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@ Handhabungsgerit zum Einfddein einer Fadenfiihrungsose.

@ In einem Handhabungsgerdt zur Filhrung einer
Fadenldnge von einem Aufwindeaggregat bis zu ei-
nem Lieferwerk einer Textilmaschine und zum Einfé-
deln mindestens eines dazwischenliegenden Faden-
fuhrungselementes wird der vom Gerét nachzufol-
gende Pfad ($1...87) zwischen dem Aufwindeaggre-
gat und dem Lieferwerk in Abh#ngigkeit von der
Packungsgrésse eines Kops bestimmt, wobei minde-
stens ein Programm zur Durchflihrung des Einfi-
delns in der Steuerung des Gerdtes gespeichert ist.
Je nach Packungsgrésse und geméss der Aufbau-
phase eines Kops kdnnen Programmspriinge
(H,H1,H2) aufgrund einer Messung der Position des
Handhabungsgerétes relativ zur Textilmaschine aus-
geldst werden, welche bewirken, dass beispielsweise
ein Saugrohr (136) des Handhabungsgerdtes mdg-
lichst nahe bei der Flihrungstse (118) positioniert ist
und gleichzeitig keine Kollisionsgefahr mit der Textil-
maschine besteht.
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HANDHABUNGSGERAT ZUM EINFADELN EINER FADENFUHRUNGSOSE

Diese Erfindung bezieht sich auf Weiterent-
wicklungen der in der EP-Patentanmeidung Nr. 89
123852.9 vom 22. Dezember 1989 mit dem Titel
"Handhabungsgerét zum Garnansetzen” aufgefiihr-
ten Erfindungsgedanken.

In dieser Anmeldung ist ein Handhabungsgerit
vorgesehen, das zur Fllhrung von einer Fadenldn-
ge vom Aufwindeaggregat einer Spinnstelle bis
zum Lieferwerk dieser Spinnstelle geeignet ist. Ein
Gerat zur Austibung dieser Funktion ist auch in
DE-0S 2 361 969 gezeigt worden.

Im Gegensatz zu einem Gerét geméss DE-OS
2 361 969 zeigt die erwdhnie EP-Anmeldung 89
123 852.9 ein Handhabungsgerdt mit einem Mani-
pulator in der Form von zwei Uber sine im wesentli-
chen waagrechie Schwenkachse verbundenen Ar-
men. Ein Arm (der tragende Arm) ist selbst Uber
gine im wesentilichen waagrechte Schwenkachse
auf einem Trégerteil des Handhabungsgerites
montiert. Der Trégerteil selber ist um eine im we-
sentlichen senkrechte Achse schwenkbar, um die
Zustellung des Manipulators an eine zu bedienen-
de Spinnstelle wahiweise aus der einen oder der
anderen Drehrichtung des Trdgers (von "links"
bzw. nach "rechts") zu ermdglichen. Dieser Trager
ist vorzugsweise gegenliber der Spinnsteile héhen-
verstellbar, z.B. Uber einen Schlitten, der einer
senkrechten Flihrung entlang im Fahrgestell eines
Bedienungsroboters auf und ab bewegbar ist. Das
Fadenfiihrungselement des Gerdtes ist als Min-
dungsteil eines Saugrohrs ausgebildet. Die Garn-
flihrungselemente der Spinnstellen knnen konven-
tionelle FlihrungsOsen, bzw. Antiballonringe sein.

Das Gerdt ist zum Tragen eines Fadenfiih-
rungselementes vorgesehen und bendtigt keine zu-
sétzliche Fihrungen, um durch Bewegung dieses
Fiihrungselementes einen vorgegebenen Pfad zwi-
schen dem Aufwinderaggregat und dem Lieferwerk
entlang Garnflihrungselemente der Spinnstelle zu
durchlaufen und einen Hilfsfaden einzufiddeln.

Es ist nur notwendig, die komplizierte Anord-
nung geméss Fig. 5 der DE-OS 2 361 969 kurz
anzuschauen, um die erheblichen Unterschiede
zwischen einem System gemdiss unserer EP-An-
meldung 89 123852.9 und einem System gemiss
der DE-OS zu erkennen. Weiterhin ist es aus Fig. 1
der DOS erkennbar, dass eine Zusatzfiihrung not-
wendig ist, um eine Garnilihrungsdse zwischen der
Spindel und dem Streckwerk einzufddeln, wobei
die Struktur dieser Oese in der DOS weder kiar
gezeigt, noch beschrieben worden ist. Die Bedeu-
tung dieser Bemerkungen werden aus der nachfol-
genden Beschreibung noch deutlicher werden.

Diese Erfindung sieht ein Handhabungsgerét
vor, das zur Flhrung einer Fadenldnge von einem
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Aufwindeaggregat bis zu einem Lieferwerk und da-
bei zum Einfddeln einer dazwischenliegenden Fa-
denflihrungsBse geeignet ist. Insofern ist dieses
Handhabungsgerdt gattungsgleich mit demijenigen
der DE-OS 2 361 969. Ein Handhabungsgerét ge-
miass dieser Erfindung ist aber dadurch gekenn-
zeichnet, dass der vom Ger&t nachzufolgende Pfad
zwischen dem Aufwindeaggregat und dem Liefer-
werk in Abh#ngigkeit von der Packungsgrdsse be-
stimmt wird. In diesem Zusammenhang bezieht
sich der Ausdruck "Packungsgrosse" auf die Lin-
ge einer vollen Spule oder die Phase des Pak-
kungsaufbaues beim Durchflihren der Bewegungen
mit einer teilgebildeten Packung in der Spinnstelle.

Die Erfindung wird nun anhand von Ausfiih-
rungsbeispielen und den Figuren der Zeichnungen
naher erldutert werden. Es zeigt:

Fig. 1 Eine schematische Darstellung gewisser
Teile einer Spinnstelle von einer Ringspinnma-
schine, inklusiv einer Fadenflihrungsdse konven-
tioneller Bauart,

Fig. 2 ein Diagramm zur Erkldrung von einem
Bewegungspfad eines Fadenflhrungselementes
beim Einfddeln einer Oese nach Fig. 1,

Fig.3,4 zwei Diagramme zur Erkldrung der Be-
ziehungen zwischen den Bewegungen von ver-
schiedenen Teilen der Spinnstelle geméass Fig.
1 beim Aufbau eines Kops,

Fig. 5 eine schematische Darstellung &hnlich
Fig. 1, aber mit verschiedenen Varianten der
Spinnstelle und entsprechenden Varianten der
Bewegungen des Handhabungsgerites, und

Fig. 6 ein Diagramm zur Erkidrung des neuen
Prinzips.

Der allgemesine Aufbau sowohl einer Spinnstel-
le als auch eines Bedienungsroboters inklusiv eines
Handhabungsgerdtes ist in unserer EP-Anmeldung
Nr. 89 123852.9 ausflihrlich beschrieben worden
und wird hier nicht wiederholt werden.

Fig. 1 zeigt einen Querschnitt durch die Ring-
bank 104 mit dem Ring 106 einer Spinnstelie in
einer Ringspinnmaschine. Bezugszeichen 120
weist auf den Antiballonring (Ballonginengungsring)
hin und die Fadeniiihrungstse in Form eines soge-
nannten "Sauschwanzes" ist mit dem Bezugszei-
chen 118 angedeutet. Die dargestellte Spinnstelie
ist durch zwei Separatoren 194 (nur ein Separator
ist in dieser Figur sichtbar) von ihrer benachbarten
Spinnstellen getrennt. Der vom Ring 106 getragene
Ringldufer ist mit 108 angedeutet. Das gesponnene
Garn lduft von einem Lieferwerk (Streckwerk, in
dieser Anmeldung nicht gezeigt) durch die Oese
118 und innerhalb des Antiballonrings 120 {iber
den LZufer 108 zu einer Packung auf der nur zum
Teil abgebildeten Spindel 102. Diese Packung ist
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normalerweise in der sogenannten Kopsform, ge-
miss einem von der Spinnmaschine bestimmien
Aufwindeprogramm gebildet.

Nach dem Einfddeln des L&ufers 108 beim
Garnansetzen, muss das Garn mit dem Antiballon-
ting 120 und Oese 118 eingefddelt werden. Ge-
mass dem im Objekt 897 beschriebenen Verfahren,
wird beim Einfddeln der Oese 118 das Garn vorerst
an den Trigerteil 156 gelegt und nachher eine
komplexe Bewegung durchgeflhrt, um das Garn in
den spiralférmigen Fiihrungsteil 158 einzubringen.
Dieser Vorgang wird nun anhand des Diagramms
der Figur 2 n#her erldutert werden.

In Figur 2 ist die Oese 118 nochmals schema-
tisch angedeutet. Das Diagramm zeigt auch eine
Reihenfolge von Bewegungsschritten, die von ei-
nem nicht gezeigten Fadenflihrungselement durch-
gefiihrt werden sollten, um eine nicht gezeigte
Garnidnge in die Oese 118 einzufddeln. Gewisse
ausgefiihrte Bewegungen sind bewusst Ubertrieben
worden, um jeden Schritt klar erkennbar zu ma-
chen. Die Verhiltnisse im Raum sind dadurch ver-
zerrt. Ein praktisches Beispiel wird aber nachfol-
gend im Zusammenhang mit Fig. 5 erldutert wer-
den.

in einem ersten Schritt S1 wird das nicht ge-
zeigte Element mit dem geflihrten Garnstiick nach
oben, bis zum Punkt A an der Oese 118 vorbei
bewegt. Das Fihrungselement wird dann, im
Schritt S2 von A nach B {iber der Oese 118 be-
wegt, sodass das geflihrte Garnstlick in Berlihrung
mit dem Trigerteil 156 gebracht wird. Das Fiih-
rungselement wird dann im Schritt S3 von Punkt B
zu Punkt C nach vorn bewegt, um das Garhstlick
im Flihrungsteil 158 einzufiihren und nachher beim
Schritt 84 nach unten zu Punkt D gebracht, um das
Garnstiick in fester BerUhrung mit der Oese zu
halten. Das Garnstiick kann dann beim Schritt S5
leicht nach vorn von Punkt D zu Punkt E verlegt
werden. Das Garn kann jetzt beim Schritt 86 von
Punkt E nach Punkt F unterhalb der Oese 118 und
an ihr vorbei bewegt werden, ohne durch den frei-
en Endteil 160 der Oese 118 behindert zu werden.
Das Garn ist jetzt in der Oese 118 eingefddelt und
kann beim Schritt $7 wieder nach oben, in Rich-
tung des Lieferwerkes (nicht gezeigt) bewegt wer-
den.

Die Steuerung flr das Gerdt kann vorzugswei-
se derart ausgelegt werden, dass das Verfahren
tatsichlich in der Form dieser Schrittfolge durchge-
fihrt wird, wobei die Bewegungsabschniite nicht
wie in Fig. 2 geradlinig sind, sondern gemass dem
Gelenksystem des Handhabungsgerétes je eine
leichte Krimmung aufweisen.

Die Fig. 3 und 4 sollen nun gewisse Probleme
klar stellen, die in Zusammenhang mit der
"Packungsgrosse” stehen. Jede dieser Figuren
zeigt am linken Rand eine Garnpackung mit einer

10

20

25

30

35

40

45

50

55

Hiilse 112 als Trager und einen darauf gebildeten
Garnk&rper 113, welcher einen sogenannten Kops-
aufbau aufweist. Zwei wesentliche Merkmale dieses
Aufbaues sind die Abrundung Ab am unterem
Ende des Kopses und den kegelférmigen Ansaiz
KA am oberen Kopsende.

Die Packungsform ist durch die Bewegungen
der Ringbank bestimmt. Um einen Kops aufzubau-
en, bewegt sich die Ringbank nicht gleichidrmig
von einem Ende der Hillse 112 bis zum anderen,
sondern sie beschreibt nur einen relativ einge-
schrinkten Hub mit Lidnge h, welche gemiss ei-
nem in der Steuerung der Ringspinnmaschine vor-
bestimmten Programm Schritt flir Schritt nach
oben verlegt wird. Diese Verlegung des Ringbank-
hubes wird in den Figuren 3 und 4 durch die zwei
schrigen Linien RB dargestellt, wobei die unferste
Position dieses Hubes am linken Rand und die
oberste Position am rechten Rand dargestellt wird.
Die untere Linie RB stellt den Ort der Bewegung
des unteren Umkehrpunktes vom Ringbankhub und
die obere Linie RB stellt den Ort des oberen Um-
kehrpunktes vom Ringbankhub dar.

Der Antiballonring 120 wird auch synchron mit
der Ringbank 114 auf und ab bewegt. Seine Bewe-
gungscharakteristik ist auch in den Figuren 3 und 4
durch die Linien BER angedeutet. Wie flir die Ring-
bank stellen diese Linien die obersten und unter-
sten Umkehrpunkte des Ballonringhubes dar, wobei
die Verlegung dieses Hubes nach oben im Lauf
vom Kopsaufbau durch die Schrigstellung der Li-
nien BER von links nach rechts angedeutet wird.

Die FadenfiihrungsSse 118 wird auch im Lauf
des Kopsaufbaues auf und ab bewegt. In den Figu-
ren 3 und 4 ist das gleiche System beniitzt wor-
den, um die Bewegungen der Oese 118 anzudeu-
ten, wie fir den Antiballonring 120 und Ringbank
104. Die oberen und unteren Umkehrpunkie des
Hubes der Oese werden daher durch die Linien FF
angedeutet.

Das Lieferwerk (Streckwerk) ist in Figur 3 bzw.
Figur 4 nicht gezeigt. Die Figuren enthaiten aber je
einen "oberen Rand", welcher einen Fixpunkt in
der Maschine darstellt, der einen vorbestimmien
Abstand vom Lieferwerk aufweist.

Aus Figur 3 allein wird klar sein, dass die
FihrungsGse 118 (oder "Fadenflihrer") nicht syn-
chron mit der Ringbank 104 und Antiballonring 120
bewegt wird, sondern dass der Abstand zwischen
der Oese 118 und Ringbank 104 vom Beginn bis
zum Ende des Kopsaufbaues leicht abnimmt.

Der wesentliche Unterschied zwischen den Fi-
guren 3 und 4 liegt darin, dass der Kops in Figur 3
wesentlich 1dnger ist, als derjenige in Figur 4. Es
kann z.Bsp. angenommen werden, dass die Hiise
112 der Figur 4 eine L&nge von ca. 180mm und
diejenige von Figur 3 eine Ldnge von ca. 250mm
aufweist. Die Figuren sind nebeneinander gestellt

-



5 EP 0 421 153 At 6

worden, sodass die obersten Windungen der bei-
den Kopse auf dem gleichen Niveau liegen. Die
Anpassung der Ringspinnmaschine zum Aufwickeln
von Kopsen verschiedener Ldnge kann auch nach
diesem Prinzip erfolgen. Aus den beiden Figuren
wird klar, dass der Abstand zwischen Ringbank und
Fihrungsdse bei Beginn des Kopsaufbaues flr
eine 250mm Hilse wesentlich grosser ist als flir
gine 180mm Hiilse, und dass dieser Abstand im
Lauf des Kopsaufbaues wesentlich schneller ab-
nimmt flir eine 250mm Hiilse als flr eine 180mm
Hilse.

Es bestehen grundsitzlich zwei Mdglichkeiten
zum Einfiddeln der Flihrungselemente oberhalb der
Ringbank, ndmlich das Handhabungsgerat mit der
Ringbank oder unabhingig von der Ringbank zu
bewegen. Falls das Gerédt unabhingig von der
Ringbank bewegt wird, kdnnen
"Einfddelkoordinaten” gegeniiber der Maschine be-
stimmt werden, was aber wegen der Unterschiede
in den Bewegungen der FiihrungsSse und des
Antiballonrings weitere Probleme fiir die Bestim-
mung von allgemein gliltigen Koordinaten hervorru-
fen wiirde. Es wird in der nachfolgenden Beschrei-
bung angenommen, dass das Handhabungsgerit
sich beim Einfddeln des Ringes 120 und der Oese
118 mit der Ringbank auf und ab bewegt. Es
bestehen dann keine Schwierigkeiten bei der Einfa-
delung des Ringes 120, der sich auch mit der
Ringbank bewegt. Fiir die Oese 118 hingegen blei-
ben gewisse Restprobleme offen.

Die in den Figuren 3 und 4 dargestellten Bezie-
hungen ergeben sich aus der Technologie des
Ringspinnverfahrens. Die Optimierung dieser Tech-
nologie Uber Jahrzehnte hat zu diesen verschiede-
nen "Spinngeometrien” gefihri, welche flr die ver-
schiedenen Maschinenhersteller ungefdhr gleich
sind. Die Einfliisse des Kopsdurchmesssers wer-
den hier ausser Acht gelassen, da sie keine we-
sentliche Rolle flir die nachfolgenden Ueberlegun-
gen spielen. Filir den Konstrukieur eines Handha-
bungsgerétes bzw. fir den Hersteller eines Bedie-
nungsroboters sind hier einige Probleme der An-
passung der Bedienungsoperationen an verschie-
dene Hiilsengrdssen bzw. Kopsgrossen erkennbar.

Eine mdgliche L&sung dieser Probleme liegt in
der Festlegung von Spezialprogrammen zur Steue-
rung des Handhabungsgerdtes. Es kdnnten z.Bsp.
mindestens flir die Standardhiilsenidnge (z.Bsp.
180mm, 220mm und 250mm) je ein Spezialpro-
gramm in der Steuerung des Handhabungsgerétes
entweder von vornherein vorhanden und abrufbar
sein, oder bei Bedarf geladen werden. Diese L&-
sung bedeutet aber einen sehr hohen Program-
mieraufwand und erfordert auch eine Spezialanpas-
sung des Gerdies an die spezifische Anwendung,
welche wenn mdglich zu vermeiden ist. .

Eine weitere M&glichkeit besteht darin, die Be-
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wegungen des Fadenflhrungselementes vom
Handhabungsgerdt unter Berlicksichligung des
grosstmdglichen Abstandes zwischen der Ring-
bank 104 und Fihrungstse 118 auszulegen und
diese Einstellung auch fiir kleinere Kopsgréssen zu
verwenden. Dies flihrt zwangsweise zu "unndtigen”
Bewegungen des Fadenflhrungselementes im Zu-
sammenhang mit kleineren Kopsen. Es fiihrt aber
auch zu relativ langen ungeflihrien Fadenldngen,
die auch, wenn mdglich, vermieden werden sollten.
Weiter flihrt es zu Problemen, welche jetzt anhand
der Figur 5 bzw. der Figur 8 erkldrt werden.

Fig. 5 zeigt nochmals die Ringbank 104 und
den Ring 106. Die Fithrungsdse 118 inklusiv ihrer
Tragerpartie 154 sind auch abgebildet und zwar in
zwei verschiedenen Stellungen gegeniiber der
Ringbank 104, ndmlich in der obersten Stellung
118A (auf Linienzug Y, Fig. 3), fiir eine Hiilse von
250mm Ldnge und die unterste Stellung 118B (auf
Linienzug Z, Fig. 4), fUr eine Hilse von 180mm
Lange. Diese Figur zeigt auch das Fadenflihrungs-
rohr 136 des Handhabungsgerétes und den Mani-
pulatorarm 172 mit der Greifvorrichtung 168 flir das
Reohr 136. Diese Teile sind in verschiedenen Stel-
lungen gezeigt, aber nur die oberste Stellung 136a
ist fUr die néchstfolgende Beschreibung von Be-
deutung. Fur die Aspekte des Verfahrens, die im
Zusammenhang mit Fig. 5 erldutert werden sollten,
sind nur die Stellungen der abgebildeten Teile ge-
geniber der Ringbank 104 von Bedeutung. Es kén-
nen aus Fig. 5 keine Schliisse (ber die Position
der Teile gegeniiber der Maschine gezogen wer-
den.

Der L&ufer 108 liegt auf dem Ring 106 an einer
Stelle, wo er zum Einfddeln und bis zur Freigabe
des Garnes nach dem Ansetzen positioniert worden
ist. Der Fadenlauf G vom Ldufer 108 bis zur Min-
dung des Fadenfilhrungsrohres 136 ist strichpunk-
tiert eingezeichnet.

Das Garnstliick G zwischen dem L3ufer 108
und dem Saugrohr 136 iduft in Berlihrung mit der
Tragerpartie 154 fUr die Oese 118 in ihrer oberen
Stellung 118A. In einer idealen Anordnung stiinde
das Garnstlick in Berlihrung mit dem Trégerteil
156 von der Oese selber. Die Abweichung vom
Ideal durch Berlihrung mit dem Trigerpartie 154
ist praxistauglich, kann aber nicht wesentlich Uber
das dargestellte Mass gesteigert werden, ohne das
Risiko einer Kollision mit nicht gezeichneten Ma-
schinenteilen einzugehen. Trotz dieser Abweichung
vom Ideal an der obersten Stelle der FlhrungsSse
118 beriihrt das Garnstlick G in der untersten Stel-
flung 118B der Flhrungs&se mit einer 180mm Hiil-
se auch nicht idealerweise das Tragerteil 156, son-
dern das spiralfdrmige Flhrungsteil 158 der Fuh-
rungstse. Diese Abweichung vom Ideal ist nicht
praxistauglich. Fails man daher diese relativ einfa-
che LOsung des Problems bentitzen m&chte, mUs-
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sen Auflagen bezliglich der Kopsgr&ssen in einer
vom Roboter zu bedienenden Spinnstelle erhoben
werden.

Ein Ansatz fiir eine bessere L&sung ergibt sich
aus dem Diagramm der Fig. 6. Diese Figur zeigt
u.a. den Ring 106 auf der Ringbank 104. In diesem
Diagramm wird angenommen, dass die Ringbank
stiligesetzt worden ist, wdhrend die Flihrungstse
118 Bewegungen gegeniiber der stillstehenden
Ringbank ausflihrt, welche den im Betrieb vorkom-
menden Relativbewegungen zwischen der Fih-
rungs@se und Ringbank gleich sind. Innerhalb des
Diagramms stellt der Abstand vom linken Rand die
"Phase" des Kopsaufbaues dar.

Fiir jede der drei Standardhiilsenidngen 180,
220 und 250mm ist im Diagramm ein jeweiliges
Linienpaar, IAIB, IIAIIB und HIA/IB. Linie A stellt
den Verlauf des Abstandes zwischen der Ringbank
104 und dem unteren Umkehrpunkt von der Hub-
bewegung der Fiihrungstse 118 mit einer Hllse
von 250mm Linge dar. Dieser Abstand ist bei
Beginn der Kopsbildung (auf der linken Seite des
Diagramms) am gr&ssten und nimmt bis zum ferti-
gen Kops (auf der rechten Seite des Diagramms)
stindig ab. Das gleiche gilt flir die Linie 1B, welche
den Verlauf des Abstandes zwischen der Ringbank
104 und dem oberen Umkehrpunkt von der Hubbe-
wegung von der Flihrungsse darstellt. Die ande-
ren beiden Linienpaare stellen die entsprechenden
Verldufe flir die Hulsengrossen 220mm (IIA/1IB)
und 180mm (IHA/IIB) dar.

Das Diagramm enthdli weiterhin eine Linie
NK1, welche den Verlauf des Abstandes zwischen
der Ringbank 104 und einer beliebigen Koordinate
(der Sicherheitsgrenze) in der Ringspinnmaschine
bei der Bildung von einem Kops auf eine Hiilse der
Linge 250mm darstelit. Die Linien NK2 und NK3
stellen die entsprechenden Verldufe fir die Hllsen-
langen von 220mm bzw. 180mm dar. Es wird hier
angenommen, dass die Ringspinnmaschine so kon-
struiert wird, dass der Abstand zwischen der O-
Koordinate und der Ringbank beim vollen Kops fiir
alle Hiilsenldngen gleich ist, was aber fir die Erfin-
dung nicht wesentlich ist. Die 0-Koordinate ist fur
dieses Diagramm als einen Punkt ausgew&hlt, wel-
cher einen ausreichenden "Sicherheitsabstand”
vom nicht gezeichneten Lieferwerk aufweist. Das
heisst, wenn das Saugrohr 136 immer unterhalb
der 0-Koordinate liegt, entsteht kein Risiko einer
Kollision des Saugrohrs mit dem Lieferwerk bzw.
mit Teilen, die in einer festen Beziehung mit dem
Lieferwerk stehen, z.B. Saugrohren zum Absaugen
von Fasermaterial von der Lieferwalze.

in Figur 6 ist auch eine erste waagrechte Linie
H gestrichelt eingezeichnet, die ihren Anfang auf
der linken Seite des Diagramms zwischen der Linie
IA und der Linie NK3 hat. Diese waagrechte Linie
stellt einen konstanten Abstand von der Ringbank
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104 wihrend des Kopsaufbaues dar und entspricht
2.Bsp. dem in Fig. 5 eingezeichneten Abstand H.
Aus Fig. 6 ist nun ein weiteres Problem erkennbar,
welches beim Festhalten dieses konstanten Ab-
standes H fiir den ganzen Kopsaufbau, besteht
ndmlich das Ueberschreiten der
*Sicherheitsgrenze”, und zwar bei P1 flir die
180mm Hiilse, bei P2 flr die 220mm Hilse und
bei P3 fir die 250mm Hulse. Bei konstantem Ab-
stand H (Fig. 5) wére flr bestimmte Hulsenldngen
eine Kollision mit dem Lieferwerk bzw. seiner Um-
gebung unvermeidbar.

Die schraffierte Fldche des Diagramms in Fig.
6 stellt inbezug auf Kollisionen einen sicheren Ar-
beitsbereich flir das Saugrohr 136 unabhingig von
der Hiilsenlinge dar. Wie aber vorher im Zusam-
menhang mit Fig. 5 beschrieben wurde, reicht die
Positionierung der Saugrohre in diesem sicheren
Arbeitsbereich nicht ohne weiteres zur Vermeidung
von Problemen beim Einfddeln der Fiihrungsdse
bei kiirzeren Hiilsenldngen aus, geschweige denn
zur Optimierung der ungefiihrten Fadenldngen zwi-
schen dem L3ufer 108 (Fig.5) und dem Saugrohr
136.

Eine L6sung beider Probleme bestiinde darin,
die Bestimmung des Abstandes beim Einfddeln
zwischen dem Saugrohr 136 und der Ringbank
104, kontinuierlich wahrend des Kopsaufbaues an-
zupassen, z.B. gemiss einer Charakteristik, welche
der gestrichelten unteren Grenze des Sicherheits-
bereiches in Fig. 6 entspricht. Eine solche Ldsung
erfordert aber einen erheblichen Aufwand zur An-
passung der Programmierung vom Handhabungs-
gerit in Abhdngigkeit von der Ringbankposition
bzw. von der Phase des Kopsaufbaues.

Die bevorzugte L8sung besteht deshalb darin,
die Programmierung des Handhabungsgerdtes dis-
kontinuierlich (stufenweise) anzupassen, was durch
die gestrichelten Stufen in Fig. 6 angedeutet wor-
den ist. Es wird daher angenommen, dass das
Saugrohr 136, wenn es bei Beginn des Kopsauf-
baues in Betrieb genommen werden muss, zum
Einfideln der Oese 118 mit einem Abstand H
(Fig.5) oberhalb der Ringbank 104 positioniert wird.
Dies gilt fur alle Hiilsenldngen. Im Fall von einer
180mm Hitilse wird dann schon zur Phase Pk einen
"Programmsprung" durchgefiihrt, sodass der Ab-
stand zwischen dem Saugrohr 136 und der Ring-
bank 104 zum Einfddeln bei eirer kleineren Hllse
vom Wert H auf H1 reduziert wird. Dieser Abstand
H1 ist auch in Fig. 5 angedeutet worden.

Durch den Programmsprung zur Phase Pk wird
das Ueberschreiten der Sicherheitsgrenze NK3 ver-
mieden und die Fadenflihrungsése 118 wird mit
Sicherheit eingefidelt.

Der entsprechende Programmsprung fiir die
220mm Hiilse findet zur Phase Pm und der Sprung
fUr die 2560mm Hilse findet zu einer Phase statt,
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die im Diagramm praktisch mit der Phase P2 zu-
sammenfallt und daher nicht separat angedeutet
worden ist. Der Programmsprung zur Phase Pm
vermeidet das Ueberschreiten der Sicherheitsgren-
ze NK2 und der Sprung zur Phase Ps vermeidet
das Ueberschreiten der Sicherheitsgrenze NK1.

Das Feststellen der richtigen Phase fiir einen
Programmsprung h&ngt sowohl von der Konstruk-
tion des Handhabungsgerdtes wie auch von der
Konstruktion der Spinnmaschine ab. Wo das Hand-
habungsgerét gegenliber der Spinnmaschine h&-
henverstellbar ist und Mittel vorhanden sind, um
die HGhe des Gerites gegeniiber der Maschine
festzustellen, kénnen die Programmspriinge durch
geeignete Signale vom letztgenannten Mittel aus-
geldst werden. Ein System zur Hhenverstellung
eines Handhabungsgerdtes und zur Festlegung der
Position des Gerites gegeniiber der Maschine ist
im DE-GM 7 739 552 beschrieben worden. Die
Programmspriinge k&nnen dann alle auf einer ge-
meinsamen H8he des Gerétes gegenliber der Ma-
schine erfolgen, sodass die Steuerung nur diese
einzige HBhenmessung ausfiihren muss, um den
richtigen Zeitpunkt flir einen Programmsprung zu
ermitteln. Wegen der verschiedenen Hilsenl8ngen,
die zu behandeln sind, entspricht diese vorbe-
stimmte HBhe des Handhabungsgerétes gegen-
{iber der Ringspinnmaschine fiir jede Hiilsenldnge
giner jeweiligen Phase des Kopsaufbaues. Diese
M&glichkeit ist gegeben, wenn die Anpassung der
Ringspinnmaschine an verschiedene Hiilsenldngen
zu keiner Aenderung der Stellung der obersten
Windung vom Kops fiihrt (vergl. Fig. 3 und 4).
Dieser erste Programmsprung reicht zur Vermei-
dung von Problemen beim Einfadeln der Oese 118
in der Schlussphase des Kopsaufbaues. Dies ist
aus der gestrichelten Darstellung des Fadenlaufes
G1 in Fig. 5 ersichtlich. Die erste Gruppe von
Programmspriingen reicht aber nicht zur Vermei-
dung des Ueberschreitens der Sicherheitsgrenzen
vor der Fertigstellung der Kopse. Es ist deswegen
notwendig, eine zweite Gruppe von Programm-
spriingen einzuschalten, wobei in Fig. 6 nur ein
Sprung dieser zweiten Gruppe dargestellt worden
ist, und zwar ein Programmsprung zur Phase Ps
fir die 250mm Hilse. Durch diesen Sprung wird
der Abstand zwischen der Ringbank 104 und dem
Saugrohr 136 beim Einfddeln der Oese 118 auf H2
(Fig. 5) reduziert. Wie aus Fig. 6 ersichtlich ist,
vermeidet auch dieser Sprung das Ueberschreiten
der Sicherheitsgrenzen vor dem Abschiuss des
Aufwindeverfahrens nicht, aber eine solches ge-
ringfligiges Ueberschreiten der Sicherheitsgrenze
hat keine nachteilige Folgen, wenn der Sicherheits-
abstand zum Lieferwerk genligend gross gewdhit
wurde.

Aus Fig. 5 wird ebenfalls klar, dass die Redu-
zierung der Abstinde zwischen dem Saugrohr und
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der Ringbank auch die ungeflihrten Fadenléngen
beim Einfadeln in die Oese reduziert. Diese Wir-
kung ist auch vortsilhaft, weil unkontrollierte Faden-
langen leicht zu Positionierungsfehlern an der Oese
118 flhren k&nnen. Solche Positionierungsfehler
miissen dann mit den Positionierungstoleranzen fiir
das Saugrohr 136 aufsummiert werden, um den
Gesamtpositionierungsfehler  festzustellen.  Eine
bessere Flihrung des Garnstlickes (kleinere unkon-
trollierte Garnlédngen) ermdglicht grébere Toleran-
zen flr die Positionierung des Saugrohres, was
gine Vereinfachung der Konstruktion des Handha-
bungsgerdtes beglinstigt.

Es werden nun im Zusammenhang mit Fig. 5
die anderen Stellungen des Saugrohrs 136 erklart.
Diese anderen Stellungen stehen im direkten Zu-
sammenhang mit den in Figur 2 abgebildeten Be-
wegungsschritten. Die schon erwdhnte Stellung
136a entspricht dem Bewegungsschritt S2 (Fig. 2),
und die Punkte A bzw. B sind deswegen auch in
Fig. 5 angedeutet worden. Die Stellung 136b des
Saugrohrs entspricht dem Zustand am Ende des
Bewegungsschrittes S3, sodass der Punkt C auch
in Fig. 5 eingetragen worden ist.

Die Stellung 136¢ entspricht dem Zustand am
Ende des Bewegungsschrittes S4, und die Stellung
136d wird wihrend der Durchfiihrung des Bewe-
gungsschrittes S6 eingehalten. Die Punkie D,E und
F sind daher auch in Fig. 5 eingetragen worden.

Die letztgenannten Stellungen 136¢ und 136d
sind flr alle Hilsenlingen gleich. Diese Tatsache
ist auch in Figur 6 durch das Eintragen der waag-
rechten Linie DEF angedeutet worden, wobei die
waagrechte Lage dieser Linie einen konstanten Ab-
stand T von der Ringbank 104 bedeutet.

Anspriiche

1. Handhabungsger&t zur Fihrung einer Fadenlén-
ge von einem Aufwindeaggregat bis zu einem Lie-
ferwerk einer Textilmaschine und zum Einfideln
eines dazwischenliegenden Fadenfliihrungselemen-
tes, dadurch gekennzeichnet, dass der vom Gerét
(136,168) nachzufolgende Pfad (S1...87) zwischen
dem Aufwindeaggregat und dem Lieferwerk in Ab-
hdngigkeit von der Packungsgrdsse eines zu bil-
denden Garnkérpers (113) bestimmt wird, wobei
mindestens ein Programm zur Durchfiihrung des
Einfddelns in der Steuerung des Gerdts speicher-
bar ist.

2. Handhabungsgerdt nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass der Pfad in Abh&ngigkeit von
der Phase des Pakkungsaufbaues beim Einfddeln
mit einer teilgebildeten Packung gew&hlt wird.

3. Handhabungsgerdt nach Anspruch 2, dadurch
gekennzeichnet, dass der Pfad diskontinuierlich im
Lauf des Packungsaufbaues geéindert wird.
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4. Handhabungsgerdt nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass bei Bewickiung von Hilsen
(112) verschiedener Lingen mit Garn je nach Stan-
dardhiilsenldnge ein Spezialprogramm in der
Steuerung des Handhabungsgeréts abrufbar ist.

5. Handhabungsgerdt nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die HShe des Gerdtes ge-
genliber der zu bedienenden Maschine mittels ei-
ner Steuerung feststellbar ist, und dass abhingig
davon durch die Steuerung mittels geeigneter Si-
gnale mindestens ein Programmsprung ausl&sbar
ist, der bewirkt, dass eine Unterschreitung eines
Sicherheitsabstandes zwischen Gerdt und Textil-
maschine vermieden wird.
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