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@ Verfahren und Vorrichtung zur Behebung von Stdrungen an Arbeitsstellen einer Textilmaschine.

@) Identische Roboter R1, R2, R3 auf einer gemein-
samen, lings einer Spinnstellen S1 usw. aufweisen-
den Textilmaschine 1 angeordneten Fahrbahn 2 wer-
den von einer Zentralsteuereinheit ZE derart gesteu-
ert, dass jedem Roboter ein Teilabschnitt A, B, C der
Fahrbahn zugeordnet wird, wobei sich in jedem Teil-
abschnitt die gleiche Anzahl von bedienungsbeddrfti-
gen Spinnstellen T1, T2 usw. befinden.
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Verfahren und Vorrichtung zur Behebung von Stérungen an Arbeitsstellen einer Textiimaschine

Die Erfindung betrifft ein Verfahren nach dem
Oberbegriff des Anspruches 1. Die Erfindung be-
trifft ebenfalls eine Vorrichtung Zur Durchfiihrung
des Verfahrens nach dem Oberbegriff des Anspru-
ches 8.

Es sind Roboter bekannt, die jede Spinnstsile
abtasten und bei Bedarf eine Stdrung beheben. Die
Zeit fur das Abtasten vieler richtig funktionierender
Spinnstellen geht zu Lasten der sigentlichen Behe-
bungsarbeit.Es sind ebenfails Roboter bekannt, die
auf eine diesbezligliche Stdrmeldung der Spinn-
stelle gezielt auf die n#chste Stdrstelle hinfahren.
Hier kann es vorkommen, dass zwei benachbarte
Spinnstellen nacheinander fortwdhrend eine St5-
rung melden, sodass der Roboter zwischen diesen
beiden hin- und herpendelt, wodurch seine Kapazi-
it flr andere bedienungsbediiritige Spinnsteilen
erschopit ist.

Sobald zwei Roboter auf der gleichen Schiene
bzw. Fahrbahn zur Anwendung kommen, gibt es
Koordinationsprobleme zu bewéltigen, damit die
Roboter sich nicht gegenseitig behindern und da-
mit ihre Arbeitskapazitdt nicht ungleich verteilt wird.
So sind Vorschldge bekannt geworden, die Fahrt-
richtung zweier Roboter beim Zusammentreffen
umzukehren (DE-AS 27 36 849) oder durch Anhal-
ten eines Roboters den gegenseitigen Abstand ein-
zuhalten (DE-OS 30 39 932) oder durch Funktions-
abbruch des eingeholten Roboters einen Abstand
zwischen den beiden Robotern zu schaffen (FR-OS
2 386 107). Wenn drei oder mehr Roboter zum
Einsatz kommen, verschdrfen sich die Koordina-
tionsprobleme, da vermieden werden solite, dass
Roboter von ihren Nachbarn eingeschiossen wer-
den. Bei Robotern mit unterschiedlichen Aufgaben-
bereichen auf einer Schiene muss die richtige Rei-
henfolge der auszuflihrenden Arbeiten sicherge-
stellt werden, was einen zusitzlichen Steuerungs-
aufwand nach sich zieht. Zum Ausgieich der unter-
schiedlichen Arbeitszeiten miissen beispielsweise
die Fahrgeschwindigkeiten der gattungsverschiede-
nen Roboter ebenfalls unterschiedlich sein, wozu
aufwendige Massnahmen notwendig sind.

Vermehrt setzt sich die Einsicht durch, statt
giner starren Zuordnung eines oder mehrerer Ro-
boter zu einer einzigen Textilmaschine, flexiblere
Systeme anzuwenden, demgeméss eine Anzahl
von Robotern mehrere Textilmaschinen bedient,
sodass freie Kapazitdt eines Roboters an einer
Textilmaschine bei einer anderen Textiimaschine
ausgenitzt werden kann. Das Prinzip eines solchen
Systems ist bereits durch die DE-OS 2460375 be-
kannt geworden. Ein Schienennetz erstreckt sich
um zwei Reihen von Textilmaschinen, derart, dass
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sich stdndig mehrere Roboter auf einer geschios-
senen Bereitschaitsfahrbahn zwischen den zwei
Textilmaschinen-Reihen bewegen, von welcher die
Roboter bei Stérungen Uber Weichen auf kreisfdr-
mige oder schleifenférmige Arbeitsfahrbahnen ent-
lang der Spinnstellen der Textilmaschine gelenkt
werden. Jede Spinnstelle hat einen Fadenwéchter,
der bei einer Stérung ein entsprechendes Signal
Uber einen der Textilmaschine zugeordneten Sam-
melsignaigeber einer Zeniralsteuereinheit zuleitet.
Diese Zentraisteuereinheit &ffnet die entsprechen-
de Weiche im Schienennetz und dirigiert einen
Roboter auf die Arbeitsfahrbahn der eine Stdrung
meldenden Textilmaschine. Hier angelangt, Uber-
prift der Roboter schritiweise alle Spinnstellen.
Gleichzeitig wird die Arbeitsfahrbahn flir weitere
Roboter gesperrt, um Zusammensidsse zu vermei-
den. Bei dieser Anordnung ist es aber mdglich,
dass der Roboter zuviel Zeit verliert mit seiner
Uberpriifungsarbeit und lediglich wegen einer be-
dienungsbedlrftigen Spinnstelle ldngere Zeit flir
notwendige Arbeiten an anderen Texiilmaschinen
nicht zur Verflgung steht.

Es ist Aufgabe der Erfindung, die oben ge-
nannten Nachieile zu eliminieren und ein Verfahren
und eine Vorrichtung zu schaffen, wobei auf wirt-
schaftliche Art mit einfachen Mitteln bzw. Massnah-
men die Arbeitskapazitdten der eingesetzten Robo-
ter voli zur Geltung gebracht werden. Diese Aufga-
be wird erfindungsgeméss geldst durch die kenn-
zeichnenden Merkmale der Anspriiche 1 und 8.

Dadurch, dass die Roboter zu ihren zugeordne-
ten Teilabschnitten dirigiert werden, bleiben sie au-
tomatisch rdumlich getrennt, sodass keine aufwen-
digen Massnahmen zum Schutz vor mdglichen
Kollisionen getroffen werden missen. Dadurch,
dass jedem Roboter eine gleiche Anzahi von Std-
rungen zugeteilt wird, ist sichergestellt, dass alle
Roboter stédndig in nltzlichem Einsatz stehen. Weil
die Roboter gezielt auf Stérungen dirigiert werden,
wird Zeit fir Uberwachungs- bzw. Kontrollarbeiten
gingespart. Bei Bedarf kdnnen zusétzliche Roboter
zugeschaltet werden. Es ist nunmehr eine optimale
Stérbehebung einer ganzen Anlage von Textilma-
schinen mit der geringsten Anzahl von Robotern
méglich. Durch Neuaufteilungen werden die Teilab-
schnitte also dem O&rtlich wechseinden Bedarf an
Aktionen angepasst.

Durch das erfindungsgemésse Merkmai des
Anspruches 2 wird die Neuaufteilung der Teilab-
schnitte nicht stédndig gedndert, sodass die Fahrbe-
wegungen zum Wechsel des Abschnittes einge-
schrinkt werden. Durch das erfindungsgemésse
Merkmal des Anspruches 3 wird die Einhaltung der
gegenseitigen Abstidnde zusdizlich sichergesteilt,
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was besonders dann zum Tragen kommt, wenn
Stérungen nahe der gemeinsamen Enden der Teil-
abschnitte zu beheben sind. Das erfindungsgemés-
se Merkmal des Anspruches 4, demgeméss die
Roboter nach ihren Behebungsarbeiten solange an-
gehalten werden, bis wieder eine im zugeordneten
Teilabschnitt der Bewegungsbahn Ubermittelte Sto-
rung zu beheben ist, stellt sicher, dass die
Bereitschafts-Stellungen der Roboter auch nach
ausgefilhrten Arbeiten zweckmassig gestaffelt sind
bzw. auseinander liegen. Der zusiizliche Vorteil
besteht auch darin, dass die Roboter anndhernd
gleichmissig Uber die Gesamtlinge der Bewe-
gungsbahn bzw. Fahrbahn verteilt sind, sodass An-
fahrtszeiten zu neuen Einsatzgebieten bzw. Teilab-
schnitten kurz bleiben. Nach dem Merkmal des
Anspruches 5 ist es vorteilhaft, wenn die Roboter
gleich schnell fahren, da hierdurch Gleichartigkeit
bzw. Uniformitit der Antriebe der Roboter gewabrt
bleibt, was dem kostenméssigen Aufwand zugute
kommt. Vorteilhaft ist das Merkmal des Anspruches
6, da dadurch eine Uberlastung der Roboter-Kapa-
zitdt und damit ein Einbruch des Anlagen-Nutzef-
fekts vermieden wird. Die vorteilhafte Weiterbildung
der Erfindung nach Anspruch 7 bewirkt, dass Dau-
erstérungen nicht mehr von Robotern bedient wer-
den, was eine Entlastung der Roboterkapazitat be-
deutet. Die Ursache einer Dauerstdrung sollte
zweckmissigerweise von einer Uberwachungsper-
son untersucht werden. Die vorteilhaften Ausgestal-
tungen der Vorrichtung gehen aus den Ansprichen
9 bis 11 hervor. Vorteilnaft deshalb, weil bei siner
Fahrbahn ohne Weichen auf kostenspielige Verrie-
gelungen zum Kollisionsschutz verzichtet werden
kann. Kostenglinstig wirkt sich auch die Ausbiidung
der Roboter fiir eine einzige Fahrtrichtung aus. Die
Erfindung wird nunmehr anhand der schematischen
Zeichnung ndher erldutert. Es zeigt

Fig. 1: ein erfindungsgemisses Schaltbild,

Fig. 2: ein Ausflihrungsbeispiel nach der Er-
findung mit Robotern auf einem Absteligleis,

Fig. 3a und 3b: ein zweites Ausflihrungsbei-
spiel nach der Erfindung, das die Positionen der
Roboter vor und nach einem Zsitintervall veran-
schaulicht,

Fig. 4 und 5: Beispiele einer linienférmigen
Fahrbahn mit Enden,

Fig. 6: ein drittes AusfUhrungsbeispiel nach
der Erfindung auf einer endiosen Fahrbahn, und

Fig. 7: ein Beispiel einer linienférmigen Fahr-
bahn ohne Enden.

Die allgemeinen, steuerungstechnischen Zu-
sammenhinge gehen aus der Fig. 1 hervor. Paral-
lel enttang einer oder mehrerer, generell durch eine
Linie 1 reprdsentierter Ringspinntextiimaschinen,
deren Arbeits- bzw. Spinnstellen S1, 82, S3 usw.
durch Punkte auf der Linie 1 gekennzeichnet sind,
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sind beispielsweise drei Roboter R1, R2, R3 mit
giner linken Fl und einer rechten Fahririchtung F2
auf einer genersll mit einer Linie 2 bezsichneten
Bewegungs- bzw. Fahrbahn verfahrbar. Die Robo-
ter sind alle identisch und von der Multifunktions-
gattung, d.h. dass jeder Roboter alle vorgesehenen
Arbeitsgidnge wie Fadenansetzen, Lunteneinlegen,
Wickelbeseitigen usw. ausflihren kann; sie kdnnen
sich auf Bodenschienen, Uber an der Textilmaschi-
ne befestigten Tragschienen oder sich mit automa-
tischer Lenkung auf dem Boden bewegen. Jeder
Spinnstelle S1, S2, S3 usw. ist ein ortsfester, st5-
rungsiibermittlungsféhiger Fadenwdchter bzw. Fa-
densensor zugeordnet, der zeichnerisch im Punkt
der Spinnstelle S1, S2, 83 usw. integriert ist. Alle
Spinnsteilen $1, 82, S3 usw. stehen Uber eine
Meideleitung 7 mit einer Zentralsteuereinheit oder
Computer ZE als auch mit einem Z3hler ZS flr die
bedienungsbedtrftigen Spinnstellen bzw. Stdrstel-
fen in Verbindung. Alle Roboter R1, R2, R3 sind
durch eine Meldeleitung 8 sowohi mit der Zentral-
steuereiheit ZE als auch mit einem Z#hler ZR flr
die aktiv eingesetzien bzw. zur Verfligung stehen-
den Roboter verbunden. Im ZZhler ZS werden die
mittels elekirischer Signale liber die Meldeleitung 7
{ibermittelten St&rungen zahlenmissig erfasst. Die
zahlenmissige Erfassung der eingesetzten Roboter
erfolgt im Zihler ZR. Die entsprechenden Signale
der Zahler ZS und ZR werden Uber Meldeleitungen
9 und 10 einem Divisionsmodul S/R zugeleitet, in
welchem die Division zwischen der Anzahl der
Storstellen und der Anzah! der zur Verfligung ste-
henden Roboter erfoigt, wodurch die Anzahl der
Stérstellen pro Roboter bestimmt wird. Vom Divi-
sionsmodul S/R geht das entsprechende Signal
{iber eine Meldeleitung 11 an die Zentraisteuerein-
heit ZE. In der Zentralsteuereinheit ZE werden alle
diese Signale nach Position und Zahi erfasst und
ausgewertet und werden Teilbereiche bzw. Teilab-
schnitte A, B, C (Fig. 2) der Fahrbahn 2 derart
ermittelt, dass sich in jedem Teilabschnitt die glei-
che Anzahl der Storstellen T1, T2, T3 usw. befin-
den, und zwar unabhidngig davon, ob die Stdrstel-
len sich an einer oder an mehreren Textiimaschi-
nen befinden. Die Zentralsteuereinheit ZE erteilt
darauf Befehisignale Uber eine Steuer- bzw. Be-
fehisleitung 12 an jeden der Roboter R1, R2, RS,
und zwar derart, dass diese Roboter sich auf dem
Weg zu ihren Teilabschnitten nicht behindern baw.
im Wege sind, d.h. dass, eine in Fig. 2 gezsigte
Situation vorausgesetzt, der Roboter R3 in Fig. 2
zuerst den Fahrbefehi bekommt und dem Teilab-
schnitt C zugewiesen wird, und dass darauf folgend
der Roboter 2 zum Teilbereich B dirigiert wird,
wonach der Roboter 1 zum Teilabschnitt A gesteu-
ert wird. Da alle diese Komponenten ZS, ZR, S/R
und ZE fiir sich betrachtet bekannte elektronische
Funktionen darstellen, wird auf eine genaue Be-
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schreibung verzichtet; sie kdnnen je als Printplatte,
als integrierte Schaltung oder als Programm-Modul
flir einen Mikroprozessor realisiert werden.

Im Ausflihrungsbeispiel gemiss Fig. 2 befin-
den sich die Roboter R1, R2, R3 zuerst auf einem
Abstellgleis oder Bahnhof 17. Diese Situation wére
bei einer Inbetriebnahme einer Anlage denkbar. Die
Stérstellen T1, T2 usw. sind mit einem Kreuz auf
der Linie 1 angedeutet. Wie bereits beschrieben,
ermittelt die Zentralsteuersinheit ZE die Teilab-
schnitte A, B und C, die in der Zeichnung durch
eine strichpunktierte Linie 18 voneinander getrennt
sind. Wie oben beschrieben, wird zuerst der Robo-
ter R3 in Bewegung gesetzt, dann folgt der Robo-
ter R2, anschliessend der Roboter R1. Alle Roboter
fahren in der gleichen Richtung nach rechts, und
alle Roboter steuern zuerst die jewsils dem glei-
chen Ende des Teilabschnittes am ndhesten be-
findliche St6rung bzw. Stdrstelle an. Hier ist es
jewsils das linke Ende jedes Teilabschnittes A, B,
C. Der Roboter R3 behebt demgeméss zuerst die
Stérung an der Stdrstelle T5, wonach er sich der
Stérstelle T6 annimmt. Soliten keine weiteren St6-
rungsmeldungen eintreffen, bleibt der Roboter R3
in der Position P3 stehen, das ist die Position
gegenliber der behobenen Stdrstelle T6. Der Ro-
boter R2 behebt in analoger Weise zuerst die Stér-
stelle T3 und bleibt nach Behebung der Stdrstelle
T4 in der Position- P2 stehen. Der Roboter Ri
behebt zuerst den Schaden an der Stérstelle T1,
féhrt weiter und behebt den Schaden der Stérstelle
T2 und kommt in die Position P1 gegeniiber der
behobenen Stérstelle T2 zum Stillstand.

In Fig. 3a ist eine andere Situation gezeichnet,
wo die Roboter R1, R2, R3 willklirlich entlang der
der Ubersichtlichkeit wegen nicht gezeichneten
Fahrbahn 2 zum Stillstand gekommen sind. Jetzt
werden beispieisweise zw&lf Stérungen an den
Stellen T7 - 18 gemeldet. Nach Ermiitiung der
Teilabschnitte A, B, C erhalten die Roboter den
Befehl, sich der Storstelle, welche sich am ndhe-
sten zu der strichpunktierten Trenn- bzw. Grenzli-
nie 18 befindet, anzunehmen. Im gezeigten Fall
gemédss Fig. 3a werden alle Roboter nach rechts
verfahren. Mdglich wére aber auch eine gemeinsa-
me Fahrtrichtung flir alle Roboter nach links. Die
geeignete Fahrtrichtung wird von der Zentraisteue-
reinheit ZE bestimmt und hdngt vom zurlckzule-
genden Weg der Roboter ab. Nach einem vorbe-
stimmten Zeitintervall wird die Zentralsteuereiheit
ZE die Teilabschnitte A, B, C wieder neu bestim-
men. Bis zu dieser Neubestimmung der Teilab-
schnitte erledigt der Roboter R1 nacheinander die
Storstellen T10 und T9 und befindet sich gerade in
der Ndhe der Stdrstelle T8. Der Roboter R2 behsbt
die Stérung an den Stérstellen T14 und T13 und
bewegt sich auf die Stdrstelle T12 zu. Der Roboter
R3 erledigt die Stdrungen an den Stérstellen T18
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und T17. Zum Zeitpunki der Neubestimmung der
Teilabschnitte befinden sich die Roboter also in der
Position geméss Fig. 3b. Wihrend dieses Zeitinter-
valls sind der Zentraisteuereinheit ZE sechs neue
Storsteilen T19 bis T24, die mit einem umkreisten
Kreuz gekennzeichnet sind, ermittelt worden. Die
neue Einteilung der Teilabschnitte A.1, B.1, C.1 ist
derart, dass jeder neue Teilabschnitt wieder die
gleiche Anzahl der Stdrstellen bzw. Stérungen ent-
halt. Die Roboter R1, R2, R3 erhalten nunmehr den
Befehi, gesamthaft nach links zu fahren und unter
Umgehung der Stdrstellen T19 - 21 bzw. T11, 12
bzw. T15, 16 diejenige Stdrstelle anzusteuern, die
dem Ende des jeweiligen Teilabschnittes am néch-
sten ist. Im gezeigten Fall geméss Fig. 3b sind das
die Storstellen T7 bzw. T8 bzw. T23. Auch hier
wére ein Ansteuern der Strstellen T21 bzw. 722
bzw. T24 mdglich. Dadurch, dass die Roboter alle
die gleiche Fahrgeschwindigkeit haben und eben-
falls die gleiche Anzah! der Stdrstellen zu beheben
haben, ist eine Kollision mit anderen Robo tern
ausgeschlossen. Sollte es sich herausstellen, dass
die im Einsatz stehenden Roboter R1, R2, R3
ungeniigend sind, um die StSrungen innerhaib
nlitzlicher Frist zu beheben, knnen neue Roboter
vom Abstellgleis 17 in das System aufgenommen
bzw. zugeschaltet werden. Die Stdrungen jeder
Spinnstelle werden von der Zentralsteuereinheit ZE
zahlenmdssig erfasst, und sollte es sich herausstel-
len, dass die Sféranhdufung innerhalb einer vorbe-
stimmten Zeitspanne bzw. Zeitperiode einen be-
stimmten Wert Uberschreitet, wird diese Spinnstelle
von den Robotern nicht mehr bedient, und die
Zentralsteuereinheit ZE zeigt lediglich die betref-
fende Spinnstelle auf dem Steuerpult an, worauf
eine Uberwachungsperson die betreffende Stérstel-
le in Augenschein nehmen kann.

Fig. 4 zeigt eine linienfdrmige Fahrbahn 2a, die
eine Textilmaschine 1a U-férmig umfasst. Fig. 5
zeigt eine andere Ausflhrung einer linienfSrmigen
Fahrbahn, die an beiden Seiten der Textilmaschien
1b und 1c sich ersireckt. Beide Fahrbahnen 2a und
2b weisen keine Abzweigungen auf und haben je
zwei Enden 20 und 21. Am Ende 20 ist das Ab-
stellgleis 17 angeschlossen.

Fig. 6 zeigt Stdrstellen auf der Linie 1, die, wie
gingangs erwdhnt, eine oder mehrere Textilmaschi-
nen reprisentiert, wobei die Roboter R1, R2, R3
auf einer endlosen, linienférmigen, in sich ge-
schiossenen, aber wegen der Ubersichtlichkeit
nicht gezeichneten Fahrbahn 2 nur in eine Rich-
tung verfahrbar ausgebildet sind. In diesem Fall
steuern die Roboter zuerst diejenigen St8rstellen
an, denen die Roboter in Fahririchtung gerade
nach der strichpunktierten Grenzlinie 18 begegnen.
Angenommen, dass die Zentralsteuereinheit ZE bei
der gezeigten Position der Roboter die von den
strichpunktierten Grenzlinien 18 unierieilien Teilab-
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schnitte A, B, C wie gezeichnet bestimmt, wobei
der Roboter R1 dem Teilabschnitt A, der Roboter
R2 dem Teilabschnitt B und der Roboter R3 dem
Teilabschnitt C zugeordnet wird, bewegen sich die
Roboter gesamthaft in eine rechtsldufige, durch die
gestrichelten Linien angedeutete Fahrtrichtung im
Uhrzeigersinn. Der Roboter R1 wird demgemiss
zuerst die Stdrstelle T25 bedienen, das ist die
Stdrstelle, weiche dem linken Ende des Tailab-
schnittes A am néchsten liegt, und zwar unter
Umgehung der Storstelle T33, weiche in Fahrtrich-
tung vor dem Roboter R1 liegt. Gemiéss dem glei-
chen Befehl der Zentralsteuereinheit ZE wird der
Roboter R2 zuerst die Stdrstelle T28 und der Ro-
boter R3 zuerst die Stdrstelle T31 ansteuern. Nach
Beendung der Bedien- bzw. Behebungsarbeiten
werden, unter der Annahme, dass keine neuen
Stérstellen gemeldet werden, der Roboter R1 sich
gegeniber der Stdrstelle T27, der Roboter R2 ge-
geniiber der Stdrstelle T30 und der Roboter R3
gegentiiber der StSrstelle T33 befinden. Es ist kiar
erkennbar, dass der gegenseitige Abstand der Ro-
boter sowohi in der in Fig. 6 gezeichneten Anfangs-
position als auch in der Endposition nach Behe-
bung der Stérstellen T27, T30, T33 im wesentli-
chen erhalten bleibt.

Fig. 7 zeigt eine vorteilhafte, endlose, linienftr-
mige Fahrbahn 2c, die sich um parallel zueinander
ausgerichtete Textilmaschinen 1d - i herumschién-
gelt, derart, dass sich keine grésseren Fahrbahnbe-~
reiche ausser Reichweite der Spinnstelien ergeben.
M@Bglich ist ebenfalls eine endlose, linienférmige
Fahrbahn, die schleifenférmig sternfdrmig angeord-
nete Textiimaschinen umfasst. Die Fahrbahnanord-
nung 2c weist keine Abzweigungen, Knotenpunkte
oder Weichen auf, mit der einzigen Ausnahme ei-
nes flir die Heranflinrung von Reserverobotern not-
wendigen Abstellgleises 17.

Die vorliegende Erfindung kann bei allen gesig-
neten Textiimaschinen zu Anwendung kommen, ist
aber bei Ringspinnmaschinen besonders vorteilhaft.

Anspriiche

1. Verfahren zur Behebung von Stdrungen an
stérungsiibermittiungsféhigen Arbeitsstellen wenig-
stens einer Textilmaschine unter Zuhilfenahme von
mindestens zwei zentral gesteuerten, auf einer
lings der Textilmaschine befindlichen Bewegungs-
bahn verfahrbaren Robotern,
dadurch gekennzeichnet, dass
sowohl die StSrungen als auch die Roboter
positions- und zahlenmissig erfasst,
die Stérungen zahlenmissig gleichmissig auf die
Roboter aufgetsilt,
den Robotern je ein Teilabschnitt der Bewegungs-
bahn zugeordnet,
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die Roboter daraufhin zu ihren zugeordneten Teil-
abschnitten dirigiert und
die StBrungen jedes Teilabschnittes nur von dem
jewsils zugeordneten Roboter behoben werden.

2. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Erfassung der StSrungen und der Roboter
nach einem vorbestimmten Zeitintervall wiederhoit
wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Roboter auf dem Weg zu ihren Teilab-
schnitten in die gleiche Richiung verfahren und
dass jeweils zuerst die dem gleichen Ende des
Teilabschnittes am nidhesten befindlichen StSrun-
gen behoben werden.

4. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,

_ dass die Roboter nach ihren Behebungsarbeiten

angehalten werden.

5. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Roboter gleich schnell verfahren werden.

6. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass bei einer vorbestimmten Anzahl der Stdrun-
gen ein zusétzlicher Roboter zugeschaitet wird.

7. Verfahren nach Anspruoh 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass Stérungen jeder Arbeitsstelle zahlenmissig
einzeln erfasst und dass Sidrungen einer jeden
Arbeitsstelle bei Stéranhdufung innerhalb einer vor-
bestimmten Zeitperiode zwar angezeigt, aber nicht
mehr von den Robotern behoben werden.

8. Vorrichtung zur Durchfihrung des Verfah-
rens nach Anspruch 1 an wenigstens einer eine
Mehrzahl von Arbeitsstellen aufweisenden Textil-
maschine mit mindestens zwei auf einer Fahrbahn
lings der Textilmaschine verfahrbaren und von ei-
ner Zentralsteuereinheit steuerbaren Robotern, wo-
bei jeder Arbeitsstelle zugeordnete, ortsfeste Fa-
denwichter Stdrstellen an die Zentralsteuereinheit
Ubermittein,
dadurch gekennzeichnet,
dass alle Arbeitsstellen (S1, S2, S3) Uber eine
Meldeleitung (7) mit einem Z&hler (ZS) der Stbr-
stellen (T1, T2, T3) als auch mit der Zentraisteue-
reinheit (ZE) verbunden sind,
dass alle Roboter (R1, R2, R3) Uber eine Meldelei-
tung (8) mit einem ZZhler (ZR) der eingeseizten
Roboter ais auch mit der Zentralsteuereinhsit ver-
bunden sind,
dass ein Divisionsmodul (S/R) vorgesehen ist, um
Uber eine Meldeleitung (11) eine der zahlenméssi-
gen Division zwischen den Stdrstellen und den
Robotern entsprechende Meldung der Zentral-
steuereinheit zu Ubermittein, und
dass die Zentralsteuersinheit vorgesehen ist, die



9 EP 0 308 711 At

Storstellen und die eingesetzten Roboter zahlen-
und positionsmissig zu erfassen und auszuwerten,
um die Teilabschnitte (A, B, C) der Fahrbahn (2) fur
jeden Roboter zu ermitteln und um die Roboter
{iber eine Steuerleitung (12) an ihre Teilabschnitie
zu dirigieren.

9.*Vorrichtung nach Anspruch 8,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Fahrbahn (2a, 2b) linienférmig ohne Ab-
zweigungen ausgebildet und mit zwei Enden (20,
21) versehen ist.

10. Vorrichtung nach Anspruch 8,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Fahrbahn (2c) endlos linienfdrmig ohne
Abzweigungen ausgebildet ist.

11. Vorrichtung nach Anspruch 10,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Roboter nur in eine Richtung verfahrbar
ausgebildet sind.
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