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@ Handhabungsgerat zum Garnansetzen.

@ Beim Fadenbruchbeheben in einer Ringspinnma-
schine wird der anzusetzende Faden von der Spin-
del hoch, einem vorbestimmten Pfad entlang zum
Streckwerk gefiihrt, wobei der Faden in eine Flh-
rungstse und allenfalls einen Antiballonring eingefé-
delt wird. Die vorprogrammierien Bewegungen des
Fadens werden durch ein mit Servoachsen (174,
178, 188) ausgestatietes Handhabungsgerit gefiihrt.

’_ﬂ 196 ﬂ 198,

Fig.9

100
)

) 186 a

-E-'L%

)
(g

Xerox Copy Centre



1 EP 0 377 888 A1 2

Handhabungsgerat zum Garnansetzen

Die Erfindung bezieht sich auf verschiedene
Aspekie einer Vorrichtung zur Bedienung einer
Garnverarbeitungsposition einer Textilmaschine,
insbesondere zum Erstelien einer kontinuierlichen
Verbindung (in der Form einer Garnldnge) zwi-
schen einem Garnaufwindeaggregat und einem
Vorgarnlieferaggregat. In allen Aspekten ist ein
steuerbares Handhabungsgerdt zum Bewegen ei-
nes Fadenstlickes vorgesehen.

Das Aufwindeaggregat kann zur Erteilung einer
Garndrehung gebildet sein, z.B. eine
Ring/L&ufer/Spindel-Kombination. Das Lieferaggre-
gat kann als ein Streckwerk vorgesehen werden.

Stand gﬂ Technik

DAS 2501338 zeigt einen Bedienungsroboter
fir eine Ringspinnmaschine mit einem Fiihrungs-
rohr zur Flihrung eines Fadens von einem Hilfsfa-
denvorrat zu einem bewegbaren Bedienungskopf.
Dieser Kopf zusammen mit seiner Halterung ist
aber nur zur Ausfiihrung einfacher linearen Bewe-
gungen konzipiert und kann deswegen weder eine
sichere Verbindung zwischen dem Hilfsfaden und
einer Garnspule erzeugen noch einen von der Ma-
schinengeometrie  vorgegebenen  Garnlaufpfad
(threadline) wieder erstelien.

EP 192014 sowie EP 259622 zeigen Bedie-
nungsroboter fiir Textilmaschinen mit mehreren
Freiheitsgraden flir die Bewegungen der Bedie-
nungselemente. In beiden Fillen ist aber der Robo-
ter zur Ausfiihrung von Reinigungsarbeiten konzi-
piert und daher auch nicht zur Wiederherstellung
eines Garnlaufweges imstande.

l_)_i_g Erfindung - Aspekt 1

In einem ersten Aspekt arbeitet das Handha-
bungsgerdt mit einer derartigen Steuerung zusam-
men, dass das Gerét im Betrieb ein Fadenstlick
einem von der Geometrie der Verarbeitungsposi-
tion vorgegebenen Bewegungspfad entlang vom
Aufwindeaggregat zum Lieferaggregat flhrt.

Das Fadenstlick kann ein Hilfsfaden sein, wel-
cher sowohl mit dem Aufwindeaggregat als auch
mit einem vom Lieferaggregat gelieferten Vorgarn
verbunden werden muss. Der Hilfsfaden kann dann
von vorgegebener Lange sein.

Die Erfindung - Aspekt 2

In einem zweiten Aspekt ist das Handhabungs-
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gerdt zur Aufnahme eines Fadenstlickes vorgege-
bener Li3nge ausgelegt und mit einer Steuerung
versehen, welche das Gerdt zum Anwickeln des
einen Endieils dieses Fadenstiickes an einer vom
Aufwindeaggregat getragenen Hiilse, zum Einf3-
deln des Fadenstlickes in Flihrungselemente zwi-
schen den gesagien Aggregaten und zum Anset-
zen des anderen Endteils an einer vom Lieferag-
gregat gelieferten Faserstrom bewegt.

Die Linge dieses Fadenstiickes kann derart
kurz sein, dass das Fadenstlick bei einer nachfol-
genden Garnreinigungsoperation vollsténdig ausge-
schieden wird.

Das Abldngen des Fadenstlickes kann vor der
Durchflhrung der notwendigen Bewegungen zum
Anwickeln, Einfiddeln und Ansetzen bewerkstelligt
werden, z.B. kann das Fadenstiick von einem Fa-
denvorrat getrennt werden, welcher dann nicht mit
dem Handhabungsgerét bewegt werden muss. Das
Handhabungsgerdt kann dann einen Fadenspeicher
enthalten, welcher zur Aufnahme des abgeldngten
Fadenstlickes ausgelegt wird. Es kann ein Mittel
zur Ueberwachung des Aufnehmens von Faden
derart vorgesehen werden, dass ein Signal abgege-
ben wird, wenn ein Fadenstiick einer vorgegebe-
nen Linge aufgenonmen worden ist. Das Signal
kann zur Unterbrechung der Lieferung bzw. des
Aufnehmens benutzt werden.

Wenn der Fadenspeicher als ausgedehntes
Element vorgesehen ist, z.B. von ungefihr gleicher
Lange wie das Fadenstlck selber, ist er vorteilhaf-
terweise als flexibles Element gebildet, um die
Bewegungen des Handhabungsgerites nachfolgen
zu k&nnen. :

Der Fadenspeicher kann als Saugsystem vor-
gesehen werden. Das Saugsystem enthilt vorteil-
hafterweise ein flexibles Rohr.

Qi_e Erfindung - Aspekt 3

In einem dritten Aspekt weist das Handha-
bungsgerdt einen Fadenfiihrungsteil und ein Ge-
lenksystem auf, welches diesen Teil vom Aufwinde-
aggregat zum Lieferwerk fihren kann. Dabei kann
der Teil einem derartigen komplexen Pfad entlang
bewegt werden, dass der Faden auch mit minde-
stens einem konventionellen Flihrungselement in
der Maschine eingefddelt werden kann. Das Hand-
habungsgerét kann mit einem flexiblen Fadenspei-
cher versehen werden, welcher einen nicht-flexi-
blen Miindungsteil aufweist, wobei im Betrieb das
Gerdt die Bewegungen des Mindungsteils be-
stimmt und den flexibien Teil freildsst, sich durch
seine Flexibilitdit an diese Bewegungen anzupas-
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sen. Der Miindungsteil kann eine kleinere Qefinung
aufweisen, so dass er auch als Fadenflihrungsteil
dient.

Das Gerdt kann einen Fadenflihrungsteil und
ein derartig steuerbar einstellbares Gelenksystem
aufweisen, dass der Fiihrungsteil in jede beliebige
Stelle innerhalb eines vorbestimmten Raumes ge-
fihrt werden kann, welches die zu bedienenden
Teile sowohl vom Aufwindeaggregat wie auch vom
Lieferaggregat enthalt.

Das Gelenksystem weist vorteilhafterweise
mindestens eine im wesentlichen senkrechte
Schwenkachse und mindestens zwei im wesentli-
chen horizontale Schwenkachsen auf.

Bi_e_ Erfindung - Aspekt _4:

In einem vierten Aspekt hat das Handhabungs-
gerdt ein Speicherrohr zur Aufnahme von einem
Fadenstiick vorgegebener Ldnge und eine Unter-
druckquelle zur Erzeugung einer Saugwirkung im
Speicherrohr, wobei das eine Ende des Rohrs an
der Unterdruckquelle angeschlossen ist und das
freie Ende in einem definierten Raum zur Flhrung
des Fadenstiickes gesteuert bewegbar ist.

Das Fadenstlick kann ein Hilfsfaden oder ein
Endstlick eines auf einem Kops aufgewundenen
Fadens sein.

Das Speicherrohr kann bewegbar auf einen
Trégerteil montiert sein. Der Trigerteil kann mit
Mitteln zum Tragen eines Fadenvorrates und zum
Liefern von Faden aus diesem Vorrat an einer
vorbestimmien Stelle versehen werden, wobei das
Speicherrohr derart steuerbar ist, dass das freie
Ende an die genannte Stelle bewegt werden kann,
um Faden aus dem Vorrat aufzunehmen.

Das Handhabungsgerdt ist vorteilhafterweise
als Ganzes gegeniiber dem Trégerteil einer Fuh-
rung entlang bewegbar und enthdlt ausserdem ein
steuerbares Gelenksystem zur Bewegung vom
Saugrohr gegentiber der genannten Fihrung.

Der Trigerteil kann als Wagen gebildet werden
zur Bewegung an Garnverarbeitungspositionen vor-
bei.

Die verschiedenen Aspekte der Erfindung wer-
den nun anhand eines in den Zeichnungen darge-
stellten Ausflhrungsbespiels ndher erldutert wer-
den.

Es zeigt:

Figur 1: ein schematische Darstellung eines
Fadenansetzroboters fiir eine Ringspinnmaschine
gemiss unserer schweizerischen Patentanmeldung
Nr. 4852/88 vom 31. Dezember 1988,

Figur 2: eine schematische Darstellung ge-
wisser Teile des Roboters der Figur 1 in einem
ersten Betriebszustand,

Figur 3: eine schematische Darstellung der
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gleichen Teile in einem zweiten Betriebszustand,

Figur 4: eine schematische Darstellung der
gleichen Teile in einem dritten Betriebszustand,

Figur 5: eine schematische Darstellung einer
Spinnposition in einer Ringspinnmaschine,

Figur 6 und Figur B6A: eine vergrésserte Dar-
stellung von einem Fadenflihrungselement aus der
Spinnposition geméss Figur 5,

Figur 7: eine vereinfachte Darstellung von
Teilen eines zweiten Fadenfiihrungselementes aus
der Spinnposition geméss Figur 5,

Figur 8: einen Teil von einem Handhabungs-
gerdt geméss dieser Erfindung, .

Figur 9: eine Aufsicht vom Handhabungsge-
rat zusammen mit Teilen von einem Tréger flr das
Gerat, und

Figur 10: eine Seitenansicht in Richiung des
Pfeils A in Figur 9.

Die Figuren 1 bis 4 sind rein schematische
Darstellungen zur Eriduterung des allgemeinen
Prinzipes ohne Beziehung zu einer prakiischen
Ausfiihrung. Die Dimensionen und die Formen der
verschiedenen Teile stimmen unter den Figuren
nicht miteinander iiberein.

in Figur 1 deutet das Bezugszeichen 100 auf
das Fahrgestell eines Fadenansetzroboters zur Be-
dienung der Spinnpositionen einer Ringspinnma-
schine. Jede solche Spinnposition enthdlt ein Ag-
gregat 101 zur Erteilung von Drehungen und zur
Aufwindung des Garns; dieses Aggregat 101 um-
fasst hier eine Spindel 102, einen von der Ring-
bank 104 getragenen Ring 106 und einen auf den
Ring 106 montierten L&ufer 108. Jede Spinnposi-
tion enthdlt auch ein Aggregat 110 zur Lieferung
von Vorgarn (in der Form eines Fasersiromes);
dieses Aggregat besteht in diesem Beispiel aus
einem Dreizylinder-Streckwerk 110. Im Betrieb
tragt die Spindel 102 eine Hiilse 112 (Figur 5) und
wird durch ein Riemen 114 in Rotation um die
eigene Lingsachse versetzt, um die Garndrehung
zu erzeugen und das fertig gesponnene Garn auf-
zuwinden. Die Ringbank 104 wird dabei auf und ab
{in achsialer Richtung-der Spindel) bewegt, um
eine Garnpackung oder Spule 116 der erwiinschten
Form zu bilden. Figur 5 zeigt eine Garnspule in der
Form von einem sogenannten Kops und dieser
Spulenaufbau wird in der nachfolgenden Beschrei-
bung angenommen werden.

Die Erzeugung der Garndrehung und die Auf-
windung des Garnes mittels der Spindel 102, Ring
106 und L3ufer 108 wird hier nicht beschrieben
werden, da diese Funktionen dem Fachmann be-
stens bekannt sind und fiir diese Erfindung keine
besondere Rolle spielen. Es ist ein Merkmal dieses
Verfahrens, dass sich das Garn G vom Lieferwal-
zenpaar 111 (Figur 5) des Streckwerkes 110 durch
den LAufer 108 zum Kops 116 entlang einem vor-
gegebenen Laufweg oder Pfad erstreckt. Bedingt

o
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durch die Bewegung des L3ufers 108 bildet das
Garn G auf diesem Laufweg einen sogenannten
Ballon, welcher in Figur 5 mit einer voll ausgezoge-
nen Linie und einer gestrichelten Linie angedeutet
wird. Die Spitze des Ballons B wird von einem
Fadenfiihrer oder einen Faden®se 118 definiert
und sein maximaler Durchmesser mag durch einen
sogenannten Antiballonring 120 begrenzt sein. Die
Form dieses Garnlaufweges ist durch die soge-
nannte Geometrie der Spinnposition bestimmt, d.h.
durch die Stellen der Elemente der Aufwindeaggre-
gate und Lieferwerke relativ zueinander in Raum
sowie durch die Stellen der Flihrungselemente da-
zwischen.

Das Streckwerk 110 liefert vom Ausgang des
Lieferwalzenpaares 111 einen Sirom von einander
unabh&ngigen Fasern. Im sogenannten Spinndrei-
eck (nicht gezeigt) unmittelbar nach dem Lieferwal-
zenpaar 111 werden diese losen Fasern durch die
Garndrehung erfasst und kontinuierlich in das bil-
dende Garn eingebunden.

Um eine solche Spinnposition neu in Betrieb zu
setzen (sei es nach einem Maschinenstilistand oder
sei es nach einem Fadenbruch in der betreffenden
Spinnposition) muss auf jeden Fall ein Garnstlick
von einem Aggregat (101 oder 110) zum anderen
geflihrt werden und dabei in die Fadenfiihrungsele-
mente (Oese 118, Laufer 108 und Ring 120) einge-
fadelt werden. In AbhZngigkeit vom Ansetzprinzip
des Roboters kann es auch notwendig sein, entwe-
der dieses Garnstiick mit dem gelieferten Vorgarn
wieder zu verbinden oder mit dem Aggregat 101
wieder zu verbinden oder beide soiche Verbindun-
gen zu verwirklichen. Die nachfolgende Beschrei-
bung geht von einem derartigen System aus, dass
der Roboter beide dieser Verbindungen bewerk-
stelligen muss. Es werden vorerst die Anforderun-
gen an einem solchen System anhand der Figuren
2, 3 und 4 beschrieben, als Einleitung zur Erkla-
rung einer praktischen Ausfiihrung anhand der Fi-
guren 8, 9 und 10.

Das Funktionsprinzip des in Figur 1 angedeute-

ten Roboters beruht auf den folgenden Prinzipien:
- Die neue Verbindung (in Form eines Garnstlickes)
zwischen dem Aggregat 101 und dem Aggregat
110 wird miftels eines Hilfsfadens gebildet. Der
Hilfsfaden wird von einem Fadenvorrat 122 abgezo-
gen, welcher auf dem Fahrgestell 100 des Robo-
ters getragen wird. - Ein abgeldngtes Fadenstlick
(vorgegebener Linge) wird von einem Handha-
bungsgerdt 124 aufgenommen und durch dieses
Gerdt bewegt, um (a) ein Endteil des Fadenstlickes
mit dem Aggregat 101 zu verbinden, (b) ein
Zwischenteil in dem Ldufer 108, Ring 120 und
Oese 118 einzufiddeln und (c) den anderen Endieil
des Fadenstlickes mit dem Vorgarn (Faserstrom)
am Lieferwalzenpaar 111 des Streckwerkes 110 zu
verbinden.
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Die Verbindung des Fadens mit dem Aggregat
101 (durch Anwickeln an eine Hiilse 112 und/oder
einen Kops 116, Figur 5) ist anderswo schon be-
schrieben worden, ndmlich in unserer schweizeri-
schen Patentanmeldung Nr. 4852/88 und auch in
einer weiteren schweizerischen Anmeldung (der
"ersten Schwesteranmeldung"), die am gleichen
Tag Wie diese Anmeldung eingereicht werden wird
und den Titel "Anwickelgert" tragt. Die entspre-
chende Beschreibung wird hier nicht wiederholt
werden. Das anschliessende Einfideln des Fadens
mit dem LAufer 108 ist in der ersten Schwesteran-
meldung ebenfalls beschrieben worden und wird
auch hier nicht wiederholt werden. Das Ansetzen
des Hilfsfadens mit einem vom Streckwerk 110
gelieferien Faserstrom wird in einer weiteren
schweizerischen Patentanmeldung beschrieben
werden und die Einzelheiten eines solchen Verfah-
rens gehdren nicht zu dieser Erfindung. Es sind auf
jeden Fall verschiedene Md3glichkeiten zum Anset-
zen eines Fadens an einem Streckwerk bekannt
und diese Erfindung ist nicht auf ein spezifisches
Verfahren eingeschrénkt. Vieimehr bezieht sich die-
se Erfindung auf das Handhabungsgerét zur Aus-
fihrung der verschiedenen erwdhnten Operationen.
Die entsprechenden Anforderungen werden nun mit
Bezug auf die Figuren 2 bis 4 erldutert werden.

Figur 2 zeigt nochmals das Fahrgestell 100 mit
dem Fadenvorrat 122. Der Hilisfaden wird vom
Vorrat 122 {iber einem Lieferwerk 126 abgezogen
und an eine vorbestimmie Stelle 128 zur Aufnahme
durch das Handhabungsgeridtes 124 geliefert.

Das Gerat 124 umfasst ein Saugsystem beste-
hend aus einem Fadenspeicher 130 und einer vom
Gestell 100 mitgetragenen Unterdruckquelle 132.
Der Speicher 130 besteht aus einem flexiblen Rohr
134 mit einem freien Miindungsteil 136 und einem
Anschluss 138 an die Unterdruckquelle 132. Das
Handhabungsgerdt 124 umfasst weiterhin ein
Schwenksystem 140, welches von einer program-
mierbaren Steuerung 142 (Figur 2) gesteuert wird,
um den Miindungsteil 136 vom Saugrohr 134 ge-
geniiber dem Fahrgestell 100 gemiss einem Steu-
erprogramm zu bewegen.

in einem ersten Schritt muss der Miindungsteil
136 an die Stelle 128 (Figur 2) gebracht werden,
um den vom Lieferwerk 126 gelieferten Hilfsfaden
144 aufzunehmen. Die Stelle 128 bleibt gegeniiber
dem Fahrgestell 100 stationdr. Durch den von der
Quelle 132 erzeugten Unterdruck wird der vom
Lieferwerk abgegebene Faden 144 in die eigene
Langsrichtung in das Saugrohr 134 hineingezogen
bis das freie Ende des Fadens 144 eine vorbe-
stimmten Stelle 146 im Saugrohr erreicht hat, was
durch ein geeignetes Ueberwachungsgerdt 148
(z.B. einen Lichtschrank) an die Steuerung 142
gemeldet wird. Das Lieferwerk 126 wird somit von
der Steuerung 142 abgeschaltet.



7 EP 0 377 888 A1 8

Das Schwenksystem 140 flhrt nun eine be-
stimmte von der Steuerung 142 gesteuerte Reihen-
folge von Bewegungsschritten aus, um der noch
mit dem Vorrat 122 verbundenen Faden 144 mit
einem Anwickelgerdt 150 (Figur 1) zu verbinden.
Diese Bewegungen finden alle in der unmittelbaren
Nihe der Lieferstelle 128 statt und sind ausfiihrlich
in unserer schweizerischen Patentanmeldung Nr.
4852/88 beschrieben worden, so dass sie hier nicht
wiederholt werden miissen. Am Schluss dieser Rei-
henfolge von Bewegungen ist der Hilfsfaden mit
siner Kiemmvorrichtung 152 auf dem Anwickelge-
rdt 150 verbunden und zwischen dieser Klemmstel-
lung 152 und dem Lieferwerk 126 durch ein geeig-
netes nichtgezeigtes Trennmittel abgeldngt, so
dass das vom Speicher 130 gehaltene Fadenstlick
vom Handhabungsgerit 124 unabhéngig vom Fahr-
gestell 100 bewegt werden kann.

Figur 3 zeigt nochmals das Fahrgestell 100 mit
der Unterdruckquelle 132 und dem Handhabungs-
gerat 124. Der MUndungsteil 136 des Speicher-
rohrs 134 wird hier im Verhdltnis zum Aufwindeag-
gregat 101 angedeutet wie dies flir das Anwickel-
verfahren notwendig ist. Da aber das Anwickelver-
fahren selber nicht beschrieben werden soll, wurde
{ibersichtshalber auf die Darstellung des Anwikkel-
gerdtes 150 (Figur 1) verzichtet. Die vorher er-
wihnte Lieferstelle 128 wird in Figur 3 auch ange-
deutet, aber der Fadenvorrat 122 und das Liefer-
werk 126 (Figur 1) sind in Figur 3 und 4 nicht
gezeigt, da sie fiir die in diesen Figuren dargestell-
ten Operationen keine Rolle mehr spielen.

Es ist zu bemerken, dass der Mundungsteil
136 des Speicherrohrs 134 zum Anwickein des
Hilisfadens an eine von der Spindel 102 (Figur 1)
getragenen Hilse 112 (Figur 3) oder Kops 116
(Figur 5) eine Reihenfolge von Bewegungschritten
in der Ndhe der Spinde! 102 ausflihren muss. Zum
Beheben eines Fadenbruches missen diese Bewe-
gungen auch wahrend der kontinuierlichen Auf-
und Abwirtsbewegungen der Ringbank 104 statt-
finden kdnnen.

Figur 4 zeigt nochmals die in Figur 3 darge-
stellien Teile, diesmal aber in einer zum Anseizen
geeigneten Einsteliung. Der Miindungsteil 136 des
Speicherrohrs 134 muss nun an das Lieferwalzen-
paar 111 des Sireckwerkes 110 herangefiihrt wer-
den, was eine entsprechende Anpassung sowohl
des Schwenksystems 140 als auch des Saugrohrs
134 verlangt.

im Bewegungsablauf zwischen dem in Figur 3
dargestellten Zustand und dem villig gednderten
in Figur 4 dargestellten Zustand muss der Miin-
dungsteil 136 eine Reihenfolge von Bewegungen
ausfiihren, um den Hilisfaden sowohl mit dem L&u-
fer 108 (Figur 1 - siehe die erste Schwesteranmel-
dung) als auch mit dem Antiballonring 120 und der
Oese 118 einzufddeln.
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Das Einfddeln mit der Oese 118 wird aus der
Figur 6 ersichtlich werden, welche die Oese 118
zusammen mit einem Endstlick ihre Halterung 154
zeigt. Die Oese 118 besteht lediglich aus einem
Stlick Draht mit einem von der Halterung 154 ge-
tragenen Glied 156, einem spiralfdrmigen Teil 158
und einem freien Endteil 160. Der Miindungsteil
136 muss an der Oese 118 in der Aufwartsrichtung
vorbeibewegt werden, um den Hilfsfaden am Glied
156 zu legen.

Der Miindungsteil 136 wird dann
- "nach vorn" (von der Halterung 154 weg) bewegt,
- nach unten verschoben, bis die Miindung unter-
halb des freien Endteils 160 liegt,

- und dann wieder nach oben bewegt, um den
Faden an dem Endteil 180 vorbeizubewegen.

Diese komplexen Bewegungen sind in Figur 6
mit dem krummen Pfeil B angedeutet. Wenn der
Miindungsteil 136 wieder oberhalb der Oese liegt,
befindet sich der Faden innerhalb des ringférmigen
Teils 158 der Oese.

Figur 7 zeigt zwei "Arme" 161, 162 des Anti-
ballonrings 120, welcher bekannterweise als
"offener Ring" gebildet ist, so dass jeder Arm
161/162 des Rings ein freies, abgebogenes Ende
hat. Die Darstellung ist unrealistisch zum Zweck
der Erkldrung, aber solche Elemente sind dem
Fachmann bestens bekannt. Um den Faden in die-
sen Ring einzufddeln, wird der Miindungsteil 136 in
der Aufwirtsrichtung an dem Ring vorbeibewegt,
so dass der Faden in Berlihrung mit dem Arm 161
gebracht wird. Der Teil 136 wird dann nach links
verschoben, so dass der Faden in den Spalt 163
zwischen den Armen bewegt wird, als er der Bewe-
gung des Miindungsteils 136 folgt. Der Teil 136
wird dann nach unten bewegt, um den Faden in
Berlihrung mit dem Arm 162 zu bringen und somit
"das Hingen" an den abgebogenen Endteil des
Armes 161 zu vermeiden. Durch eine weitere Be-
wegung des Teils 136 nach links wird das Einfa-
deln vollzogen.

Es wird somit dem Fachmann klar sein, dass
fir das automatische Fadenhandling keine speziel-
len Fadenfiihrungselemente (Oese, Antiballonringe)
notwendig sind. Das Schwenksystem 140 wird
nachfolgend anhand der Figuren 8, 9 und 10 erldu-
tert werden. Vorerst wird aber gewisse Anforderun-
gen an das Saugsystem 130 behandeit werden.

Der Miindungsteil 136 (siehe auch Figur 8) des
Saugsystems wird vorteilhafterweise durch ein star-
res Element z.B. durch ein Metallrohr 166 gebildet.
Dieser starre Teil 166 kann in einer Halterung 168
getragen werden, so dass die Bewegungen der
Miindung 170 eindeutig durch die entsprechenden
Bewegungen der Halterung 168 bestimmt werden.
Das Speicherrohr 134 hingegen, sollte als ein flexi-
bles Rohr z.B. aus einem elastischen Kunststoff
gebildet werden, so dass dieses Rohr sowohl mit
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dem stationdren Anschluss 138 als auch mit dem
bewegbaren Teil 166 gekoppelt werden kann und
sich an die Bewegungen des letzteren Teils anpas-
sen kann, ohne die Genauigkeit der Bestimmung
dieser Bewegungen durch das Steuerungspro-
gramm zu beeintrichtigen.

Die von der Quelle 132 im Speicherrohr 134
ausgelibte Saugwirkung solite die vorbestimmte
Lange des Hilfsfadens krdngelfrei im Saugrohr hal-
ten und trotzdem das Herausziehen der Hilfsfaden
aus dem Speicherrohr im Lauf des Ansetzablaufes
ermdglichen. Dabei ist zu erwdhnen, dass wihrend
gewisse Bewegungen des Miindungsteils 136 das
Saugsystem den Hilisfaden zuerst zum Herauszie-
hen freigeben muss und anschliessend ein Teil der
freigegebenen Linge wieder auinehmen muss.
Dieser Vorgang kommt insbesondere nach dem
Einfddein mit dem L&ufer 108 vor, wann sich das
gespeicherte Fadenstlick die Bewegungen der
Ringbank folgen muss. Das Saugsystem muss da-
her eine nachgiebige oder "elastische" Haltewir-
kung auf den Faden ausiben.

Der Mindungsteil 136 ist vorzugsweise derart
im Verhdltnis zum Faden dimensioniert, dass die
Miindung am freien Ende effekiiv als ein Fadenflh-
rungselement dient, was den Energieaufwand zur
Erzeugung vom Unterdruck auch begrenzt. Die Un-
terdruckquelle ist vorzugsweise nur zum Faden-
bruchbeheben bzw. zur Inbetriebnahme einer
Spinnposition eingeschaltet.

Das abgeldngte Fadenstlick im Saugsystem
130 muss eine geniigende Linge aufweisen, um
alle der erwahnten Operationen zu ermdglichen.
Diese Ldnge wird aber dadurch begrenzt, dass der
Hilfsfaden beim nachfolgenden Spulen (zur Bildung
einer Kreuzspule) in einer Garnreinigungsoperation
ausgeschieden werden muss. Eine solche Opera-
tion ist dadurch gemdss diesem Ansetzverfahren
vorprogrammiert, indem der Hilfsfaden nicht mit
dem Garn eines schon gebildeten Kops 116 ver-
bunden wird, sondern nur daran angewickelt wird.
Dies bedeutet fiir die nachfolgende Spulmaschine
einen zu behebenden Fadenbruch wobei jeweils
eine Garnreinigungsoperation mit der Ausschei-
dung einer bestimmien Fadenldnge durchgefiihrt
wird. Die Garnreinigungsoperation in einer Spulma-
schine flihrt normalerweise zur Ausschsidung von
ca. 2 Meter Garn, so dass ein Fadenstlick im
Saugrohr von ca. 1.5 Meter Lange bei der nachfol-
genden Garnreinigung sicher ausgeschieden wird.

Das Schwenksystem 140 besteht vorzugsweise
aus Uber Schwenkachse miteinander verbundenen
starren Teilen. Die Halterung 168 (Figur 8) wird von
einem ersten Arm 172 getragen, welcher Uber eine
Schwenkachse 174 mit einem zweiten Arm 176

“verbunden ist. Die Schwenkachse 174 ist dabei
vorzugsweise im wesentlichen waagerecht ange-
ordnet, wie insbesondere aus der Draufsicht in
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Figur 9 und der Seitenansicht in Figur 10 ersicht-
lich wird. Der erste Schwenkarm 172 ist durch
einen vom 2zweiten Arm 176 getfragenen Motor
(nicht gezeigt) um die Achse 174 drehbar, um den
Miindungsteil 136 (Figur 8, in Figur 9 und 10 nicht
gezeigt) geméss dem Steuerungsprogramm zu be-
wegen.

Die vorerwahnien Bewegungen zum Einfideln
des Fadens in die Oese 118 und in den Ring 120
kdnnen aber durch die Bewegung um eine einzige
Schwenkachse 174 nicht verwirklicht werden. Dazu
ist es notwendig, die Halterung 168 um eine senk-
rechte Achse zu drehen. Diese senkrechte Achse
178 (Figur 9) befindet sich zwischen dem zweiten
Arm 176 und zwei Trégerplatten, n@mlich einer
oberen Platte 180 und einer unteren Platte 182
(Figur 10). Diese zwei Trdgerplatten sind mit einer
weiteren Platte 184 verbunden, um einen auf- und
abbewegbaren Schlitten 186 zu bilden. Der Schlit-
ten 186 trégt auch das schematisch angedeutete
Anwickelgerét 150.

Eine weitere waagerechte Schwenkachse 188
ist zwischen dem zweiten Arm 176 und der senk-
rechten Schwenkachse 178 vorgesehen. Diese
Schwenkachse 188 wird von einem Geh&useteil
190 (Figur 9) getragen, der zusammen mit einer
der Schwenkachse 178 umgebenden Muffe 192
(Figur 10) gegossen ist. Ein Motor (nicht gezeigt)
bewirkt Drehbewegungen des Arms 176 um die
Schwenkachse 188 geméss einem gespeicherten
Steuerungsprogramm und noch ein Motor (auch
nicht gezeigt) bewegt den GehZuseteil 190 (mit der
Achse 188) um die Achse 178 auch gemiss einem
Steuerungsprogramm.

Durch geeignete Drehbewegungen des Arms
176 um die Achse 188 kann der Arm 172 mit der
Halterung 168 in den fahrbaren Roboter zuriickge-
zogen werden bzw. aus diesem Roboter in eine
Spinnposition hinausgestreckt werden.

In Figur 9 ist z.B. eine Spinnposition durch
zwei diese Position begrenzenden Separatoren 194
angedeutet. Die Drehbewegungen des Arms 176
um die Achse 188 ermdglichen auch die Zustel-
lung der Miindung 136 an der Lieferstelle 128
(Figur 2) flr den Hilisfaden 144. Die Linge des
Arms 176 (sein Schwenkradius) ist derart gewéhlt,
dass beim Fahren des Roboters der Spinnmaschi-
ne entlang, das Schwenksystem 140 innerhalb vom
Querschnitt des Roboters liegt, um somit Kollisio-
nen mit Maschinenteilen zu vermeiden.

Die gesteuerten Bewegungen des Hebelsy-
stems 172, 176 um die senkrechte Schwenkachse
178 ermdglichen die (horizontalen) Seitenverschie-
bungen des beschriebenen Bewegungsablaufes.
Die senkrechten Komponenten werden durch das
Schwenken der Arme 172, 176 um die horizontalen
Achsen 174, 188 erzeugt. Die Verwendung der
beiden horizontalen Schwenkachsen ermdglicht die
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Zustellung des freien Endes (d.h. des Fadenflh-
rungselementes) zu jeder beliebigen Stelle inner-
halb eines dreidimensionalen Raumes. Ein einfa-
cher Hebel (ohne Zwischenachse) wiirde nur die
Zusteliung des freien Endes zu Punkten auf einer
den gleichen Raum begrenzenden Oberfldche er-
lauben.

Dieser Raum ist natirlich durch die Linge der
Arme 172, 176 begrenzt. Im Prinzip wire es mdog-
lich, alle notwendigen Bewegungen des Fadens
durch geeignete gesteuerte Arme 172, 176 zu ver-
wirklichen. Dies wiirde aber ldngere Arme 172, 176
erfordern (was unerwlinscht ist). Ausserdem rei-
chen die Arme allein nicht aus, um alle Operatio-
nen des Fadenbruchbehebens auszufiihren - fUr
die Anwickeln- und L3ufereinfddeln-Phasen mis-
sen die Arme mit dem Anwickelgerdt 150 zusam-
menarbeiten. Letzteres Gerdt muss fiir diese Ope-
rationen, die in der ersten Schwesteranmeldung
beschrieben worden sind, auf-und abbewegbar
sein, was einen bewegbaren Schlitten und eine
entsprechende Fiihrung erfordert. Es ist dabei vor-
teilhaft, die Arme 172, 176 auch auf diesen Schlit-
ten zu montieren, so dass der senkrechte Abstand
zwischen Aggregat 101 und Lieferwerk 110 minde-
stens zum Teil durch Bewegung des Schlittens
durchfahren wird. Die Schlittenbewegung wird aber
vorzugsweise nicht dazu ausgenutzt, Komponenten
der gesteuerten Einfideibewegungen beizuiragen.
Soiche Bewegungen soilten von den programmge-
steuerten Armen 172, 176 samt ihren Trégern 190
ausgefiihrt werden. Da der Antiballonring 120 und
die Oese 118 sich mit der Ringbank auf und ab
bewegen, ist es vorteilhaft, die Einfddelung dieser
Fiihrungselemente in einer Arbeitsphase durchzu-
fuhren, wihrend der Schlitten 186 sich mit der
Ringbank auf bzw. ab bewegt.

Die Linearbewegung des Schlittens 186 wird
durch Drehung einer Gewindespindel 196 (Figur 9)
bewirkt, welche Spindel vom Fahrgestell 100 getra-
gen wird (nicht gezeigt). Dabei wird die Bewegung
des Schlittens 186 durch eine senkrechte Fiih-
rungsstange 198 (Figur 9) gefiihrt. Die Steuerung
dieser Linearbewegung, ist in der ersten Schwe-
steranmeldung behandelt worden.

Die Bewegungen der Arme 172, 176 werden
von der programmierbaren Steuerung 142 aus ge-
steuert, und zwar auf die folgende Art und Weise:

- Die Programmierung der Bewegungen der
Arme 172, 176 wird von der Programmierung der
Bewegungen des Schlittens 186 getrennt, so dass
bei der Einleitung einer "Bewegungsphase” der
Arme 172, 176, das Steuerungsprogramm fiir die
Arme von einer voreingesteilten  Position
("Arbeitshthe") des Schiittens 186 ausgehen kann.

- Somit kann die Programmierung der Bewe-
gungen der Arme 172, 176 in eine Reihenfolge von
vorbestimmten (vorerwdhnten)
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"Bewegungsphasen" aufgeteilt werden, wobei zwei
aufeinanderfolgende Phasen durch Einsteliung der
Arbeitshthe (Bewegung des Schlittens 186) ge-
trennt werden kdnnen.

- D.h. die Bewegungen der Arme werden im-
mer mit Bezug auf ihren Tréger (den Schlitten 186)
als Referenz programmiert.

- Mit Bezug auf den Schlitten 186 definieren
die Freiheitsgrade der Achsen 178, 188, 174 und
die Linge der Arme 172, 178 einen bestimmien
Raum, der gemdss einem beliebigen Koordinaten-
system beschrieben (definiert) werden kann.

- Jeder Antriebsmotor zum Einstelien der Posi-
tion des Gehduses 190 und der Arme 172, 176 ist
ein positionsgeregelter Servomotor, d.h. der Motor
ist mit einem Encoder versehen, welcher die mo-
mentane Position der Motorwelle gegeniiber einem
beliebigen Referenzpunkt darstelit und ein Signal
an ein Ist/Soll-Vergleichsmittel liefert, so dass allfél-
lige Abweichungen der Ist-Position von der Soll-
Position durch eine Korrektur ausgemerzt werden
kdnnen (die Achsen 178, 188, 174 sind dement-
sprechend "Servoachsen").

- Weil jede Servoachse 174, 178, 188 mit

"Intelligenz” versehen ist, kann sie einen
"Fahrauftrag" ausflibren, d.h. sich von einem belie-
bigen Ausgangspunkt (einer beliebigen Winkelstel-
lung) zu einem anderen beliebigen Ausgangspunkt
nach einem vorbestimmten “"Fahrprogramm™
(Geschwindigkeit und/oder Beschleunigung bei je-
der Zwischenstelle) bewegen (ein solches Bewe-
gungsmittel ist in unserer friiheren schweizerischen
Patentanmeldung Nr. 1385/88 vom 14. April 1988
beschrieben worden).
- Durch geeignete Abstimmung der Fahrprogram-
me alier drei Servoachsen ist es mdglich, die fa-
denfihrende Miindung des Teils 136 an jede belie-
bige Stelle im vorerwdhnten Raum anzusteuern. -
Die Steuerung des ganzen Gerdtes als "System”
wird daher durch die Erteilung einer von der Zen-
tralsteuerung  festgelegten  Reihenfoige  von
"Fahrauftrigen" an die einzelnen Servoachsen be-
wirkt, wobei die Fahrauftrige derart aufeinander
abgestimmt werden, dass die MUndung M sich
programmgemiss im Raum bewegt. - Jede Servo-
achse meldet die Ausfiihrung seines vorher gelten-
den Fahrauftrages an die Zentralsteuerung und er-
hilt einen neuen Aufirag, welcher einen weiteren
Fahrauftrag oder einen Wartebefehl umfassen
kann.

Die Zentralsteuerung ist dementsprechend als
eine sequentielle Steuerung ausgelegt, die Instruk-
tionen und Befehie ("Auftrdge”) an ein System mit
verteilter Intelligenz erteilt, nachdem der Zentrale
gemeldet wird, dass die vorher erteilten Auftrége
ausgefiihrt worden sind (d.h. ein vorbestimmter Zu-
stand herrscht im System). Dabei muss die Zen-
fralsteuerung natiirlich auch den Zustand der ande-
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ren an den Gesamtablauf beteiligien Elemente be-
riicksichtigen (einstellen), z.B. die Spindelbremse,
das Anwickelgerdt usw.

Anspriiche

1. Eine Einrichtung zur Bedienung einer Garn-
verarbeitungsposition einer Textilmaschine, insbe-
sondere zum Erstellen einer kontinuierlichen Ver-
bindung (in der Form einer Garnldnge) zwischen
einem Garnaufwindeaggregat und einem Vorgarn-
lieferaggregat, mit einem steuerbaren Handha-
bungsgerat zum Bewegen eines Fadenstlickes, da-
durch gekennzeichnet, dass das Handhabungsge-
rdt mit einer derartigen Steuerung zusammenarbei-
tet, dass das Gerdt im Betrieb ein Fadenstlick
einem von der Geometrie der Verarbeitungsposi-
tion vorgegebenen Bewegungspfad entlang vom
Aufwindeaggregat zum Lieferaggregat flihrt.

2. Eine Einrichtung nach Anspruch 1 dadurch
gekennzeichnet, dass das Fadenstiick ein Hilfsfa-
den von vorgegebener Linge ist, welcher sowoh!
mit dem Aufwindeaggregat als auch mit einem vom
Lieferaggregat gelieferten Vorgarn verbunden wer-
den muss.

3. Eine Einrichtung zur Bedienung einer Garn-
verarbeitungsposition einer Textilmaschine, insbe-
sondere zum Erstellen einer kontinuierlichen Ver-
bindung (in der Form einer Garnldnge) zwischen
einem Garnaufwindeaggregat und einem Vorgarn-
lieferaggregat, mit einem steuerbaren Handha-
bungsgerdt zum Bewegen eines Fadenstlickes, da-
durch gekennzeichnet, dass das Handhabungsge-
rdt zur Auinahme eines Fadenstlickes vorgegebe-
ner Ldnge ausgelegt und mit einer Steuerung ver-
sehen ist, welche das Gerdt zum Anwickeln des
einen Endteils dieses Fadenstlickes an einer vom
Aufwindeaggregat getragenen Hilse, zum Einfi-
deln des Fadenstiickes in Fiihrungselemente zwi-
schen den genannten Aggregaten und zum Anset-
zen des anderen Endteils an einer vom Lieferag-
gregat gelieferten Faserstrom bewegt.

4. Eine Einrichtung nach Anspruch 2 oder 3
dadurch gekennzeichnet, dass die Linge des Fa-
denstlickes derart kurz ist, dass das Fadenstiick
bei einer nachfolgenden Garnreinigungsoperation
volistdndig ausgeschieden wird.

5. Eine Einrichtung nach Anspruch 2, 3 oder 4
dadurch gekennzeichnet, dass das Abldngen des
Fadenstiickes vor der Durchfiihrung der notwendi-
gen Bewegungen zum Anwickeln, Einfddein und
Ansetzen bewerkstelligt wird, z.B. kann das Faden-
stlick von einem Fadenvorrat getrennt werden, wel-
cher dann nicht mit dem Handhabungsgerdt be-
wegt werden muss.

6. Eine Einrichtung nach Anspruch 5 dadurch
gekennzeichnet, dass das Handhabungsgerdt mit
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einem Fadenspeicher versehen ist, welcher zur
Aufnahme des abgeldngten Fadenstlickes ausge-
legt wird.

7. Eine Einrichtung nach Anspruch 6 dadurch
gekennzeichnet, dass ein Mittel zur Ueberwachung
des Aufnehmens von Faden derart vorgesehen ist,
dass ein Signal abgegeben wird, wenn ein Faden-
stlick der vorgegebenen Linge aufgenommen wor-
den ist.

8. Eine Einrichtung nach Anspruch 6 oder 7
dadurch gekennzeichnet, dass der Fadenspeicher
als flexibles Element gebildet ist, um die Bewegun-
gen des Handhabungsgerdtes nachfolgen.zu kén-
nen.

9. Eine Einrichtung nach Anspruch 6, 7 oder 8
dadurch gekennzeichnet, dass der Fadenspeicher
als Saugsystem gebildet ist.

10. Eine Einrichtung zur Bedienung einer Garn-
verarbeitungsposition einer Textilmaschine, insbe-
sondere zum Erstellen einer kontinuierlichen Ver-
bindung (in der Form einer Garnldnge) zwischen
einem Garnaufwindeaggregat und einem Vorgarn-
lieferaggregat, mit einem steuerbaren Handha-
bungsgerét zum Bewegen eines Fadenstlickes, da-
durch gekennzeichnet, dass das Handhabungsge-
rdt einen Fadenflihrungsteil und ein Gelenksystem
aufweist, welches diesen Teil vom Aufwindeaggre-
gat zum Lieferwerk flihren kann.

11. Eine Einrichtung nach Anspruch 10 da-
durch gekennzeichnet, dass das Handhabungsge-
rat mit einem flexiblen Fadenspeicher versehen ist,
welcher einen nichi-flexiblen Miindungsteil auf-
weist, wobei im Betrieb das Gerét die Bewegungen
des Miindungsteils bestimmt und den flexiblen Teil
freildasst, sich durch seine Flexibilitit an diese Be-
wegungen anzupassen.

12. Eine Einrichtung nach Anspruch 10 oder 11
dadurch gekennzeichnet, dass das Gerit einen Fa-
denflihrungsteil und ein derartig steuerbar einstell-
bares Gelenksystem aufweist, dass der Flhrungs-
teil in jede beliebige Stelle innerhalb eines vorbe-
stimmten Raumes geflihrt werden kann, welches
die zu bedienenden Teile sowoh! vom Aufwindeag-
gregat wie auch vom Lieferaggregat enthdlt.

13. Eine Einrichtung nach einem der Anspri-
che 10 bis 12 dadurch gekennzeichnet, dass das
Gelenksystem mindestens eine im wesentlichen
senkrechte Schwenkachse und mindestens zwei im
wesentlichen horizontale Schwenkachsen aufweist.

14. Eine Einrichtung zur Bedienung einer Garn-
verarbeitungsposition einer Textilmaschine, insbe-
sondere zum Erstellen einer kontinuierlichen Ver-
bindung (in der Form einer Garnldnge) zwischen
einem Garnaufwindeaggregat und einem Vorgarn-
lieferaggregat, mit einem steuerbaren Handha-
bungsgerét zum Bewegen eines Fadenstiickes, da-
durch gekennzeichnet, dass das Handhabungsge-
rét ein Speicherrohr zur Aufnahme von einem Fa-
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denstiick vorgegebener Lédnge und eine Unter-
druckquelle zur Erzeugung einer Saugwirkung im
Speicherrohr hat, wobei das eine Ende des Rohrs
an der unterdruckquelle angeschlossen ist und das
freie Ende in einem- definierten-Raum zur Flhrung
des Fadenstiickes gesteuert bewegbar ist.

15. Eine Einrichtung nach Anspruch 14 da-
durch gekennzeichnet, dass das Speicherrohr be-
wegbar auf einen Trigerteil montiert ist, wobei der
Tragerteil mit Mitieln zum Tragen eines Fadenvor-
rates und zum Liefern von Faden aus diesem Vor-
rat an einer vorbestimmten Stelle versehen ist und
das Speicherrohr derart steuerbar ist, dass das
freie Ende an die genannte Stelle bewegt werden
kann, um Faden aus dem Vorrat aufzunehmen.

18. Ein Verfahren zum Einfadeln eines Fadens
in ein Fadenfiihrungselement zwischen der Spindel
und dem Streckwerk einer Spinnstelle in einer
Ringspinnmaschine mittels eines steuerbaren
Handhabungsgerdtes dadurch  gekennzeichnet,
dass das Gerit den Faden an dem Element vorbei-
fihrt und dabei den Faden mit einem Teil des
Elementes in Berlihrung bringt, wonach das Gerét
eine weitere Bewegung ausflhrt, um den Faden
von dieser ersten Beriihrung aus in eine eingefa-
delte Lage zu verlegen.

17. Ein Verfahren nach Anspruch 16 dadurch
gekennzeichnet, dass das Element ein Antiballon-
ring und die weitere Bewegung eine seitliche Ver-
schiebung ist.

18. Ein Verfahren nach Anspruch 16 dadurch
gekennzeichnet, dass das Element eine Oese ist,
dass die erste Berlihrung mit einem Glied statifin-
det, welches die Oese mit einer Halterung verbin-
det und dass die weitere Bewegung eine Kreisbe-
wegung um das freie Ende der Oese ist.
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