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Seit einigen Jahren bewdahrt sich die u.a. von dieBestitut mitentwickelte
Technik zur kontaktlosen Energietbertragung in idelustriellen Fertigung.
Ein Anwendungsfall ist z.B. die Energieversorgungenannter Bodenforderer
in der Automobilindustrie, also jener Fahrzeuges Hiarossen oder Motor-
blocke innerhalb der Hallen transportieren. Dieseldhforderer wurden friher
von Stromschienen versorgt, die in einer offenen iRuHallenboden lagen
und gleichzeitig zur mechanischen Fuhrung dierdemch ihre Lage waren die
Stromschienen natirlich sehr anfallig fir Kurzselki durch metallene Pro-
duktionsrickstande. Dieses Problem wurde mit demtdddlosen Energie-
Ubertragung beseitigt. Die Nut im Boden als Spuriily blieb jedoch weiter-
hin erforderlich und somit als mechanische Fehleltglerhalten.

Am Institut fir Elektrische Maschinen, Antriebe uB@dhnen ist ein Sensor
entwickelt worden, der eine Positionserfassung léalsrzeugs ohne mecha-
nische Fuhrung erlaubt. Dieser Sensor orientiett aim elektromagnetischen
Feld des Stromkabels, das zur Energielbertragurpishen eingelassen ist.

Im vorhandenen PrototypenAl§b.1) sind bereits folgende Eigenschaften
realisiert:

- Das Ausgangssignals ist von der Stromstarke derdpieiter unabhangig
- Die Kennlinie des Ausgangssignals ist linear

- Der Regelbereich umfasst den Abstand der beidendpeiter

- Der Sensor kann sich selbst aus der Feldenergsengem
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Abb.1: Sensorprototyp Gber dm Primarleiterkabel

Fur die praktische Anwendung dieses Sensors ergablmnweitere notwendige
Féahigkeiten, die ich im folgenden kurz beschreitéchte:

Im Normalfall sind in jeder Fahrstrecke Weichenhaiten (z.B. Drehweichen),
die einen sicheren Spurwechsel der Bodenfordertaulzn. Bei einem
Sensoreinsatz entfallt die mechanische Fihrung ded Sensor mul3 die
Fahrrichtung vorgeben. Dies kann entweder nachneiméern gespeicherten
Fahrprotokoll oder nach Vorgabe eines von aul3enefdbgien Signals
geschehen. Dabei mul3 beachtet werden, dal3 sichFel@dgeometrie im
Weichenbereich stark verzehrt, weil sich der Abdtder Primarleiter verandert
und so u.U. fir den Sensor nur ein Leiter ,zu sesn

Es kann vorkommen, dal3 auf Grund der rAumlichereGatheiten das Feld der
Primérleiter auch bei paralleler Fihrung verzemtvbunsymmetrisch ist, weil
z.B. groRRere Eisenstrukturen im Boden in Feldnaloehanden sind. Im
Extremfall ist einer der beiden Primarleiter volaggeschirmt. Der Sensor muf3
diese Veranderungen erkennen kbnnen, um die Fatespmuhalten.

Dazu gehort die Fahigkeit, von aul3erhalb in eimBrieiterfeld einfahren und
sich anschlielRend selbstandig zentrieren zu konDass ist erforderlich, um
die Bodenforderer leichter wieder in den Produldmmozeld einbinden zu
konnen, wenn diese herausgenommen wurden (z.B.Wadhungsarbeiten).

Ein erweiterter Prototyp, der die meisten der harfgefihrten Punkte
berlicksichtigt, ist zur Zeit in der Entwicklung.



