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(54) Fadenleitvorrichtung fiir Schifflistickmaschine

(57)  Die Fadenleitvorrichtung weist einen stationa-
ren Fadenleiter (14) in Form einer Oese und einen gros-
sen Fadenleiter (15) auf. Beim Einfadeln muss daher
der Faden nicht mehr unter einem als Stange ausgebil-
deten kleinen Fadenleiter hindurchgeschlauft werden,
sondern kann leicht durch den Schlitz (17) eingehangt
werden. Auch sorgt die Oese (14) flr die seitliche Fih-

rung des Fadens. Der grosse Kadenleiter (15) wird
wahlweise durch eine der Bewegungskurven
(G1,G2,G3...) gesteuert. Diese Kurve ist das Ergebnis
der Ueberlagerung der Bewegungskurve (K1,K2,K3...),
die bei bekannten Maschinen der bewegliche kleine Fa-
denleiter ausfihrt, auf die Bewegungskurve (G), die bei
bekannten Maschinen der grosse Fadenleiter ausfiihrt.
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Beschreibung

Die Erfindung betrifft eine Fadenleitvorrichtung fir
eine Schifflistickmaschine, mit einem kleinen und einem
grossen Fadenleiter fir den von der Spule zur Nadel
fahrenden Vorderfaden, einem ersten Steuerorgan,
welches der Bewegung des grossen Fadenleiters dient,
und einem zweiten Steuerorgan, mit welchem die Stér-
ke des Fadenanzugs eingestellt werden kann.

Auch bei den bekannten modernen Schifflistickma-
schinen findet bei der Fadenleitvorrichtung ein Prinzip
Anwendung, das bereits rund hundert Jahre alt ist. So
zeigt beispielsweise das amerikanische Patent 831 046
die Z-férmige Flhrung des Fadens uber den bewegli-
chen kleinen Fadenleiter zum beweglichen grossen Fa-
denleiter und von dort zur Nadel. Der kleine und der
grosse Fadenleiter werden durch Stangen gebildet. Je-
de dieser Stangen wird durch mindestens zwei Hebel
getragen, die auf einer Welle sitzen, die durch eine Kur-
venscheibe gesteuert wird. Es ist also eine Kurven-
scheibe flr den kleinen Fadenleiter und eine Kurven-
scheibe fur den grossen Fadenleiter vorgesehen. Eine
Justiervorrichtung erméglicht es, die Bewegung des
kleinen Fadenleiters zu justieren, um die Starke des Fa-
denanzugs einzustellen.

Wie bereits erwahnt, haben der kleine und der gros-
se Fadenleiter bei den bekannten Schifflistickmaschi-
nen die Form von Stangen. Entsprechend der Vielzahl
der arbeitenden Nadeln-es kénnen Uber 1000 sein -
l&uft somit eine entsprechende Vielzahl von Faden tber
diese Stangen. Beim Einfadeln der Nadeln muss jeder
Faden unter der ersten Stange, welche den kleinen Fa-
denleiter bildet, hindurchgeflihrt und Uber die zweite
Stange, welche den grossen Fadenleiter bildet, gezo-
gen und in das Oehr der Nadel eingefiihrt werden. Ins-
besondere das Durchschlaufen des Fadens unter dem
kleinen Fadenleiter ist zeitaufwendig und verlangt ge-
schickte Hande. Die Ausbildung des kleinen Fadenlei-
ters als Stange hat auch den Nachteil, dass eine sichere
Fadenflihrung nicht gewahrleistet ist. Es besteht die Ge-
fahr, dass sich die Faden von nicht arbeitenden Nadeln
mit Faden der arbeitenden Nadeln verwickeln, da die
Stangen keine seitliche Fihrung der Faden gewahrlei-
sten. Die Verwendungder liblichen Fadenleiter hat auch
den grossen Nachteil, dass sich die Bewegungsfehler
der beiden Fadenleiter summieren. Dies ist besonders
bei langen Maschinen ein Problem. Wegen der Torsion
der Antriebswellen ist insbesondere bei hohen Touren-
zahlen die Bewegung der Fadenleiter nicht Uber den
ganzen Bereich der Maschine gleichméssig. Die Faden
werden daher nicht Uber die ganze Maschinenlange
gleich stark angezogen. Darunter leidet dann das Stick-
bild.

Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
eine Fadenleitvorrichtung zu schaffen, welche die be-
schriebenen Nachteile der altbekannten und immer
noch gebrduchlichen Fadenleitvorrichtungen vermei-
det. Insbesondere sollen Bewegungsfehler der Faden-
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leiter reduziert und das Stickbild verbessert werden. Die
Fadenfihrung, die sogenannte "Sortierung", soll ver-
bessert werden. Auch soll der Einfadelvorgang verein-
facht werden.

Erfindungsgemass wird dies durch eine Fadenleit-
vorrichtung der eingangs erwdhnten Gattung dadurch
erreicht, dass der kleine Fadenleiter stationar ist und
dass Mittel vorgesehen sind, welche die vom zweiten
Steuerorgan erzeugte Bewegung der vom ersten Steu-
erorgan erzeugten Bewegung Uberlagern und dem
grossen Fadenleiter Gbertragen.

Die erfindungsgemasse Fadenleitervorrichtung hat
den Vorteil, dass der kleine Fadenleiter nicht mehr be-
wegt werden muss. Da somit nur noch der grosse Fa-
denleiter bewegt wird, entfallt die mégliche Summierung
von Bewegungsfehlern. Dies flihrt zu einem gleichmés-
sigeren Stickbild Uber die ganze Lange der Maschine.
Es sind sogar héhere Drehzahlen der Maschine még-
lich, ohne dass das Stickbild wesentlich beeintrachtigt
wird. Die Erfindung erlaubt so im Vergleich zu den be-
kannten Maschinen eine Produktionssteigerung ohne
Qualitdtseinbusse. Es kommt auch weniger zu einem
Fadenbruch. Es sind weniger Teile als bisher notwen-
dig, und es ist auch weniger Masse zu bewegen.

Es ware méglich, den kleinen Fadenleiter wie bis-
her als eine Stange auszubilden. Da aber der kleine Fa-
denleiter nicht mehr bewegt werden muss, sondern sta-
tionar ist, kann er durch eine Oese gebildet werden. Es
ist also fur jeden Faden eine Oese zum Einhangen vor-
gesehen. Dies hat den Vorteil, dass beim Einfadeln der
Faden nicht mehr unter einer Stange hindurchgezogen
werden muss. Der Faden kann vielmehr iber den gros-
sen Fadenleiter hinweg zur Nadel geflihrt und eingeféa-
delt werden, worauf dann der Faden mit den Fingern
erfasst und an der Oese eingehangt werden kann. Die-
ses Einhangen ist ein einfacher und rasch durchfiihrba-
rer Vorgang. Die Ausbildung des kleinen Fadenleiters
als Oese sorgt auch fiir eine gute Fadenfiihrung.

Vorteilhaft wird ein Hebelsystem zur Ueberlagerung
der vom zweiten Steuerorgan erzeugten Bewegung auf
die vom ersten Steuerorgan bewirkien Bewegung vor-
gesehen. Dies ermdglicht eine kostengiinstige Realisie-
rung der gewlnschten Ueberlagerung der Bewegun-
gen. Das Hebelsystem kann aus zwei Hebelparallelo-
grammen bestehen. Die Anordnung ist dabei zweck-
massigerweise so, dass das erste Steuerorgan auf ein
erstes Hebelparallelogramm einwirken kann, dass das
zweite Steuerorgan auf ein zweites Hebelparallelo-
gramm einwirken kann, dass das erste und das zweite
Hebelparallelogramm einen gemeinsamen Hebel auf-
weisen, und dass das zweite Hebelparallelogramm mit
dem grossen Fadenleiter verbunden ist.

Die Erfindung lasst sich auch mit elektronischen
Mitteln realisieren. So sieht die Erfindung eine Faden-
leitvorrichtung fiir Schifflistickmaschinen vor, mit einem
grossen Fadenleiter fir den von der Spule zur Nadel
fihrenden Vorderfaden, einem ersten Steuerorgan,
welches der Bewegung des grossen Fadenleiters dient,
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und einem zweiten Steuerorgan, mit welchem die Stér-
ke des Fadenzugs eingestellt werden kann und dadurch
gekennzeichnet ist, dass das erste Steuerorgan ein Si-
gnalgenerator zur Erzeugung eines ersten Bewegungs-
kurvensignals ist, dass das zweite Steuerorgan ein Si-
gnalgenerator zur Erzeugung eines zweiten Bewe-
gungskurvensignals entsprechend dem gewilinschten
Fadenanzug ist, dass ein Winkelmesser zur Steuerung
der Signalgeneratoren entsprechend der Drehstellung
der Antriebswelle vorgesehen ist, dass die Ausgange
der Signalgeneratoren an eine Addierschaltung ange-
schlossen sind, um die beiden Bewegungskurvensigna-
le zu addieren, und dass der Ausgang der Addierschal-
tung an die Motorsteuerung flr einen Antriebsmotor fir
den grossen Fadenleiter angeschlossen ist.

Ein Ausflhrungsbeispiel wird nun unter Bezugnah-
me auf die Zeichnung beschrieben. Es zeigt:
Fig. 1a-f Stichbildungsvorgang in sechs Phasen
bei einer Schifflistickmaschine geméass
dem Stand der Technik,

die drei Grundformen des Stichs im Zwei-
fadensystem, namlich,

Fig. 2

a) starker Anzug des Vorderfadens
b) gleicher Anzug von Vorderfaden
und Hinterfaden
¢) schwacher Anzug des Vorderfa-
dens,
Fig. 3 die far die verschiedenen Stichbildungen
notwendigen Bewegungskurven des klei-
nen Fadenleiters und die Bewegungskur-
ve des grossen Fadenleiters sowie die er-
findungsgeméasse Ueberlagerung der Be-
wegungskurven,
Fig. 4 ein Ausfihrungsbeispiel der erfindungs-
gemassen Fadenleitvorrichtung,
Fig. 5 ein Hebelsystem zur Ueberlagerung von
zwei Bewegungen zur Erzielung von Ue-
berlagerungskurven geméss Figur 3 und
Fig. 6 eine schematische Darstellung einer
elektronischen Steuerung fiir eine Faden-
leitvorrichtung mit stationdrem kleinem
Fadenleiter.

In Figur 1 wird der Stichbildungsvorgang bei einer
Schifflistickmaschine in sechs Phasen dargestellt. Die-
se Darstellung stammt aus dem Werk von Schéner,
"Spitzen, Enzyklopadie der Spitzentechniken", Leipzig,
1980, Seiten 320/321. Der Vorderfaden 11, auch Nadel-
faden genannt, fihrt von der Fadenspule 12 Uber das
Sperrwerk 13 zum kleinen Fadenleiter 14 und von dort
Uber den grossen Fadenleiter 15 zur Nadel 16. Der Hin-
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terfaden 21, der von der Bobine 22 im Schiffchen 23 ge-
liefert wird, wird bei der Stichbildung durch eine Schlau-
fe 24 des Vorderfadens 11 durchgefiihrt und von diesem
festgezogen.

Das Festziehen kann unterschiedlich stark erfol-
gen, wie dies in Figur 2 dargestellt wird. Die Anordnung
von Vorderfaden 11 und Hinterfaden 21 in Fig. 2 ent-
spricht der Anordnung, wie sie beim Sticken mit der Ma-
schine gemass Figur 4 erzielt wird, wo sich die Nadel
16 auf der linken Seite der Stoffbahn 20, auch Stickbo-
den genannt, befindet.

In Figur 2a erfolgte ein starker Anzug des Vorder-
fadens 11. Beim Stich geméass Figur 2b ist der Anzug
von Vorderfaden 11 und Hinterfaden 21 gleich stark.
Beim Stich von Figur 2c jedoch ist der Anzug des Hin-
terfadens 21 starker als jener des Vorderfadens 11.

Bei den bekannten Stickmaschinen kann die An-
zugsstarke des Vorderfadens eingestellt werden. Die
Einstellung bewirkt eine Veranderung der Bewegungs-
kurve des kleinen Fadenleiters.

In Figur 3 sind drei Bewegungskurven des kleinen
Fadenleiters K1, K2, K3 dargestellt. Je weiter der kleine
Fadenleiter 14 gegen den Stickboden 20 hin schwingt,
desto mehr Faden 11 wird von der Spule 12 abgezogen.
In Figur 3ist auch die Kurve G des grossen Fadenleiters
15 dargestellt. Wenn dieser sich gegen den Stickboden
20 hin bewegt (Figur 1c¢), gibt er Faden 11 frei fur die
Bildung der Schlaufe 24. Bewegt sich dann der grosse
Fadenleiter 15 ruckartig vom Stickboden weg in die Stel-
lung von Figur le, so zieht er den Vorderfaden 11 an. Je
nachdem der kleine Fadenleiter 14 in der Phase von Fi-
gur 1b wenig oder mehr Faden von der Spule abgezo-
gen hat, wird der Vorderfaden straff (Figur 2a) oder we-
niger straff (Figur 2b oder 2¢) angezogen.

Beim bekannten Stand der Technik bewegen sich
der kleine Fadenleiter 14 und der grosse Fadenleiter 15
entsprechend den Kurven K1, K2, K3 und G (Figur 3).

Im Gegensatz zum bekannten Stand der Technik ist
jedoch gemass der Erfindung der kleine Fadenleiter 14
(Figur 4) stationér. Dies ist deshalb méglich, weil der
grosse Fadenleiter 15 nicht die Bewegung gemass der
Kurve G ausfihrt, sondern eine Bewegung die einer der
Kurven G1, G2 oder G3 entspricht. Diese Kurven wer-
den dadurch erhalten, dass der Bewegungskurve G ei-
ne der Kurven K1, K2, ,K83,... liberlagert wird. Dies kann
durch mechanische oder elektronische Mittel 18, 18" er-
folgen (Figuren 5 und 6). Dank der Ueberlagerung muss
der kleine Fadenleiter 14 nicht mehr bewegt werden. Es
ist vielmehr eine stationare Anordnung méglich, wie sie
in Figur 4 dargestellt ist. Der kleine Fadenleiter 14 ist
als Oese ausgebildet, in welche der Vorderfaden 11
durch einen Schlitz 17 leicht eingefihrt werden kann.

In Figur 4 fahrt der Vorderfaden 11 liber den statio-
naren kleinen Fadenleiter 14 und von dort Uber den
grossen Fadenleiter 15, der in drei verschiedenen Stel-
lungen 15, 15' und 15" dargestellt ist. Vom grossen Fa-
denleiter 15 fuhrt der Vorderfaden 11 in Ublicher Weise
zur Nadel 16.
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Der grosse Fadenleiter 15 kann in konventioneller
Weise die Form einer Stange aufweisen, die von zwei
oder mehr Armen 25, welche an der Welle 27 befestigt
sind, getragen wird. Der Antrieb der Welle 27 erfolgt
zweckméssigerweise durch einen Hebelmechanismus,
wie er beispielsweise in Figur 5 dargestellt wird. Die
Welle 27 kdénnte aber auch von einem Motor angetrie-
ben werden, wie dies spater unter Bezugnahme auf Fi-
gur 6 dargestellt werden wird. Dem Antrieb des grossen
Fadenleiters 15 dienen zwei von der Antriebswelle 30
angetriebene Kurvenscheiben 29 und 31. Die Kurven-
scheibe 29 stellt das Steuerorgan fiir den grossen Fa-
denleiter 15 dar. Die Kurvenscheibe 31 ist grundsatzlich
die gleiche Kurve, wie sie bei konventionellen Maschi-
nen zur Bewegung des kleinen Fadenleiters 14 bentzt
wird. Sie stellt also zusammen mit einer Verstelleinrich-
tung 33 ein Steuerorgan dar, mit welchem die Starke
des Fadenanzugs eingestellt werden kann. Die Kurven-
scheibe 29 wirkt auf ein erstes Hebelparallelogramm |
bestehend aus den Hebeln 35, 36 und 37. Die Kurve 31
wirkt Uber die Hebel 39, 41, 43 auf ein zweites Hebel-
parallelogramm Il, das aus den Hebeln 37, 45 und 46
gebildet ist. Der Hebel 46 ist an der Welle 27 befestigt.
Die Hebelparallelogramme | und || haben einen gemein-
samen Hebel 37, an dessen Drehpunkt 49 der Hebel 43
angreift, um der von der Kurvenscheibe 29 bestimmten
Bewegungskurve G eine von der Kurvenscheibe 31 und
der Verstellvorrichtung 33 bestimmte Bewegungskurve
K1, K2 oder K3 zu Uberlagern.

Die Bewegungskurven G1, G2 oder G3 fiir den
grossen Fadenleiter 15 kdnnen statt mit mechanischen
Mitteln auch mit elektronischen Mitteln erzeugt werden.
Wie dies beispielsweise verwirklicht werden kann, zeigt
Figur 6. Ein Winkelmesser 51 liefert ein Signal, das die
Stellung der Antriebswelle 30 der Stickmaschine an-
zeigt. Dieses Signal steuert einen ersten Signalgenera-
tor 53 zur Erzeugung eines ersten Bewegungskurven-
signals G. Das Signal des Winkelmessers 51 steuert
auch einen zweiten Signalgenerator 55 zur Erzeugung
eines zweiten Bewegungskurvensignals K1, K2 oder
K3. Der zweite Signalgenerator ist an eine Einstellvor-
richtung 57 angeschlossen, mit welcher die gewiinschte
Kurve K1, K2 oder K3 gewahlt werden kann. Die Aus-
gange der Signalgeneratoren 53, 55 fiihren zu einer Ad-
dierschaltung 59, um die beiden Bewegungskurven, z.
B. G und K1, zu addieren. Die Addierschaltung 59 ist an
die Motorsteuerung 61 angeschlossen, welche den Mo-
tor 63 zum Antrieb der Welle 27 des grossen Fadenlei-
ters 15 steuert.

Patentanspriiche

1. Fadenleitvorrichtung fir Schifflistickmaschine, mit
einem kleinen und einem grossen Fadenleiter
(14,15) fur den von der Spule (12) zur Nadel fih-
renden Vorderfaden (11), einem ersten Steueror-
gan (29), welches der Bewegung des grossen Fa-
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denleiters (15) dient, und einem zweiten Steueror-
gan (31), mit welchem die Starke des Fadenanzugs
eingestellt werden kann, dadurch gekennzeichnet,
dass der kleine Fadenleiter (14) stationar ist und
dass Mittel (18,18') vorgesehen sind, welche die
vom zweiten Steuerorgan (31) erzeugte Bewegung
(G) der vom ersten Steuerorgan (29) erzeugten Be-
wegung (K1,K2,K3...) Uberlagern und dem grossen
Fadenleiter (15) Ubertragen.

Fadenleitvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der kleine Fadenleiter (14)
durch eine Oese, insbesondere Einhangedse, ge-
bildet ist.

Fadenleitvorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass ein Hebelsystem (18)
zur Ueberlagerung der vom zweiten Steuerorgan
(81) erzeugten Bewegung auf die vom ersten Steu-
erorgan (29) bewirkten Bewegung vornimmt.

Fadenleitvorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass das erste
Steuerorgan (29) auf ein erstes Hebelparallelo-
gramm (I) einwirken kann, dass das zweite Steuer-
organ (31) auf ein zweites Hebelparallelogramm (1)
einwirken kann, dass das erste und das zweite He-
belparallelogramm (1,I1) einen gemeinsamen Hebel
(87) aufweisen, und dass das zweite Hebelparalle-
logramm (1) mit dem grossen Fadenleiter (15) ver-
bunden ist.

Fadenleitvorrichtung fir Schifflistickmaschinen mit
einem grossen Fadenleiter (15) fiir den von der
Spule (12) zur Nadel (16) fiihrenden Vorderfaden
(11), einem ersten Steuerorgan (29), welches der
Bewegung des grossen Fadenleiters (15) dient, ei-
nem kleinen Fadenleiter (14), und einem zweiten
Steuerorgan (31), mit welcher die Stérke des Fa-
denzugs eingestellt werden kann, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der kleine Fadenleiter (14) stationar
ist, dass das erste Steuerorgan (31) ein Signalge-
nerator (53) zur Erzeugung eines ersten Bewe-
gungskurvensignals (G) ist, dass das zweite Steu-
erorgan ein Signalgenerator (55) zur Erzeugung ei-
ner zweiten Bewegungskurvensignals ist, dass ein
Winkelmesser (51) zur Steuerung des Signalgene-
rators (53,55) entsprechend der Drehstellung der
Antriebswelle (30) vorgesehen ist, dass die Aus-
gange der Signalgeneratoren (53,55) an eine Ad-
dierschaltung (59) angeschlossen sind, um die bei-
den Bewegungskurvensignale zu addieren, und
dass der Ausgang die Addierschaltung (59) an die
Motorsteuerung(61) fiir einen Antriebsmotor (63)
fir den grossen Fadenleiter (15) angeschlossen ist.

Fadenleitvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der kleine Fadenleiter (14)
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durch eine Oese, insbesondere Einhangedse, ge-
bildet ist.
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