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@ System zur Produktionssteigerung von Spinnereimaschinen.

@ Das System enthilt eine Regelung zur Ableitung
von Regelgréssen aus Parametern, welche die Pro-
duktivitdt der Spinnereimaschine (RS) beeinflussen.
Neben Parametern, die durch Sensoren gemessen
werden, werden auch solche fiir die Regelung be-
rlcksichtigt, die nicht oder nur schwer messbar sind.
Die letzteren Parameter sind mittels einer Fuzzy-
Logik in die Regelung einbezogen, zu welchem
Zweck die Regelung einen Fuzzy-Controller (FC)
aufweist.
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Die vorliegende Erfindung betrifft ein System
zur Produktionssteigerung von Spinnereimaschi-
nen, mit Sensoren zur Messung von Parametern,
welche die Produktion beeinflussen, und mit einer
Regelung zur Ableitung von Regelgréssen aus die-
sen Parametern und zur Bildung von Stellgréssen
flir die Spinnereimaschine aus den gewonnenen
Regelgréssen, wobei diejenigen Parameter, die ei-
nen eindeutigen mathematischen Zusammenhang
mit der jeweiligen Regelgrésse aufweisen, durch
konventionelle Algorithmen in die Regelung einbe-
zogen sind.

Mit den heute bekannten Systemen dieser Art
ist eine Produktionssteigerung nur dann mdglich,
wenn die einzelnen Parameter, wie beispiclsweise
Anzahl der Fadenbriiche, Klima, Verstaubung, Luft-
fUhrung, exakt bestimmbar und ihre Auswirkungen
auf den Spinnprozess bekannt sind. Das heisst mit
anderen Worten, dass zwischen Parameter und Re-
gelgrésse jeweils ein eindeutiger mathematischer
Zusammenhang bestehen muss. Da diese Bedin-
gung aber immer nur flr bestimmte einzelne Para-
meter in einer bestimmten Spinnerei und keines-
falls allgemein gilt, kdnnen bei den bekannten Sy-
stemen nur sehr wenige Parameter flr die Produk-
tionssteigerung herangezogen werden, so dass
auch die Einflussmd&glichkeit auf die Produktion
und somit auch die Md&glichkeit von deren Steige-
rung nur relativ gering ist.

Durch die Erfindung soll nun ein System zur
Produktionssteigerung von Spinnereimaschinen an-
gegeben werden, das eine verbesserte Beeinflus-
sung der Produktion ermdglicht und bei dem fiir
die Gewinnung der Regelgrossen eine grdssere
Anzahl von Parametern verwendet werden kann.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaiss dadurch
gelost, dass in die Regelung weitere, insbesondere
nicht oder nur schwer messbare, Parameter ein-
gebbar sind, und dass diejenigen Parameter, die
keinen eindeutigen mathematischen Zusammen-
hang mit der jeweiligen Regelgr&sse aufweisen,
mittels einer Fuzzy-Logik in die Regelung einbezo-
gen sind.

Der wesentliche Unterschied der Fuzzy-Logik
zur fraditionellen Regelungstechnik liegt darin, dass
die erstere kein Modell des zu regelnden Prozes-
ses bendtigt, und dass die Parameter nicht nur
einen einzigen definierten Wert, sondern mehrere
unscharfe Mengen, die sogenannten Fuzzy-Sets,
aufweisen.

Das erfindungsgemésse System hat somit zwei
wesentliche Vorteile: Einerseits miissen nicht alle
Parameter als mathematisch definierte Funktion der
Regelgréssen vorliegen, und andererseits missen
auch nicht alle Parameter zwingend mit einer Sen-
sorik messbar sein. Beide Vorteile fiihren dazu,
dass dem System auch vom Bedienungspersonal
wahrgenommene Parameter eingegeben werden
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kdnnen, und das bedeutet wiederum eine betricht-
liche Erweiterung der Palette der verwendbaren
Parameter.

Im folgenden wird die Erfindung anhand eines
Ausfihrungsbeispiels und der Zeichnungen ndher
erldutert; es zeigt:

Fig. 1 den Aufbau eines erfindungsgemis-
sen Regelsystems,

Fig. 2 ein Diagramm mit Fuzzy-Sets; und

Fig. 3 eine grafische Darstellung der Rege-

lung der Drehzahl einer Ringspinnma-
schine anhand der Fadenbruchzahl.

Fig. 1 zeigt eine Blockbilddarstellung eines Re-
gelsystems fir eine Ringspinnmaschine RS, wobei
das Regelsystem vorzugsweise auf dem bekannten
Datensystem USTER RINGDATA (USTER - einge-
tragenes Warenzeichen der Zellweger Uster AG)
aufbaut und von diesem bekannte Komponenten
mitverwendet. Diese bekannten Komponenten sind
insbesondere eine sogenannte Maschinenstation
MS, an die die verschiedenen Sensoren flr zu
erfassende Parameter angeschlossen sind, eine
Maschineneingabestation ES flir Dateneingabe, wie
Artikelwechsel, oder Datenangabe, wie Schleich-
spindelbericht, und eine Motoransteuerung MA der
Ringspinnmaschine RS.

Die erwdhnten Sensoren sind beispielsweise
ein pro Maschinenseite vorgesehener und an der
Ringbank entlanggefiihrter Wandersensor, ein Un-
terwindsensor und ein Produktionssensor. Der Pro-
duktionssensor erfasst die Umdrehungen des Aus-
laufzylinders am Streckwerk und liefert Basis-Infor-
mationen Uber Produktionsmengen und Ablieferge-
schwindigkeiten, H3ufigkeit und Dauer ldngerer
Stillstdnde und dergleichen. Mit dem Unterwind-
sensor wird die Unterwindstellung der Ringbank zur
Erfassung der Anzahl und Dauer der Kopsabnah-
men registriert. Der Wandersensor ist einmal pro
Maschinenseite vorgesehen und wird an der Ring-
bank entlanggefiihrt. Er erfasst dabei berlihrungs-
los die Rotationsbewegung der Ringlaufer und lie-
fert Informationen (iber Fadenbriiche an jeder
Spinnstelle und die mittlere Zeit zu deren Behe-
bung sowie Uber die mittlere Drehzahl der Ringl3u-
fer und somit Uber die Spinnstellen mit zu geringer
Drehzahl.

Die Maschinenstation MS ist Uber eine Leitung
1 an eine beim Datensystem USTER RINGDATA
auch als Zentraleinheit bezeichnete Steuerstufe ST
angeschlossen, in der unter anderem die Uber die
Leitung 1 von der Maschinenstation MS erhaltenen
Informationen Uber die messbaren Parameter zu
Regelgréssen verarbeitet werden. Die bisher be-
schriebene Konfiguration des Regelsystems ist aus
dem USTER News Bulletin Nr. 27 vom August
1979 "Die Erfassung der Fadenbriiche in der
Ringspinnerei" bekannt. Der Wandersensor ist aus-
serdem in der CH-A-601 093 (= US-A-4,122,657)
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beschrieben.

Die Motoransteuerung MA erhilt auf einer Lei-
tung 2 eine Stellgrésse, zur Verstellung des An-
triebs der Ringspinnmaschine RS anhand der in
der Steuerstufe ST gewonnenen Regelgr&ssen.
Wesentlich an dem in Fig. 1 dargestellten Regelsy-
stem ist nun der Umstand, dass die Steuerstufe ST
nicht nur Informationen Uber die messbaren Para-
meter, sondern auch Informationen Uber nicht
messbare Parameter erhilt, und dass auch die
letzteren Parameter bei der Gewinnung der Regel-
gr&ssen berlicksichtigt werden. Die Steuerstufe ST
erhilt die Informationen Uber die messbaren Para-
meter von den an die Maschinenstation ange-
schlossenen Sensoren und die Informationen Uber
nicht messbare Parameter von der mit der Maschi-
nenstation MS Uber eine Leitung 3 verbundenen
Eingabestation ES.

Die fraditionelle Regelungstechnik, seien dies
Zustandsregler, P-Regler (Regler mit Proportional-
anteil, also mit einem Einstellparameter), Pl-Regler
(Regler mit Proportional- und Integralanteil, also mit
zwei Einstellparametern), PID-Regler (Regler mit
Proportional-, Integral- und Differentialanteil, also
mit drei Einstellparametern) oder dergleichen geht
davon aus, dass die Zusammenhinge des zu re-
gelnden Prozesses bekannt und beschreibbar sind
und in einem Modell abgebildet werden kdnnen.
Diese Modellbildung beinhaltet auch Stérgréssen
wie beispielsweise Temperaturdrift, wobei es auch
bekannt ist, die Stérgréssen so in die Regelung zu
integrieren, dass sie sich auf den Regelprozess
nicht negativ auswirken. Aber auch hier muss ein
mathematischer Zusammenhang zwischen Stor-
grésse und Regelgrdsse vorliegen. Ist dies nicht
der Fall, dann wird die Regelung, von Zufillen
abgesehen, versagen.

Auf der anderen Seite ist aber die die Produk-
tion der Ringspinnmaschine wesentlich bestimmen-
de Drehzahl der Spindeln nicht nur von den mit
den erwdhnten Sensoren Uberwachten und gemes-
senen Parametern abhingig, sondern auch von
Einflussgréssen wie beispielsweise Klima, Flug-
staub, Luftflihrung oder auch von subjektiven und
individuellen Parametern des Bedienungspersonals,
wie beispielsweise dessen Arbeitsbelastung. Diese
zusitzlichen Einflussgrossen kann man nach zwei
unterschiedlichen Kriterien in je zwei Klassen ein-
teilen, wobei sich die beiden Gruppen von Klassen
teilweise Uberschneiden k&nnen.

Wenn man als erstes Kriterium die technische
Messbarkeit der Einflussgrossen oder Parameter
wihlt, dann kann man die Parameter in technisch
messbare und in technisch nicht messbare eintei-
len. Nimmt man als Kriterium die Md&glichkeit der
Herstellung eines mathematischen Zusammen-
hangs zwischen Parametern und Regelgrdssen,
dann kann man die Parameter in solche mit und in

10

20

25

30

35

40

45

50

55

solche ohne mathematischen Zusammenhang mit
der betreffenden Regelgrisse einteilen. Das in Fi-
gur 1 dargestellite Regelsystem soll nun ermd&gli-
chen, alle vier genannten Klassen von Parametern
in die Regelung miteinzubeziehen. Dies wird durch
eine Synthese von herkdmmlicher adaptiver Rege-
lung und Fuzzy-Logik erreicht.

Bezliglich der Fuzzy-Logik wird auf die mittler-
weile umfangreiche Literatur zu diesem Thema ver-
wiesen, beispielsweise auf das Buch "Fuzzy Set
Theory and its Applications” von H.-J. Zimmer-
mann, Kluwer Academic Publishers, 1991. Die so-
genannten Fuzzy Sets wurden vor 25 Jahren ein-
gefiihrt, um nicht exakte und unvollstdndige Daten-
sdtze, wie sie in der realen Welt oft auftreten
(Bilder, subjektive Beschreibungen) mathematisch
zu beschreiben. W3hrend die klassische Steue-
rungslogik nur die beiden scharfen Werte Ja oder
Nein, 0 oder 1 aufweist, kennt die Fuzzy-Logik eine
Zugehd&rigkeitsfunktion, die zur Beschreibung der
Zugehd&rigkeit eines Objekts zu einer bestimmten
Menge innerhalb des Bereichs 0 bis 1 beliebige
Werte annehmen kann.

Wenn mit Hilfe der Fuzzy-Set-Theorie Rege-
lungstechnik betrieben wird, dann ist die grundle-
gende Idee dabei die, die Erfahrungen eines
menschlichen Prozessoperateurs in das Design
des Reglers einfliessen zu lassen. Dabei wird aus-
gehend von einem Satz linguistischer Regeln, die
die Kontrolistrategie des Operateurs beschreiben,
ein Regelalgorithmus konstruiert, bei dem die Wor-
te als Fuzzy-Sets definiert sind. Auf diese Weise
k6nnen Erfahrungen und Intuition implementiert
werden und es wird kein Prozessmodell ben&tigt.

Die erwdhnte Synthese der herk&mmlichen
adaptiven Regelung und der Fuzzy-Logik wird kon-
kret durch die folgenden vier Massnahmen bewirkt:

1. Messung der technisch messbaren Parameter

durch Sensoren. Diese Parameter sind bei-
spielsweise die folgenden:

- Lufttemperatur in °C,

- Luftfeuchtigkeit in mg/m3,

- Fadenbruchniveau in Anzahl Fadenbriiche
Pro 1000 Spindelstunden,

- statistisch schlechte Spinnstellen (das sind
diejenigen Spindeln, die statistisch zu viele
Fadenbrliche produzieren, d.h. die um
mehr als 3% vom Mittelwert abweichen),

- Schleicherspindeln (das sind Spindeln mit
deutlich abweichenden Drehzahlen, was zu
einem Drehungsverlust und somit zu ei-
nem verdnderten Garncharakter, insbeson-
dere zu einer geringeren Reisskraft, flhrt),

- elektrisches Feld in V/m, und so weiter.

2. Bekanntgabe der technisch nicht messbaren

Parameter an das System durch Eingabe an der

Eingabestation ES nach dem menschlichen

Empfinden. Derartige Parameter sind beispiels-
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weise gewisse schwer erfassbare klimatische
Faktoren wie die Gewitterneigung (keine, mittle-
re oder starke Gewitterneigung), oder subjektive
Faktoren, wie beispielsweise die Arbeitsbela-
stung der Bedienungsperson (zu gering, mittel,
zu gross), und so weiter.

3. Einbezug derjenigen Parameter, bei denen
ein mathematischer Zusammenhang zur Regel-
gr&sse hergeleitet werden kann, in die Regelung
durch konventionelle Regelalgorithmen.

4. Einbezug derjenigen Parameter, bei denen
ein mathematischer Zusammenhang zur Regel-
gr&sse nicht hergeleitet werden kann, in die
Regelung mittels Fuzzy-Logik.

Schliesslich ist das Regelsystem so konzipiert,
dass weitere, heute noch nicht bekannte Parameter
definiert werden k&nnen, seien diese technisch
messbar oder technisch nicht messbar. Ausserdem
kann in das Regelsystem eingegeben werden, wel-
che Beziehung zwischen Parameter und Regel-
gr&sse erwartet wird.

Die praktische Umsetzung dieser vier Mass-
nahmen erfolgt in den Schritten Bestimmung der
Parameter, Definition der Parameter und von deren
Beziehung zur Regelgrésse und schliesslich Aus-
wertung der Beziehungen. Die Bestimmung der
technisch messbaren Parameter erfolgt analog wie
beim USTER RINGDATA, das heisst, dass diese
Parameter durch Sensoren automatisch gemessen
und an das Regelsystem weitergegeben werden.
Beispielsweise werden Fadenbriiche durch den
schon erwdhnten Wandersensor erfasst, der an je-
der Spindel die Lauferdrehzahl misst und eine Liu-
ferdrehzah!l von null Umdrehungen pro Zeiteinheit
als Fadenbruch interpretiert. Der Wandersensor er-
fasst also die Spindeldrehzahl und die Fadenbri-
che und liefert die entsprechenden Daten an die
Maschinenstation MS, von wo sie Uiber die Leitung
1 in die Steuerstufe ST und damit in das Prozess-
leitsystem gelangen.

Technisch nicht oder nur mit viel Aufwand
messbare Parameter werden zuerst mit einem Na-
men versehen und anschliessend definiert. So ist
beispielsweise Gewitterneigung der Name fir die
Wahrscheinlichkeit des Aufziehens eines Gewitters.
Sie ist von verschiedenen Faktoren abhdngig, unter
anderem von der allgemeinen Wetterlage, dem
Luftdruck, dem &rtlichen elektrischen Feld, der 6rt-
lichen lonisation der Luft, und so weiter. Zur Defini-
tion der Gewitterneigung werden beispielsweise
alle Bedienungspersonen einer Spinnerei befragt,
welche Gewitterneigung sie subjektiv empfinden,
und es wird der Grad der empfundenen Gewitter-
neigung einer von drei Klassen (keine, mittlere oder
starke Gewitterneigung) zugeordnet. Diese Aussa-
gen werden mit der durch Angaben von meteorolo-
gischen Fachleuten objektivierten Gewitterneigung
verglichen und es werden die genannten drei Klas-
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sen in der aus Fig. 2 ersichtlichen Art zusammen-
gestellt. Dabei ist jede Klasse zum Beispiel ein
trapezférmiges Fuzzy-Set, mit der Gewitterneigung
GN auf der Abszisse und mit der Gewichtung G auf
der Ordinate. Typisch flir diese Sets ist, dass Ueb-
erlappungsbereiche der einzelnen Zustinde exi-
stieren, in denen eindeutigen Werten der Gewitter-
neigung auf der x-Achse mehrere Zustdnde zuge-
ordnet werden kdnnen.

Bei dem in Fig. 1 dargestellten Regelsystem ist
zwischen der Steuerung ST und der Motoransteue-
rung MA ein Fuzzy-Controller FC angeordnet. Die-
ser besteht aus einer Regelbasis 4 und einer Inter-
ferenzmaschine 5 flir die Prdmissen und aus einem
Aktionsinterface 6 flir die Schlussfolgerungen.
Streng genommen ist auch die als Bedienungsin-
terface wirkende Eingabestation ES Bestandteil des
Fuzzy-Controllers FC.

Der Entwurf des Fuzzy-Controllers FC wird
grob in folgenden Schritten vollzogen:

- Definition aller Eingangs- und Ausgangsvari-
ablen

- Definition der unscharfen Mengen fiir die lin-
guistischen Variablen, die die Ein- und Aus-
gangsgréssen reprdsentieren. Linguistische
Variable sind Wdrter und Ausdriicke der Um-
gangssprache oder einer natlrlichen Spra-
che; beim Beispiel von Fig. 2 heisst die lin-
guistische Variable "Gewitterneigung”. Diese
Variable soll als Werte die natlrlichsprachi-
gen Ausdricke (keine, mittlere, starke) an-
nehmen k&nnen, wobei diese Ausdrlicke Na-
men flUr die in Fig. 2 dargestellten Fuzzy-Sets
sind.

- Aufstellen der Regeln

- Festlegung der Interferenzmaschine. Die mei-
sten kommerziellen Systeme erlauben die
Wahl zwischen dem Minimum- und dem Al-
gebraic-Produkt-Operator. Der Minimum-Ope-
rator ist der Operator flir den Durchschnitt
von zwei Fuzzy-Sets, der Algebraic-Produki-
Operator ist ein Operator aus der Klasse der
T-Normen, das sind zweiwertige Funktionen
aus dem Bereich [0,1] x [0,1], die unter ande-
rem monoton sind und das Kommutativ- und
das Assoziativgesetz erflillen.

- Definition der Berechnung der scharfen Aus-
gangsgrdssen

- Optimierung des Reglerverhaltens.

Wie schon erwdhnt wurde, wird bei dem in Fig.
1 dargestellten Regelsystem bei der Definition der
Eingangsvariablen und deren Beziehung zur Regel-
gr&sse zwischen eindeutig beschreibbaren und
nicht mathematisch beschreibbaren Beziehungen
unterschieden. Eindeutig beschreibbare Beziehun-
gen sind die Fadenbriiche und das Klima.

Die Regulierung der Drehzahl anhand der Fa-
denbriiche ist eine adaptive Regelung, wobei dem
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System folgende Parameter eingegeben werden
kdnnen:
- Einstellung des Soll-Fadenbruchniveaus
- Einstellung, ab welcher Abweichungsgrfsse
des Fadenbruchniveaus reguliert werden soll
- Berlicksichtigung der Ausreisser- und/oder
der Schleicherspindeln
- Berlicksichtigung aller anderen Einflusspara-
meter anhand des Wahrheitsgrades der Re-
geln
- Einstellung des Schleppintervalls (= zu be-
obachtendes Zeitfenster flir die Messgrésse)
- Einstellung der Drehzahlverdnderung pro Re-
gelschritt.

Die Regulierung der Drehzahl anhand der Kii-
madaten ist grundsitzlich eine Zustandsregelung,
die durch Berlicksichtigung der Wahrheitsgrade
der anderen Einflussparameter zur adaptiven Rege-
lung erweitert ist. Im System bereits integriert ist
eine Tabelle der Verspinnbarkeit von Garnen in
Abhidngigkeit von Temperatur und Luftfeuchtigkeit;
die folgenden Parameter k&nnen dem System mit-
geteilt werden:

- Garnmummer

- Anpassung der im System integrierten Tabel-
le der Verspinnbarkeit von Garnen in Abhidn-
gigkeit von Temperatur und Luftfeuchtigkeit

- Einstellung, ab welcher Abweichungsgrfsse
des Klimas (Temperatur und Luftfeuchtigkeit)
reguliert werden soll

- Einstellung der Drehzahlverdnderung pro Re-
gelschritt.

Neben den eindeutig beschreibbaren Bezie-
hungen kennt das Regelsystem noch die folgenden
Beziehungen zwischen den einzelnen Einflussgrds-
sen (Eingangsvariablen) und der Regelgr&sse:

a. Je grOsser die Einflussgr&sse, desto kleiner
die Regelgrdsse,
b. je kleiner die Einflussgrisse, desto grésser
die Regelgrdsse,
c. je kleiner die Einflussgrdsse, desto kleiner die
Regelgrésse,
d. je grosser die EinflussgrOsse, desto grosser
die Regelgrdsse,
e. alle Kombinationen von a bis d verknlipft mit
allen Einflussgrossen.
Weiter kann dem System der zu erwartende Wahr-
heitsgrad der Beziehungen eingegeben werden,
wodurch eine kontinuierliche Anpassung des Sy-
stems anhand von Erfahrungswerten erfolgt.

Fir die Auswertung der Beziehungen werden
dem Systen Grenzwerte flir die Drehzahlen einge-
geben, innerhalb derer sich die Regelung bewegen
darf (minimale unter maximale obere Drehzahl).
Ausserdem wird bei der Auswertung die eingege-
bene Drehzahlverdnderung, d.h. die Absenkung
oder Steigerung der Drehzahl, pro Regelschritt und
pro Erfassungsgrésse verwendet.
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Bei den Fadenbrlichen erfolgt bei Ueber- oder
Unterschreiten des Soll-Fadenbruchniveaus iber
die Beobachtungsdauer des Schleppintervalls die
Drehzahlregulierung schrittweise innerhalb des zu-
ldssigen Drehzahlintervalls unter Beriicksichtigung
und Nachflihrung des Wahrheitsgrades.

Fig. 3 zeigt eine grafische Darstellung der Re-
gelung der Drehzahl einer Ringspinnmaschine an-
hand der Fadenbruchzahl. In der oberen Hilfte der
Figur ist die Drehzahl D (in Umdrehungen pro
Minute) und in der unteren Hilfte ist die Faden-
bruchrate FDB (in Anzahl Fadenbriiche pro tausend
Spindellaufstunden) jeweils Uber der Zeit t aufge-
tragen. Ausserdem sind die zuldssige maximale
obere Drehzahl Do, die zuldssige minimale untere
Drehzahl Du, das Soll-Fadenbruchniveau FBs so-
wie symmetrisch zu diesem liegende, jeweils um
5% beabstandete Grenzen fiir die Abweichungen
der Fadenbruchrate eingezeichnet.

Darstellungsgemdiss 13uft die Ringspinnmaschi-
ne zum Zeitpunkt t1 mit einer Drehzahl Dy, wobei
die Fadenbruchrate knapp oberhalb des Soll-Fa-
denbruchniveaus FBg liegt. Zum Zeitpunkt > Uber-
schreitet die Fadenbruchrate die Grenze FBs+5%,
worauf die Drehzahl um den eingestellten Betrag
abgesenkt wird. Da die Fadenbruchrate aber weiter
steigt und beim Zeitpunkt tz die Grenze FBs+10%
Ubersteigt, und da auch die Zeit t>-t1 grosser als
das eingestellte Schleppintervall ist, wird zu diesem
Zeitpunkt die Drehzahl D erneut um den eingestell-
ten Betrag abgesenkt, und so weiter.

Beim Einflussfaktor Klima (Lufttemperatur, Luft-
feuchtigkeit) erfolgt die Regelung analog wie bei
den Fadenbriichen. Bei Ueber- oder Unterschreiten
der Soll-Temperatur oder der Soll-Feuchtigkeit wird
die Drehzahl schrittweise innerhalb des zuldssigen
Drehzahlintervalls gedndert.

Bei den nicht mathematisch beschreibbaren
Beziehungen erfolgt die Drehzahlregulierung an-
hand der eingegebenen Regeln a bis e, wobei die
Berechnung der Ausgangsgréssen vorzugsweise
mittels Schwerpunktbildung (CoA - Center of Area)
oder Bildung des Hd&chstwertmittels (MoM - Mean
of Maximum) erfolgt.

Patentanspriiche

1. System zur Produktionssteigerung von Spinne-
reimaschinen, mit Sensoren zur Messung von
Parametern, welche die Produktion beeinflus-
sen, und mit einer Regelung zur Ableitung von
Regelgréssen aus diesen Parametern und zur
Bildung von Stellgréssen flir die Spinnereima-
schine aus den gewonnenen Regelgrdssen,
wobei diejenigen Parameter, die einen eindeu-
tigen mathematischen Zusammenhang mit der
jeweiligen Regelgrosse aufweisen, durch kon-
ventionelle Algorithmen in die Regelung einbe-
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zogen sind, dadurch gekennzeichnet, dass in
die Regelung weitere, insbesondere nicht oder
nur schwer messbare, Parameter eingebbar
sind, und dass diejenigen Parameter, die kei-
nen eindeutigen mathematischen Zusammen-
hang mit der jeweiligen Regelgrésse aufwei-
sen, mittels einer Fuzzy-Logik in die Regelung
einbezogen sind.

System nach Anspruch 1, dessen Regelung
eine an die Sensoren angeschlossene Steuer-
stufe und eine mit den Stellgréssen beauf-
schlagte Ansteuerung flir die Spinnereimaschi-
ne (RS) aufweist, dadurch gekennzeichnet,
dass zwischen Steuerstufe (ST) und Ansteue-
rung (MA) ein Fuzzy-Controller (FC) angeord-
net ist.

System nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass in den Fuzzy-Controller (FC) die
nicht messbaren Parameter nach dem
menschlichen Empfinden eingegeben werden,
wobei diese Eingabe in Form von Fuzzy-Sets
mit verschiedenen Werten erfolgt.

System nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die genannten nicht messbaren
Parameter durch Umwelt- oder Umgebungsfak-
toren und/oder durch das Bedienungspersonal
subjektiv festgestellte Faktoren gebildet sind.

System nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die genannten nicht messbaren
Parameter durch die Gewitterneigung und/oder
durch die Arbeitsbelastung des Bedienungs-
personals gebildet sind.

System nach einem der Anspriiche 1 bis 5, bei
welchem die gewonnenen Stellgrdssen auf den
Antrieb der Spinnereimaschine wirken und de-
ren Drehzahl beeinflussen, dadurch gekenn-
zeichnet, dass flr den jeweiligen Parameter
Sollwerte und flir die Drehzahl ein zuldssiges
Intervall vorgegeben wird, und dass die Regu-
lierung der Drehzahl in diskreten Schritten er-
folgt.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

10



EP 0 634 507 A1

FC

\

FUZZY -
| CONTROLLER | REGELBASIS

>™{INTERFERENZ-] :
MASCHINE
6 ' ST
/
AKTIONS - |
INTERFACE STEUERUNG
4 i ) 1
1~
MOTOR- s
ANSTEUERUNG
{—J 3 MSS
MASCHINEN -
RINGSPINNMASCHINE STATION
EINGABE -
STATION
/ e
RS ES

q



EP 0 634 507 A1

G
100°%
NN |
keine mittel stark”)
50°/6
0% \ £
GN
FIG. 2
| D
Do
D, [
Dy n
FDB
FBsF = t————">CT1————————1 AT T —
S
t




EPO FORM 1503 03.82 (P04C03)

9

Europdisches
Patentamt

EUROPAISCHER RECHERCHENBERICHT

Nummer der Anmeldung

EP 94 11 0331

EINSCHLAGIGE DOKUMENTE
Kategorie| Kennzeichnung des Dokuments mit Angabe, soweit erforderlich, Betrifft KLASSIFIKATION DER
der mafBigeblichen Teile Anspruch ANMEIDUNG (Int.CL6)
A,D |USTER NEWS BULLETIN, 1 DO1H13/32
Nr.27, August 1979
Seiten 1 - 15
ZELLWEGER USTER 'Die Erfassung der
Fadenbriiche in der Ringspinnerei’
* das ganze Dokument *
A TOSHIRO TERANO, KIYOJI ASAI, MICHIO SUGENO|1
'fuzzy systems theory and its
applications’
1991 , ACADEMIC PRESS, INC. HARCOURT BRACE
JOVANIVICH , BOSTON
Chapter 11.2 und 11.3
* Seite 174 - Seite 185; Abbildung 11.17 *
A FIRST INTERNATIONAL CONFERENCE ON 1
INTELLIGENT SYSTEMS ENGINEERING, 19.-21.
AUGUST 1992, EDINGBURGH
Seiten 244 - 249
M.F.YEUNG, K.W.SUM 'An on-1ine intelligent
control scheme for tension control' RECHERCHIERTE
* da s ganze DOkUment * SACHGEBRIETE (Int.CL6)
- DO1H
A EP-A-0 548 023 (MASCHINENFABRIK RIETER AG)|1
* das ganze Dokument *
A,P | EP-A-0 553 483 (RIETER INGOLSTADT 1-6
SPINNEREIMASCHINENBAU AG)
* das ganze Dokument *
Der vorlicgende Recherchenbericht wurde fiir alle Patentanspriiche erstellt
Recherchenort AbschiuBdatum der Recherche Prilfer
DEN HAAG 19. Oktober 1994 Tamme, H-M
KATEGORIE DER GENANNTEN DOKUMENTE T : der Erfindung zugrunde liegende Theorien oder Grundsitze
E : dlteres Patentdokument, das jedoch erst am oder
X : von besonderer Bedeutung allein betrachtet nach dem Anmeldedatum vertffentlicht worden ist
Y : von besonderer Bedeutung in Verbindung mit einer D : in der Anmeldung angefiihrtes Dokument
anderen Veriffentlichung derseiben Kategorie L : aus andern Griinden angefijhrtes Dokument
A : technologischer Hintergrund
O : nichtschriftliche Offenbarung & : Mitglied der gleichen P: familie, iibereinsti
P : Zwischenliteratur Dokument




	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht

