke hinweg. Die Absaug6ffnung (23) des
Absaugwerkzeugs (12) ist an einem Absaugfinger (19)
angeordnet, der in der Arbeitsposition des Absaugwerk-
zeuges (12) am Fahrzeugrad (2) bezogen auf die Achse
der Nabenéffnung (44) des Fahrzeugrades (2) radial ge-
genliber dem Absaugwerkzeug (12) mittels einer An-
triebseinrichtung bewegbar ist, wodurch innerhalb eines
bestimmten Bereiches Fahrzeugrader (2) mit unter-
schiedlichen Radien der Nabenéffnung (44) bearbeitet
werden kdnnen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Ab-
saugen eines Bereiches der Nabenbohrungswand von
bepulverten Fahrzeugradern mit

a) einem Fordersystem, welches die Fahrzeugrader
entlang eines Bewegungsweges durch die Vorrich-
tung fihrt;

b) einem beweglichen Absaugwerkzeug, welches
mindestens eine Saugéffnung aufweist;

c) einer Bewegungseinrichtung, welche in der Lage
ist, das Absaugwerkzeug so an das Fahrzeugrad
heranzufiihren, dass die Saug6ffnung dem abzu-
saugenden Bereich der Nabenbohrung des Fahr-
zeugrades benachbart ist, und mit der Geschwindig-
keit des Fahrzeugrades eine gewisse Strecke mit
dem Fahrzeugrad mit zu fiihren;

d) einer Unterdruckquelle, welche mit der minde-
stens einen Saugéffnung des Absaugwerkzeuges
verbunden ist.

[0002] Fahrzeugrader, insbesondere Leichtmetallra-
der, werden heute vorwiegend pulverlackiert. Zunachst
werden die entsprechend vorbereiteten Rader in einer
Bepulverungsstation mit Lackpulver Uberzogen, das da-
nach in einem Brennofen eingebrannt wird. Dabei Iasst
es sich im Allgemeinen nicht vermeiden, dass wahrend
des Bepulverungsvorganges alle Flachen der Fahrzeug-
rader, die der Pulver aufbringenden Applikationseinrich-
tung zugewandt sind, mit Lackpulver bedeckt werden.
Dies ist aber unerwiinscht, weil bestimmte Flachen, ins-
besondere die die Befestigungsbohrungen umgebenden
Ringflachen sowie die Flache der Nabenbohrung, még-
lichst unlackiert bleiben sollen.

[0003] Eine Vorrichtung der eingangs genannten Art
ist aus der DE 102 49 999 B3 bekannt. Mit dieser ist es
mdglich, sowohl die Ringflachen, welche die Befesti-
gungsbohrungen der Fahrzeugrader umgeben, als auch
die Mantelflaiche der Nabenbohrung, die in der Mitte
durch die Fahrzeugrader hindurchflihrt, von Pulver zu
befreien. Diejenige Einrichtung, welche speziell die Man-
telflache der Nabenbohrung reinigt, ist als Ringdiise aus-
gestaltet, mit welcher die Mantelflache der Nabenboh-
rung abgeblasen und auf diese Weise gereinigt werden
kann.

[0004] Bei der bekannten Vorrichtung missen fir un-
terschiedliche Fahrzeugréader, die unterschiedliche Ra-
dien der Nabenbohrung aufweisen, unterschiedliche Ab-
saugwerkzeuge eingesetzt werden.

[0005] Aufgabedervorliegenden Erfindungistes, eine
Vorrichtung der eingangs genannten Art so auszugestal-
ten, dass das Absaugwerkzeug flr eine Mehrzahl unter-
schiedlicher Fahrzeugrader geeignet und insbesondere
in der Lage ist, Fahrzeugrader mit unterschiedlichen
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Durchmessern der Nabenbohrungen zu bearbeiten.
[0006] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf dadurch
geldst, dass

e) die mindestens eine Absaugéffnung des Absaug-
werkzeuges an einem Absaugfinger angeordnet ist,
der in der Arbeitsposition des Absaugwerkzeuges
am Fahrzeugrad bezogen auf die Achse der Naben-
bohrung des Fahrzeugrades radial gegentber dem
Absaugwerkzeug mittels einer Antriebseinrichtung
bewegbar ist.

[0007] Erfindungsgemal istalso am Absaugwerkzeug
ein beweglicher Absaugfinger angeordnet, dessen Posi-
tion, bezogen auf die Achse der Nabend&ffnung, nach-
traglich noch verandert werden kann, wobei das Absaug-
werkzeug selbst im Ubrigen gegeniiber dem Fahrzeug-
rad eine unveranderliche Position einnimmt. Je nach
Durchmesser der Nabenéffnung des gerade bearbeite-
ten Fahrzeugrades nehmen somit der Absaugfinger und
die daran vorgesehene Absaugéffnung beim Absaugvor-
gang eine andere Entfernung zur Achse der Nabenoff-
nung ein und lassen sich so in der gewilinschten Weise
der abzusaugenden Flache der Nabenbohrung annéa-
hern.

[0008] Vorteilhafterweise ist die Absaugoéffnung teil-
weise von einem mechanischen Schaber abgedeckt.
Durch die Schabwirkung dieses Schabers lassen sich
auch Pulverreste von der Mantelflache der Nabenoff-
nung lésen, die durch die Absaugwirkung alleine nicht
entfernt werden kénnen. Auf Grund der Nahe der Absau-
goffnung werden dann die vom Schaber abgekratzten
Pulverteilchen unmittelbar aus dem Bearbeitungsbe-
reich entfernt.

[0009] Beieinerbesonders bevorzugten Ausflihrungs-
form der Erfindung umfasst das Absaugwerkzeug zwei
oder mehr Absaugfinger, die zwischen einer Mittelposi-
tion, in der sie naher einander benachbart sind, und wei-
ter auRenliegenden Positionen, in der die Absaugfinger
einen groReren Abstand voneinander besitzen, mittels
der Antriebseinrichtung verfahrbar sind. Durch eine
Mehrzahl von Absaugfingern kann der Winkel, um den
zwischen dem Absaugwerkzeug und dem Fahrzeugrad
eine Relativverdrehung stattfinden muss, verringert wer-
den.

[0010] Die Antriebseinrichtung des mindestens einen
Saugdfingers ist vorteilhafterweise so ausgestaltet, dass
sie ein Anhalten der Radialbewegung des Saugfingers
zulasst, wenn dieser auf ein Hindernis trifft, dabei aber
eine gewisse Kraft in radialer Richtung auf den Saugfin-
ger aufrecht erhalt. Bei dieser Ausgestaltung taucht der
Saugfinger in die Nabenbohrung eines zu bearbeitenden
Fahrzeugrades zunachst in Achsennahe ein und wan-
dert dann radial nach aulRen, bis er auf die Wandung der
Nabenbohrung trifft. Hier wird er in Anlage gehalten, wo-
bei eine Restkraft daflir sorgt, dass insbesondere ein me-
chanischer Schaber wirkungsvoll arbeiten kann.

[0011] Ein Ausflihrungsbeispiel der Erfindung wird
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nachfolgend anhand der Zeichung naher erlautert; es
zeigen

im vertikalen Schnitt senkrecht zur Bewe-
gungsrichtung eine Vorrichtung zum Absau-
gen gepulverter Aluminiumrader in einer er-
sten Funktionsphase;

Figur 1:

Figur 2:  einen Schnitt, dhnlich der Figur 1, in einer

zweiten Funktionsphase der Vorrichtung;
Figur 3:  ingréRerem Mafstab einen Schnitt durch ein
Aluminiumrad mit einem in Arbeitsstellung
befindlichen Absaugwerkzeug;
Figur 4:  inisometrischer Darstellung, erneutin gréRRe-
rem MaRstab, einen Absaugfinger, der in
dem Absaugwerkzeug Verwendung findet;

Figur 5:  eine DetailvergrofRerung aus Figur 4;

Figur 6:  inisometrischer Darstellung mit mehr Details
das Absaugwerkzeug

[0012] Die in den Figuren 1 und 2 dargestellte, insge-
samt mit dem Bezugszeichen 1 gekennzeichnete Vor-
richtung dient dazu, Aluminiumrader 2, die in einer Be-
pulverungsstation zuvor mit Lackpulver beschichtet wur-
den, in demjenigen Bereich der Nabenbohrung 28 (vgl.
Figur 3), der als Sitz der nicht dargestellten Nabenkappe
dient, automatisch abzusaugen. In diesem Bereich ist
ein Lackauftrag nicht erwiinscht.

[0013] Die Aluminiumrader 2 werden der Vorrichtung
1 senkrecht zur Zeichenebene der Figuren 1 und 2, bei-
spielsweise von oben, mit Hilfe eines schematisch dar-
gestellten Kettenférderers 4 zugefiihrt und im Normalbe-
trieb mit kontinuierlicher Geschwindigkeit hindurchtrans-
portiert. Die Aluminiumrader 2 liegen dabei in einer ins-
besondere in Figur 3 dargestellten Weise auf der Ober-
seite eines Spindelkopfes 5 auf, der von einer vertikal
verlaufenden, um ihre eigene Achse drehbaren Spindel
6 getragen ist. Die Spindel 6 ihrerseits ist an dem Ket-
tenférderer 4 festgelegt. Mehrere Aluminiumrader 2 tra-
gende Spindeln 6 mit zugehdrigen Spindelkdpfen 5 fol-
gen auf dem Kettenférderer 4 in regelmafigen Abstan-
den aufeinander.

[0014] Der Drehfreiheitsgrad der Spindeln 6 und damit
des Spindelkopfes 5 wird in der Vorrichtung 1 selbst nicht
genutzt; erkommtin anderen, der Vorrichtung 1 vor- oder
nachgelagerten Anlagenteilen zum Einsatz, durch wel-
che die Aluminiumrader 2 zur Vor- oder Nachbehandlung
mit dem Kettenférderer 4 hindurchgefiihrt werden.
[0015] Ein Roboter 9 ist, wie Figuren 1 und 2 zeigen,
neben dem Bewegungsweg der Aluminiumrader 2 auf
dem Raumboden aufgestellt. Er besitzt einen Roboter-
arm 10. Am um seine eigene Achse drehbaren letzten
Glied des Roboterarms 10 ist ein Absaugwerkzeug 12
befestigt, das in Figur 3 in gréRerem Malstabe und teil-
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weise geschnitten dargestelltist. Zusatzliche Details sind
der Figur 6 zu entnehmen, welche das Absaugwerkzeug
12 in isometrischer Darstellung zeigt.

[0016] Das Absaugwerkzeug 12 besitzt eine obere
Tragplatte 13, die mit dem auReren Ende des Roboter-
armes 10 starr verbunden ist und von diesem zumindest
beim Aufsetzen des Absaugwerkzeuges 12 auf das je-
weils abzusaugende Aluminiumrad 2 und wahrend des
Absaugvorganges selbst horizontal gehalten wird. Die
Tragplatte 13 ist Uber vier Teleskopfiihrungen 15 mit ei-
nem quaderférmigen Gehause 14 verbunden. Jede Te-
leskopfuihrung 15 umfasst einen am oberen Ende an der
Tragplatte 13 starr befestigten Flhrungsstift 16, der in
eine starr an einer Seitenflache des Gehauses 14 ange-
brachten Stiftaufnahme 17 eintaucht und in dieser ver-
schiebbar ist. Durch eine zwischen dem unteren Ende
des Fihrungsstiftes 16 und einem unteren Boden der
Fihrungsaufnahme 17 eingespannte, nicht dargestellte
Feder wird das gesamte Gehause 14 stets in Richtung
auf eine unterste Position gedriickt, in welcher der Ver-
schiebeweg durch einen nicht dargestellten Anschlag
sein Ende findet.

[0017] Durch eine langliche, rechteckige Offnung 18
an der Unterseite des Gehauses 14 ragen zwei parallele
Saugfinger 19 nach unten, zwischen denen ein - bezogen
auf das Gehause 14 - mittiger Zentrierstift 20 angeordnet
ist. Wahrend der Zentrierstift 20 starr befestigt ist, also
seine Relativposition zum Gehause 14 nicht verandert,
sind die beiden Saugfinger 19 an ihren oberen, im Innen-
raumdes Gehauses 14 befindlichen Enden so verschieb-
bar gehaltert, dass ihr Abstand voneinander veranderbar
ist. Diese Bewegung erfolgt so, dass sich die Abstande
zwischen den beiden Saugfingern 19 und dem Zentrier-
stift 20 synchron verandern, der Zentrierstift 20 also im-
mer in der Mitte zwischen den beiden Saugfingern 19
verbleibt. Als Antriebsquelle fiir die Saugfinger 19 kann
beispielsweise eine Zahnstange dienen, die mit einem
Hydraulik- oder Pneumatikzylinder verbunden ist. Dieser
ist so ausgelegt, dass er ein Anhalten der Verschiebe-
bewegung der Saugfinger 19 zulasst, wenn diese auf ein
Bewegungshindernis treffen, dabei aber fur einen steten
Anpressdruck der Saugfinger 19 an dieses Hindernis
sorgt.

[0018] Einerderbeiden Saugfinger 19, die zu dem Ab-
saugwerkzeug 12 gehoren, istin Figur 4 isometrisch her-
ausgezeichnet. Er umfasst ein Rohrstlick 21, das an sei-
nem unteren Ende ein Abschluss-Stiick 22 tragt. Das
Abschluss-Stiick 22 besitzt in seiner Mantelflache eine
Absaugoffnung 23, die teilweise von der Lippe eines aus
einem geeigneten verschleiRbestéandigen Kunststoff be-
stehenden Schabers 24 (iberdeckt ist. Der Schaber 24
seinerseits ist mit Hilfe eines Bleches 25 an der Mantel-
flache des Abschluss-Stilickes 22 angeschraubt.

[0019] Die oberen, im Innenraum des Gehduses 14
befindlichen Enden der Saugfinger 19 sind mit Absaug-
schlduchen 26 verbunden, die nur in Figur 6 dargestellt
sind. Die Absaugschlduche 26 ihrerseits sind Uber ge-
eignete Kupplungen mit einer Vakuumleitung verbun-
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den, die durch den Roboterarm 10 hindurch und bei-
spielsweise zu einem nicht dargestellten Industriestaub-
sauger flhrt, der als Vakuumquelle und als Auffandfilter
fir das von den Aluminiumradern 2 abgesaugte Pulver
dient.

[0020] Am unteren Ende des Zentrierstiftes 20 ist eine
trichterartige Aufnahme 27 vorgesehen, welche in der in
Figur 3 dargestellten Arbeitsposition des Absaugwerk-
zeuges 12 eine nach oben ragende Spitze eines Zen-
trierkegels 28 aufnimmt. Der Zentrierkegel 28 besitzt ei-
nen kolbenartig innerhalb des hohlen Spindelkopfes 5
gefiihrten zylindrischen Bereich 28b sowie einen oberen
kegelfdrmigen Bereich 28a, welcher durch eine Kreis-
bohrung 29 in der Oberseite des Spindelkopfes 5 hin-
durchgefiihrt ist. Eine zwischen der Unterseite des Zen-
trierkegels 28 und dem Boden des Innenraumes des
Spindelkopfes 5 verspannte Feder 30 driick den Zen-
trierkegel 28 normalerweise bis zur Anlage an der oberen
Wand des Zylinderkopfes 5 nach oben.

[0021] Entlang des Bewegungsweges der Aluminium-
rader 2, parallel oberhalb des Kettenférderers 4, verlauft
eine Gleichlaufeinrichtung 31. Diese Gleichlaufeinrich-
tung 31 hatden Sinn, ein eventuelles Spiel, das die Spin-
deln 6 auf dem Kettenforderer 4 haben, zu eliminieren
und ein seitliches Ausweichen der Spindeln 6 zu verhin-
dern. Sie umfasst, wie insbesondere den Figuren 1 und
2zuentnehmenist, zwei Endlosbander 32, 33, die jeweils
ein geradliniges und parallel zur Bewegungsrichtung ver-
laufendes inneres Trum und ein dufReres Trum besitzen.
Die Endlosbéander 32, 33 sind jeweils Uber zwei Umlen-
krollen 34, 35 gefiihrt, von denen jeweils eine angetrie-
ben ist.

[0022] Der Antrieb der Umlenkrollen 34, 35 erfolgt
beim dargestellten Ausfihrungsbeispiel mit Hilfe eines
Elektromotors 36, der an der Seite eines rahmenartigen,
auf dem Raumboden aufgestellten Traggeriistes 37 an-
geordnet ist. Der Elektromotor 36 treibt eine Welle 41 an,
die sich horizontal Uber die gesamte Breite des Tragge-
ristes 37 erstreckt und dabei ein erstes, in den Figuren
1 und 2 rechts dargestelltes Umlenkgetriebe 38, einen
mittleren Lagerbock 39 und ein zweites, in Figur 1 links
dargestelltes Umlenkgetriebe 40 durchsetzt.

[0023] Die Ausgangswelle des ersten Umlenkgetrie-
bes 38 ist Uber eine Kardanwelle 42, die schrag von
rechts unten nach links oben verlauft, mit der angetrie-
benen Umlenkrolle 35 des in den Figuren 1 und 2 rechten
Endlosbandes 33 verbunden, wahrend die Ausgangs-
welle des in Figuren 1 und 2 linken Umlenkgetriebes 40
Uber eine weitere Kardanwelle 43, die schrag von links
unten nach rechts oben verlauft, mit der dem linken End-
losband 32 zugeordneten Umlenkrolle 34 verbunden ist.
Auf diese Weise wird ein absoluter Gleichlauf der End-
losbander 33 und 34 erreicht, wobei durch eine elektro-
nische Verschaltung der Antriebsquelle des Kettenfor-
derers 4 mit dem Elektromotor 36 nach Art von "Master
and Slave" auch ein Gleichlauf der Endlosbander 32, 33
mit dem Kettenforderer 4 erreicht wird.

[0024] Die beiden inneren Trums der Endlosbander
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32, 33 liegen am oberen Bereich der Spindeln 6 an und
klemmen diesen ein, so dass die Lage der Spindeln 6
stets exakt definiert ist.

[0025] Die oben beschriebene Vorrichtung 1 arbeitet
wie folgt:
[0026] MitHilfe des Kettenférderers 4 werden die frisch

mit Lackpulver tberzogenen Aluminiumrader 2 herange-
fahrt.

Die Aluminiumrader 2 sind dabei auch an demjenigen
Bereich der abgestuften Nabenbohrung 44, der den
kleinsten Durchmesser aufweist und als Sitz der Naben-
kappe dient, mit Lackpulver Giberzogen. Dieses Lackpul-
ver muss wieder entfernt werden. Dies geschieht auf fol-
gende Weise:

Nahert sich ein Aluminiumrad 2 dem Erfassungsbe-
reich des Roboters 9, wird das Absaugwerkzeug 12
mit Hilfe des Roboters 9 so bewegt, dass der Zen-
trierstift 20 des Absaugwerkzeuges 12 axial mitdem
Zentrierkegel 28 fluchtet, welcher der das fragliche
Aluminiumrad 2 tragenden Spindel 6 zugeordnet ist.
Das Absaugwerkzeug 12 wird sodann durch den Ro-
boter 9 mit einer linearen Geschwindigkeit bewegt,
die der Bewegungsgeschwindigkeit des Aluminium-
rades 2 entspricht. Nunmehr wird das Absaugwerk-
zeug 12 auf das Aluminiumrad 2 abgesenkt. Dabei
befinden sich die beiden Saugfinger 19 noch in enger
Nahe zueinander, so dass sie in jedem Falle pro-
blemlos in die Nabenbohrung 44 des Aluminiumra-
des 2 eindringen kénnen. Die Spitze des Zentrierke-
gels 28 greift in die Aufnahme 27 des Zentrierstiftes
20 des Absaugwerkzeuges 12 ein.

[0027] Nunmehr werden die beiden Saugfinger 19 un-
ter Aufrechterhaltung der Parallelitdt zueinander ausein-
anderbewegt, bis die den Schaber 24 tragenden Auflen-
seiten der Abschluss-Stilicke 22 der Saugfinger 19 an die
Zylinderwand des engsten Bereiches der Nabenbohrung
44 anstoRen. Unter Aufrechterhaltung des Druckes wird
nunmehr mit Hilfe des Roboterarmes 10 das Absaug-
werkzeug 12 um die Achse des Aluminiumrades 2, die
jetzt mit der Achse des Zentrierstiftes 20 ibereinstimmt,
verdreht. Diese Verdrehung kann entweder in einer
Drehrichtung Uber einen Winkel von mindestens 180°
oder hin- und hergehend in zwei Drehrichtungen Uber
einen Winkel von jeweils mindestens 90° erfolgen. Die
Schaber 24 kratzen bei dieser Bewegung mechanisch
die entsprechenden Wandbereiche der Nabenbohrung
44 des Aluminiumrades 2 ab und entfernen das dort haf-
tende Lackpulver. Das geldste Lackpulver wird sodann
Uber die Absaug6ffnung 23 in das Innere der Saugfinger
19 eingesaugt und Uber die Absaugschlduche 26 und die
im Roboterarm 10 verlaufende Absaugleitung entfernt.

[0028] Ist der Absaugvorgang, bei welchem das Ab-
saugwerkzeug 12, durch den Roboterarm 10 gefihrt,
standig der kontinuierlichen, gleichmaRigen Bewegung
des Aluminiumrads 2 folgt, abgeschlossen, wird das Ab-
saugwerkzeug 12 durch den Roboter 9 von dem Alumi-
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niumrad 2 abgenommen. Das Aluminiumrad 2 verlasst
nunmehrden Wirkungsbereich der Gleichlaufeinrichtung
31 und wird zu einem anderen Anlageteil, beispielsweise
zu einem Brennofen weitergeleitet.

[0029] Durchdie federnde Aufhangung des Gehauses
14 des Absaugwerkzeuges 12 gegenuber der Tragplatte
13 kénnen Beschadigungen des Aluminiumrades 2 und/
oder des Absaugwerkzeuges 12 vermieden werden,
wenn die Saugfinger 19 oder der Zentrierstift20 in Anlage
an ein Hindernis gelangen. Entlang des Bewegungswe-
ges des Gehauses 14 ist ein nicht dargestellter Sensor
angeordnet. Stellt dieser fest, dass das Gehause 14 um
eine Strecke nach oben gedriickt wurde, der einen vor-
gegebenen Maximalwert ibersteigt, hebt der Roboter 9
unter einem Kommando der Steuerung das Absaug-
werkzeug 12 von dem Aluminiumrad 2 ab. In diesem Fal-
le wird ein Alarmsignal erzeugt.

[0030] AufGrund der geschilderten Bauweise des Ab-
saugwerkzeuges 12 ist es mdglich, ohne Wechsel des
Absaugwerkzeuges 12 unterschiedliche Typen von Alu-
miumradern 2 zu bearbeiten, bei denen der zu sdubernde
Bereich der Nabenbohrung unterschiedliche Durchmes-
ser aufweist. Da jedoch die axiale HOhenlage dieses Be-
reiches von Radtyp zu Radtyp variieren kann, bendtigt
der Roboter 9 eine Information iber den jeweils bearbei-
teten Radtyp. Diese Information kann aus einer an dem
Aluminiumrad 2 angebrachten Codierung, die von einer
geeigneten Leseeinrichtung ausgelesen wird, oder mit
Hilfe einer CCD-Kamera, wie bei der eingangs erwahn-
ten DE 102 49 999 B3, gewonnen werden.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Absaugen eines Bereiches der Na-
benbohrungswand von bepulverten Fahrzeugra-
dern mit

a) einem Fordersystem, welches die Fahrzeug-
rader entlang eines Bewegungsweges durchdie
Vorrichtung fiihrt;

b) einem beweglichen Absaugwerkzeug, wel-
ches mindestens eine Saugoéffnung aufweist;
c) einer Bewegungseinrichtung, welche in der
Lage ist, das Absaugwerkzeug so an das Fahr-
zeugrad heranzufiihren, dass die Saugéffnung
dem abzusaugenden Bereich der Nabenboh-
rung des Fahrzeugrades benachbart ist, und mit
der Geschwindigkeit des Fahrzeugrades eine
gewisse Strecke mit dem Fahrzeugrad mit zu
fUhren;

d) einer Unterdruckquelle, welche mit der min-
destens einen Saugéffnung des Absaugwerk-
zeuges verbunden ist;

dadurch gekennzeichnet, dass

e) die mindestens eine Absaugdéffnung (23) des
Absaugwerkzeuges (12) an einem Absaudfin-
ger (19) angeordnet ist, der in der Arbeitsposi-
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tion des Absaugwerkzeuges (12) am Fahrzeug-
rad (2) bezogen auf die Achse der Nabenboh-
rung (44) des Fahrzeugrades (2) radial gegen-
Uber dem Absaugwerkzeug (12) mittels einer
Antriebseinrichtung bewegbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Absaugoffnung (23) teilweise
von einem mechanischen Schaber (24) abgedeckt
ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Absaugwerkzeug (12)
zwei oder mehr Absaugfinger (19) aufweist, die zwi-
schen einer Mittelposition, in der sie ndher einander
benachbart sind, und weiter auf3enliegenden Posi-
tionen, in denen die Absaugfinger (19) einen gréRe-
ren Abstand voneinander finden, mittels der An-
triebseinrichtung verfahrbar sind.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die An-
triebseinrichtung des mindestens einen Saugfingers
(19) so ausgestaltet ist, dass sie ein Anhalten der
Radialbewegung des Saugdfingers (19) zuldsst,
wenn dieser auf ein Hindernis trifft, dabei aber eine
gewisse Kraft in radialer Richtung auf den Saugfin-
ger (19) aufrecht erhait.
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