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@ Steuerung fiir den Antrieb der Nadelstange bzw. -stangen und des Néhguttransportes bzw. der Nahguttransporte an

Stick- Stepp- oder Ndhmaschinen.,

Die Steuerung dient fiir den Antrieb der Nadelstange und
des Nahguttransportes bei Stick-, Stepp- oder N&hmasch-
inen, wobei fir die jeweiligen Aggregate getrennte Ant-
riebsmotoren My, My, My) vorhanden sind. Um die Arbeits-
geschwindigkeit der Maschine dem jeweils zu fertigenden
Muster bzw. den zu bearbeitenden Materialien optimal an-
zupassen, sind den einzelnen Antriebsmotoren Impulsgeber
{Gn: Gx, Gy) zugeordnet. Wahrend der Zeitspanne (t,)
zwischen dem Austritt der Nadel und dem Wiedereintritt des
Nahgutes, wahrend der das Ndhgut verstellt werden muR,
werden die vom Impulsgeber (Gn) des Nadelantriebes
kommenden Impulse in einem Rechner (CR) summiert und
auch jene, die von den Impulsgebern (Gx, Gy) der Ant-
riebsmotoren fiir das Nahgut kommen. Diese Impulsfolgen
werden mit jenen verglichen, die von dem das Né&h- oder
Stickprogramm  beinhaltenden Informations- triger Gber
einen Leser (L) dem Rechner (CR) zugefiihrt werden. Die so
im Rechner eintreffenden Impulsfolgen und Impulszahlen
werder m # Vergleich gesetzt und wenn gegeniiber dem

Y erien GrofRen Abweichungen und Differenzen
ml&egmmdw vom Rechner (CR) Regler (RMy und RMy)
aktiviert, die ihrerseits auf die Antriebsmotoren (Myx und My)
flir das N&#hgut einwirken, so da zu allen Augenblicken die
Versiellung des Nihgutes der optimalen N&h- oder Stickge-
schwindigkeit anpaRbar ist.
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Die Erfindung bezieht sich auf eine Steuerung fiir den Antrieb

der Nadelstange bzw. der Nadelstangen und des Nidhguttransportes
bzw. der Ndhguttransporte an Stick-, Stepp- oder Ndhmaschinen, |
wobei jeweils fiir die Nadelstange und jeweils fiir den Nihgut-
transport getrennte Motoren vorgesehen sind und widhrend der Zeit-
spanne zwischen dem Austritt der Nidhnadel aus dem Néhgut und

deren Wiedereintritt das Ndhgut bewegbar ist.

Aus der deutschen Patentschrift 30 20 721 ist eine Drehzahl-
steuerung dieser Art bekannt, bei welcher die Stichlédngen mehrerer
anstehender Stiche aus einém Informationstrdger nacheinander ab-
gefragt, seriell gespeichert und taktweise gemessen werden. Dann
wird die Drehzahl des Nadelstangenantriebmotors jeweils dem
héchsten der in einer Serie gemessenen Werte angepaBt. Der Nadel-
stangenantriebsmotor ist als Drehstrommotor ausgebildet, dessen
Drehzahl unmittelbar von der Frequenz einer Stromversorgung ab-
hédngt, die wiederum vom Ergebnis jeder taktweisen Messung ge-
steuvert wird. DieVSteuerung der Stromversorgung fiir den Nadel-
stangenantriebsmotor erfolgt dabei durch eine in einem Rechner in

Abhdngigkeit vom Ergebnis der taktweisen Messung erzeugten Frequenz.

Bekannt ist weité;hih eine Stick-, Stepp- oder Ndhmaschine, bei
der die Verkniipfung von Oberfaden und Unterfaden mittels Greifer
bzw. Schiffchen erfolgt, widhrend sich die Nadel im Gut befindet,
mit einer Steuerung der Stichbildungsantriebe mittels eines
Musterinformationstrigers, der die erforderlichen Werte fﬁf eine
mustergemiBe Gutbewegung enth&lt. Bei dieser vorbekannten Stick-
und Steppmaschine ist der Wiedereintritt der Nadel nach ihrem
Austritt aus dem Gut beliebig verzégerbar. Die Steuerung erzeugt
den Befehl zur Verzdégerung, wenn die ndchstfolgende éus dem Muster-
informationstréger abgerufene Stichlinge einen Wert iibersteigt,
der innerhalb der Verschiebephase fiir das Gut eines normalen Ar-
beitszyklus nicht durchfiihrbar ist (deutsche Patentschrift

32 06 731). Der Nachteil dieser bekannten MaBnahme ist darin zu
sehen, dall der Nadelantrieb sténdig beschleunigt und verzdgert
werden muBl, obgleich er die groBere Masse darstellt als jene, die

mit der Transporteinrichtung fiir das Nihgut vorgegeben ist.
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Die gegenstindliche Erfindung geht von diesem Stand der Technik
aus und zielt darauf ab, einerseits die Steuerung zu verein-
fachen und andererseits vor allem den Lauf der Maschine zu ver-
gleichmdBigen, um auf diese Weise eine hohere Arbeitsgeschwindig-
keit zu erzielen. Gem#B der Erfindung gelingt die Losung dieser
Aufgabe dadurch, daB mit den Antriebémotoren sowohl fiir die Nadel-
stange wie auch fiir den Néhguttransport Impulsgeber verbunden

sind und die wdhrend einer konstanten Zeitspanne zwischen Austritt
der Nihnadel und Wiedereintritt in das Nahgut anfallenden Impulsé
vom Impulsgeber des Antriebsmotors der Nadelstange in einem
Rechner summiert werden, daB‘jedém auszufithrenden Stich bzw.
seinen Wegkomponenten eine der jeweiligen Lénge des Stiches
proportionale Impulsfolge zugeordnet ist und diese von einem das
Nihprogramm beinhaltenden Informationstréger iber einen Leser
dem Rechner zugefiihrte Impulsfolge bzw. deren jeweilige Augenblick-
summe mit dem vom Impulsgeber des Antriebsmotors gelieferte Impuls-
anzahl und mit der vom Impulsgebér des Antriebsmotors der Nadel-
stange gelieferte Impulsanzahl in Vérgleich gesetzt wird und im
Falle von Differenzen der Rechner eineh Regler aktiviert, welcher
die Drehzahl des Antriebsmotors fiir den Néhguttransport'erhﬁht
oder erniedrigt, und so am Ende der konstanten Zeitspanne die vom
Impulsgeber des Nadelantriebes gelieferte und dieser Zeitspanne
zugeordnete Impulsanzahl der vom Geber gelieferten und der Lénge

der nachfolgend auszufithrenden Stiches zugeordneten Impulsanzahl

entspricht.

An Hand der Zeichnung wird die Erfindung im Zusammenhang mit
der Steuerung fiir eine Steppmaschine niher erlidutert. Es zeigen:
Fig. 1 ein Blockschaltbild der Steuerung;

Fig. 2 eine drei Stiche umfassende Stichfolge und die

Fig. 3, 4 und 5 Weg-Zeit-Diagramme und zwar fiir die Nadel und

fiir die X und Y-Komponenten der Stiche nach der Stichfolge ge-

mifB Fig. 2.

Die Steppmaschine, die hier im einzelnen nicht dargestellt ist,
besitzt einen Nadelantrieb, sowie je einen Antrieb fir die Weg-
komponenten X und Y des Ndhgutes. Der Aufbau der Steppmaschine

entspricht der herkémmlichen Bauart. Fir den Antrieb der Nadeln
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ist ein Antriebsmotor MN vorgesehen, dessen Drehzahl in Abhidngig-
keit vom jeweiligen Ndh- oder Stepprogramm manuell iiber einen

X und M

dienen der Bewegung des NiZhgutes, wobei der eine Antriebsmotor

Regler P eingegeben wird. Zwei weitere Antriebsmotoren M

MX fiir die Vor- und die Riickwdrtsbewegung (X-Komponente) des Nah-
gutes sorgt und der andere Antriebsmotor MY fiir die seitliche

Hin- und Herbewegung (Y-Komponente). Als Antriebsmotoren eignen
sich frequenzgeregelte Asynchronmaschinen, feldgeregelte Gleich-
strommaschinen, Schrittmotoren oder pulsrichtergeregelte Synchron-
motoren. Im vorstehend beschriebenen Ausfiihrungsbeispiel wird davon
ausgegangen, daBl hier Wechselstromantriebsmaschinen verwendet werden,
deren Drehzahl unmittelbar von der Frequenz der Speisespannung
abhéngig ist, die ihrerseits durch die Regeleinrichtung beeinfluBt
wird. Solche Frequenzsteuerungen sind bekannt und werden auf dem

Markt angeboten.

Jeder der drei Aﬁtriebsmotoren MN’ MX’ MY ist mit einem Impu;s-
geber GN’ GX’ GY verbunden, die beim betriebsmiBigen Einsatz ihre
Impulse einem Rechner CR zufiihren, wobei die Anzahl der von einem
bestimmten Zeitpunkt ausgehende Z&hlung der Impulse einem ent-
sprechenden Verstellweg der Motoren MX’ MY entspricht, bzw, einer
vorgegebenen Zeitspanne, wihrend der die Nadel einen vorgegebenen
Weg zuriicklegt., Der Rechner erh#lt die fiir ihn notwendigen Ver-
gleichswerte iiber einen, das Stepprogramm beinhaltenden Informa-
tionstréger, beispielsweise einen Lochstreifen oder ein Magnetband,
dessen jeweilige Programmwerte von einem Leser L dem Rechner CR zu-
geleitet werden. Die vom Rechner ermittelten RegelgroBen werden
dann partiell im Vergleich mit den Zidhlimpulsen des Antriebsmotors
den Regelgliedern RMY und RMX zugeleitet, die ihrerseits auf die
ihnen zugeordneten Antriebsmotoren Mx und MY im Sinne einer Dreh-

zahlsteigerung bzw. Drehzahlreduzierung einwirken.

Fig. 2 veranschaulicht ein drei Stiche Sl’ 82, S3 umfassende Stich-
folge. Die Position 0' ist als Ausgangsposition gewdhlt und der
Endstellung der Stichfolge entspricht Punkt C. Die den einzelnen
Stichen Sn zugeordneten Wegkomponenten Sx und Syn sind dem
Diagramm nach Fig.2 direkt entnehmbar. Sie kdnnen einen positiven

Wert (Vorwdrtsbewegung) oder einen negativen Wert (Riickwirtsbe—

E
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wegung) aufweisen. Entsprechend der jeweiligen Linge eines
Stiches Sn und entsprechend seiner Lage innerhalb des recht-
winkligen Koordinatensystems X-Y sind diese Wegkomponenten sehr
unterschiedlich, sowohl was ihre GréBe als auch was ihre Richtung
betrifft.

Das Diagramm nach Fig. 3 veranschaulicht den Lauf der Nadel N
und es ist hier festzuhalten, daB sich der Antriebsmotor My in
Abhingigkeit des durchzufiihrenden Stepprogrammes mit konstanter
Geschwindigkeit dreht, so daB die Bewegung der Nadel iiber die
Zeit t einen sinusartig Verlauf zeigt und die Zeitspanne T,
wihrend der die Nadel eine vollstédndige Bewegung durchfﬁhrt,'als
Periode bezeichnet ist. Die Geschwindigkeit'des Motors MN fir
den Nadelantrieb wird iiber einen Regler P manuell eingestellt
und hdngt von der Art des abzufiihrenden Programmes ab. Im Zeit-

Weg-Diagramm nach Fig. 3 veranschaulicht die Linie E die Ebene

" des Nzhgutes und es ist aus der Lage dieser Linie E im Diagramm

erkennbar, daB die Zeitspanne L wihrend der die Nadel auBerhalbd
des Nahgutes ist, erheblich kleiner ist als die Zeitspanne ti’
wihrend der die Nadel in das N#hgut eingestochen ist und wdhrend
der der eigentliche Stich gebildét wird, wahrend der also Ober-
und Unterfaden miteinander verschlungen werden, wobei die dazu
dienenden Mittel bekannte Schiffthenroder Greifer sind. Das Ver-
hdltnis dieser beiden Zeitspannen Lty = zirka 1 : 2, die Summe
dieser beiden Zeitspannen t und ty entsprechen der Periode T.
Die Zeitspanne t o, wihrend der die Nadel auBerhalb des N&hgutes
liegt und wihrend der das Ndhgut gegeniiber der Nadel verschiebbar
ist, ist also nur halb so lang wie jene Zeitspanne tis wdhrend

der die Fidden verschlungen werden.

Die beiden dem Zeit-Weg-Diagramm nach Fig. 3 zugeordneten Zeit-
Weg-Diagramme nach den Fig. 4 und 5 veranschaulichen die Stich-
komponenten an bzw. Syn'

Wird der erste Stich S1 betrachtet, der sich von O' - A erstreckt
(Fig.2) und der nur eine Wegkomponente ndmlich die Wegkomponente

le besitzt, so ist aus den einander zugeordneten Diagrammen nach

den Fig. 3 bis 5 erkennbar, dafl wdhrend der ersten Zeitspanne tos
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die sich vom Punkt 0' - A auf der Zeitlinie t des Diagrammes

nach Fig. 3 erstreckt. das Ndhgut in der X-Richtung den Weg

le zuriickgelegt haben muB, wogegen in der Y-Richtung keine Be-

wegung durchgefiihrt wird. Korrespondierendes gilt auch fiir

die nachfolgenden Stiche S2 und S3 bzw. der diesen Stichen zu-

geordneten Wegkomponenten. Diesen Stichen S, und S5 gehen jedoch

Bewegungen sowohl in der X~ wie auch in der Y-Richtung voraus.

Die fiir die jeweilige Verschiebebewegung sowohl in der X- wie

auch in der Y-Richtung zur Verfugung stehende Zeltspanne ist

stets t a’ dies ist jene Zeit, wihrend der die mit konstanter Ge-

schwindigkelt angetriebene Nadel auBerhalb des Ndhgutes liegt.

Da - wie schon erwdhnt - der Nadelantrieb konstant ist, ist die

fiir die jeweilige VerSchiebebewegung sowohl in X- wie auch in

Y- Rlchtung zur Verfiigung stehende Zeitspanne t, konstant. Da aber

die wdhrend dieser konstanten Zeitspanne zuruckzulegenden Wege

sehr unterschiedlich sind (siehe S und S h in den Fig. 2, 4 und 5)

ist die Geschwindigkeit der Verstei?ung des Ndhgutes, die durch
die Motoren MX und MY erwirkt wird, pro Stich sehr unterschledllch
Ein MaB fiir die jeweilige Geschwindigkeit, in der diese Ver-
stellung abgewickelt wgrden mull, stellen d1e7W1nkeld3und/3in den

Diagrammen nach den Fig. 4 und 5 dar.

Damit die Antriebsmotoren Mx und MY wdhrend der fiir die Ver-
stellung des Nihgutes zur Verfiigung stehenden Zeitspanne t die
notwendige und von der Lage und der Lénge des jeweiligen. St1ches
abhdingige Wegstrecke durchfahren kdnnen, miissen sie stdndig der
Nadelbewegung nachgefiihrt werden. Zu diesem Zweck entspricht der
Zeitspanne t y wdhrend der die Nadel auBerhalb des N&hgutes ist,
eine Impulsfolge von beispielsweise hundert Impulsen. Jeder Stich-
komponente S xn bzw, Syn ist ferner eine Impulsfolge zugeordnet,
deren Anzahl proportional der Lénge der jeweiligen Strecke ist,
beispielsweise sei hier die Stichkomponente le als Einheitslédnge
vorausgesetzt, mit einer Impulsfolge von hundert Impulsen. Wihrend
der ersten Zeitspanne t, (0" - A) gelangen somit vom Impulsgeber
GN des Nadelantriebmotors MN hundert Impulse zum Rechner CR.
Wiahrend dieser Zeit werden vom Informationstriger iiber den Leser L

dem Rechner CR fiir die Wegkomponente le hundert Impulse vorgegeben.
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Der tatsichlich durch den Motor MX erzwungene Verstellweg in
der X-Richtung wird durch die Anzahl der vom Impulsgeber Cx
kommenden Impulse ermittelt. Zu Jedem Zeltpunkt t, widhrend

der Zeltspanne t, (Fig.3) miissen die im Rechner CR eintreffenden
Impulse Iy und I, hinsichtlich ihrer Anzahl gleich sein, in
welchem Falle gewdhrleistet ist, daB zum Zeitpunkt A auf der
Zeitlinie t nach Fig. 3, also wenn die Nadel in das N&hgut ein-
sticht, der Motor MX das Ndhgut um den Betrag le gegeniiber der
Nadel verstellt hat. Liegen zu einem beliebigen Zeitpunkt t
hinsichtlich der Anzahl der eintreffeﬁdeq Impulse IN und IX-
Unterschiede vor, so wird iiber den Rechner CR der Regler RM
aktiviert und dadurch die Drehzahl des Motors Hx je nach dem,
ob der Unterschied positiv oder negativ ist, reduziert bzw, er-
héht, so daB bis zum Ende der Zeitspanne Lo also wenn der Zeit-
punkt A erreicht ist, das N#&hgut in der X-Richtung den fiir den
Stich S1 vorgesehenen Weg le zur Gidnze durchfahren hat. In
analoger Weise gilt das fiir den Stich S1 Geschilderte auch fiir
die nachfolgenden Stiche S2 und 83, wobei bei diesen Stichen
bzw. bei den fiir diese Stiche vorgesehenen Verschlebebewegungen
in den Richtungen X und Y im Rechner noch zusitzlich die vom
Geber GY ankommenden Impulse verarbeitet werden, jédoch'in der

beschriebenen Weise.

Es ist durchaus mdglich, der Zeitspanne ta und der Einheits-
weglinge eines Stiches unterschiedliche Impulszahlen zuzuordnen,
beispielsweise hundert Impulse fiir die Zeitspanne t, und zwei-
hundert Impulse fiir die Einheitsweglénge le. Die wiZhrend der
Zeitspanne t laufend summierten und miteinander verglichenen
Impulsmengen miissen am Ende der Zeitspanne t. das ist der Punkt A
auf der Zeitlinie nach dem Zeit-Weg-Diagramm nach Fig.3 einander
entsprechen, das heiBt, es miissen zum Zeitpunkt A hundert Impulse
vom Geber GN und zweihundert Impulse vom Geber GX im Rechner ein-

gelangt sein.

Es ist aus den Diagrammen nach den Fig. &4 und 5 ersichtlich, daB
beispielsweise die Wegkomponente Sy3 zirka 2,3 mal grdBer ist,

als die hier als Einheitsweglinge angenommene Komponente S 1° das
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heift, die der Wegkomponente Sy3 zugeordnete Impulsfolge muB
daher 2,3 mal groBer sein als jene der Einheitsweglidnge, das
ist hier zweihundertdreiffig Impulse. Der Motor MY muBl also
widhrend der ihm fiir die Zuriicklegung dieses Weges vorgegebenen
Zeit t. zweihundertdreiflig Impulse iliber seinen Impulsgeber GY
an den Rechner CR liefern, die ihm vom Stepprogramm, das iiber

den Leser L eingegeben wird, vorgegeben ist. Zum Zeitpunkt t |
(siehe Fig. 3), wenn also die Nadel die Hdlfte ihres auBerhalbd

des Ndhgutes liegenden Weges zuriickgelegt hat, wobei {iber den
ihrem Antriebsmotor MN zugeordneten Impulsgeber GN fiinfzig Impulse
beim Rechner CR eingelangt sind, miissen iiber den Geber GY des
Antriebsmotors MY hundertfiinfzehn Impulse eingetroffen sein, die
vom Stepprogramm vorgegeben sind. Falls jedoch zwischen der
tatséchlich eingelangten Impulszahl und der vom Imformationstriiger
fiir den Weg Sy3 vorgegebenen Impulszahl eine Differenz besteht,
wird, wie oben ausgefiihrt, iiber den Regler RMY die Drehzahl des
Antriebsmotors MY erhoht bzw. erniedrigt, so daB gewdhrleistet
ist, daB am Ende der Zeitspanne t, das Ndhgut die Wegkomponente
Sy3 zuriickgelegt hat., Die dem Stich 83 zugeordnete X-Komponente
Sx3 ist erheblich kiirzer als die Y-Komponente, so daB in der
X-Richtung gleichzeitig das Ndhgut langsamer bewegt werden kann.
Der Unterschied der Geschwindigkeiten ergibt sich aus dem Ver-
gleich der Winkeli"und/3", die ein MaB fiir die Verstellge-
schwindigkeit darstellen.

Auf diese Weiserist es moglich, den eine groBe Masse aufweisenden
Nadelantrieb mit konstanter Geschwindigkeit anzutreiben und den
Ndhguttrdger bzw. die Néhguttransporteinfichtung, die gegeniiber
dem Nadelantrieb eine viel geringere Masse aufweist, entsprechend
den abzufahrenden Wegléngen zu beschleunigen und zu verzdgern,
wodurch die Bewegung des N&hgutes in optimaler Weise der héchst-
moglichen Ndhgeschwindigkeit anpafibar ist. Diese hbéchstmégliche
Nédhgeschwindigkeit wird aus der Art des Stepp- oder Ndhprogrammes
ermittelt und wird manuell iiber den Drehzahlregler P fiir den

Antriebsmotor MN des Nadelantriebes eingestellt.
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Die erfindungsgeméaBe Steuerung'wird zweckmiBig bei neuen
Stick-, Stepp- oder Néhmaschineﬁ vorgesehen. Es ist aber
durchaus méglich, diese Steuerung als Bausatz zu gestalten,
mit welchem bereits vorhandene Maschinen dieser Art nach- und
ausgeriistet werden konnen, um sie so fiir eine hdhere Arbeits-

kapazitdt auszulegen.

Wenn vorstehend von konstanten Zéitspannen die Rede ist, bei-
spielsweise der Zeitspannerta, wihrend der die Nadel auBerhalb

des Ndhgutes liegt, so gilt dies fiir ein bestimmtes Muster,

das auf der Stick-, Stepp- oder Néhmaschine gerade zu fertigen
ist. In Abhdngigkeit der GroBe und der Ausgestaltung des Musters
und/oder in Abh#ngigkeit von den Materialien, die auf der Maschine
verarbeitet werden, kann diese Zeitspanne ta sich &ndern, da ja
die Geschwindigkeit der Nadelbewegung an das jeweils zu ferti-
gende Muster bzw. an die jeweils zu bearbeitendenvMaterialien

anzupassen ist, wie dies vorstehend schon erwdhnt wurde.

Die Erfindung wurde definiert und erlﬁdtert_unter‘Bezug auf die
erwihnten Zeitspannen. Grundsdtzlich ist es moglich, anstelle von
Zeitspannen Wegstrecken als Definitionsgfﬁﬁen heranzuziehen, denn
diese beiden physikalischen GrEBen'sind.ﬁber die jéweilige Ge-

schwindigkeit als Umrechnungsfaktor linear voneinander abhingig.

Beim beschriebenen Ausfiihrungsbeispiel wurde fiir die beiden Zeit-
spannen t_ und t, ein Verh#ltnis von 1:2 angegeben. Die Er-
findung ist auch bei solchen Maschinen mit Erfolg einsetzbar,

bei welchen dieses Verhédltnis einen anderen Zahlenwert, beispiels-
weise 1:3 betrdgt. '

Feldkirch, am 1987 -02- 09 gz;eﬁizitzzifik Aktien-

Der{Vertreter:
|
 Dipliilg HefoALr
Uiplsing. erbertHEFE[
851230 VAU



1.

0234397

Patentanspriche:

Steuerung fiir den Antrieb der Nadelstange bzw. der Nadel-
stangen und des NdZhguttransportes bzw. der Ndhguttransporte

an Stick-, Stepp- oder Ndhmaschinen, wobei jeweils fiir die
Nadelstange und jeweils fiir den Ndhguttransport getrennte
Motoren vorgesehen sind und widhrend der Zeitépanne (ta) zwischen
dem Austritt der Ndhnadel aus dem Ndhgut und deren Wiederein-
tritt das Ndhgut bewegbar ist, dadurch gekénnzeichnet, daff mit
den Antriebsmotoren (MN, MX’ MY) sowohl fiir die Nadelstange

wie auch fiir den Nzhguttransport Impulsgeber (GN, GX’ GY) ver-—
bunden sind und die wihrend einer konstanten Zeitspanne (ta)
zwischen Austritt der Ndhnadel und Wiedereintritt in das Ndhgut
anfallenden Impulse (IN) vom Impulsgeber (GN) des Antriebs-
motors (MN) der Nadelstange in einem Rechner (CR) summiert
werden, dafl jedem auszufithrenden Stich, bzw. seinen Wegkompo-
nenten (X,Y) eine der jeweiligen Linge des Stiches proportio-
nale Impulsfolge zugeordnet ist und diese von einem das Ndh-~
programm beinhaltenden Informationstriger iiber einen Leser (L)
dem Rechner (CR) zugefiihrte Impulsfolge bzw. deren jeweilige
Augenblickssumme mit dem vom Impulsgeber (Gx, GY) des Antriebs-
motors (MX’ MY) gelieferte Impulsanzahl und mit der vom Impuls-
geber (GN) des Antriebsmotors (MN) der Nadelstange gelieferte
Impulsanzahl in Vergleich gesetzt wird und im Falle von Differen-
zen der Rechner (CR) einen Regler (RMX, RMY) aktiviert, welcher
die Drehzahl des Antriebsmotors (MX, MY) fiir den Ndhguttransport
erhéht oder erniedrigt, und so am Ende der konstanten Zeit-
spanne (ta) die vom Impulsgeber (GN) des Nadelantriebes (MN)
gelieferte und dieser Zeitspanne (ta) ‘zugeordnete Impulsanzahl
der vom Geber (GX’ GY) gelieferten und der Liénge der nachfolgend

auszufiihrenden Stiches (Sn) zugeordneten Impulsanzahl entspricht.

Steuerung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB der Nih-
guttransport fiir jede Komponente (X,Y) der Bewegung in an sich
bekannter Weise einen eigenen Antrieb (MX’ MY) besitzt und jedem

dieser Antriebe ein Impulsgeber (GX’ GY) zugeordnet ist,

HE 8749 9/wa/l
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Steuerung nach einem der Anspriiche 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, daB zum Antrieb der Nadel bzw. zum Antrieb des

Ndhguttransportes frequenzgesteuérte Wechsel- bzw. Dreh-

strommotoren (MX’ MY) vorgesehen sind.

Steuerung nach einem der Anspriiche 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, daB zum Antrieb der Nadel bzw. zum Antrieb des

Ndhguttransportes impulsgesteuerte Schrittmotoren (MX' MY)

vorgesehen sind.

5. Steuerung nach einem der Anspriiche 1 und 2, dadurch gekenn-

zeichnet, daB zum Antrieb der Nadel bzw. zum Antrieb des

Ndhguttransportes feldgeregelte Gleichstrommotoren (Mx, MY)

vorgesehen sind.

Feldkirch, am 1987 -02- 0 § Fiir {Neuelektrik Aktiengesellschaft:

Der iVertreter:

éﬂENﬂMﬂqu
—- DiplHna. (‘I:lerbert'HEFEL

851230
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