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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Antriebsanordnung
fir das Webblatt einer Webmaschine nach den Merk-
malen des Oberbegriffs der Patentanspriiche 1, 7 und
10.

[0002] Die Erfindung betrifft einen elektromotorischen
Direktantrieb flir das Webblatt einer Webmaschine. Der
Direktantrieb besitzt einen beweglichen Teil des An-
triebs als Laufer und einen feststehenden Teil als Stan-
der, wobei das Webblatt Gber geeignete Mittel starr mit
dem Laufer des Direktantriebs verbunden ist.

Eine unter dem Aktenzeichen 100 21 520.3-26 erfolgte
DE-Patentanmeldung der Anmelderin ist Gegenstand
eines Direktantriebs fiir das Webblatt einer Webmaschi-
ne. Der elektromotorische Direktantrieb kommt hier
ohne Zwischenschaltung getrieblicher Mittel aus. Als
konstruktive Lésungen sind erstens ein rotatorischer, d.
h. koaxial,weil im wesentlichen rotationssymmetrisch
um die Welle des Webblatts angeordneter Antrieb, so-
wie zweitens ein aus einer Bogenbahn winkelsynchron
mit dem Webblatt schwenkender Linearantrieb offen-
bart, wobei bei diesem Linearantrieb die Drehachse zur
Schwenkbewegung des Webblatts innerhalb der kon-
struktiven Elemente von Webblatt bzw. Webblattantrieb
liegt. Beide Losungen ermdglichen, dass die Webblatt-
welle selbst ein stehendes oder auch bewegliches Teil
ist, um den das Webblatt schwenkt oder, dass die Web-
blattwelle, starr verbunden mit dem Webblatt, um dieses
schwenkt.

Ebenso ist fir beide Lésungen die Méglichkeit vorhan-
den, dass entweder der bewegliche Teil des Antriebs
bestromt wird, wahrend der feststehende Teil Perma-
nentmagnete tragt, oder der bewegliche Teil die Perma-
nentmagnete tragt, wahrend der feststehende Teil be-
stromt wird, oder aber dass zumindest ein Teil sowohl
bestromt wird als auch Permanentmagnete tragt.
[0003] Ferner ist aus dem Dokument JP 59-199841
ein elektromotorischer Direktantrieb flir das Webblatt ei-
ner Webmaschine bekannt, umfassend einen bewegli-
chen Teil des Antriebs als Laufer und einen feststehen-
den Teil des Antriebs als Stander, wobei zwischen dem
Laufer und dem Stander ein hinreichender Luftspalt vor-
handen ist, wobei das Webblatt tGber geeignete Mittel
starr mit dem Laufer verbunden ist und wobei der Direk-
tantrieb als Linearmotor ausgefihrt ist.

[0004] Die bekannten L&sungsvarianten sind auf-
grund der von den Antrieben zu erbringenden hohen
Drehmomente und den hierfir relativ geringen Einbau-
raum, wie er sich aus den jeweils vorgeschlagenen Ein-
bausituationen ergibt, nicht ohne weitere MalRnahmen
technisch umsetzbar. Dies betrifft auch Lésungsvor-
schlage, die dem jeweiligen Antrieb einen gréReren Ein-
bauraum zubilligen, vergréRern sie doch herbei auch
das Massentragheitsmoment bzw. die zu bewegende
Masse und damit wiederum die erforderlichen Drehmo-
mente.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine An-
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triebsanordnung fiir das Webblatt einer Webmaschine
unter optimaler Nutzung des verfugbaren Einbaurau-
mes der Webmaschine zu schaffen und wobei die fir
das Antriebsmoment und die fir die Kraft- und
Leistungsentwicklung aktiven Flachen der Antriebsan-
ordnung vergleichsweise groR sind, ohne dass sich da-
bei die zu bewegenden Massen, bzw. die Massentrag-
heitsmomente in gleicher Weise erhdhen.

[0005] Die Aufgabe wird erfindungsgemaR durch die
Merkmale der Patentanspriiche 1, 7 und 10 geldst.
Danach ist zur Erhdhung der verfiigbaren Luftspaltfla-
che zwischen Laufer (Rotor) und Stander (Stator), be-
zogen auf die Drehachse des Direktantriebes, in koaxia-
ler Folge ein erster Stander vorgesehen, der von einem
Laufer umschlossen ist und ein zweiter Stander ist vor-
gesehen, der den Laufer umschlieBt. Zur Ausfiihrung
der Webblattbewegung ist das Webblatt Gber Stitzen
als geeignete Mittel mit dem wenigstens einen Laufer
starr verbunden.

Wenn die Webblattwelle als Laufer eines elektromotori-
schen Direktantriebs in Form einer Hohlwelle ausgebil-
det ist, so ergibt sich bei der Ausflihrung als Innenlau-
fermotor eine wesentlich gréfRere Luftspaltflache zwi-
schen Laufer und dem Stander und damit eine relativ
grofRe, wirksame Kraft gegentiber einem Innenlaufer-
motor mit einem Vollwellenldufer mit gleichem Massen-
tragheitsmoment.

Gleichzeitig bewirkt ein grof3erer Radius der Hohlwelle
einen groReren Faktor fir das aufzubringende Drehmo-
ment, welches sich als Produkt aus Kraft und Radius
ergibt; so steigt das erzeugbare Drehmoment insge-
samt quadratisch mit dem Radius Welle.

In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist erfindungs-
gemal vorgesehen, in den Innenraum der Hohlwelle ei-
nen weiteren Stander oder ein System von Standern zu
installieren, welches parallel zu dem &ufieren Stander
oder Standersystem ein Drehmoment entwickelt. Das
innere Standersystem, die Webblattwelle als Laufer des
Direktantriebs und das dul3ere Stédndersystem sind da-
mit koaxial beztglich der Dreh- oder Schwenkachse des
Webblatts angeordnet. Der elektromotorische Direktan-
trieb fir das Webblatt bildet damit einen Antrieb in Art
eines "Sandwich-Motors" aus. Die Luftspaltflache die-
ses Antriebs ist damit gegeniiber dem einfachen Innen-
laufermotor zum Rotationspunkt nahezu verdoppelt,
was letztlich auch fur das erzeugbare Drehmoment gilt.
Als Motorprinzip kommt der den Gegenstand der ein-
gangs genannten DE-Patentanmeldung betreffende
Synchron-Servomotor mit Permanentmagneten auf
dem Laufer in Frage.

Erfindungsgemal kann jedoch der speziell fur die ge-
nannte koaxiale Schichtung zweier Stander bzw. Stan-
dersysteme um ein Laufer bzw. Laufersystem pradesti-
nierte TransversalfluBmotor, vorzugsweise lauferseitig
ebenfalls mit Permanentmagneten bestlickt, als Web-
blattantrieb vorgesehen sein. Ebenso kann erfindungs-
gemaf der Gleichstrommotor, aufgrund der hohen er-
reichbaren Dynamik, und der Reluktanzmotor, aufgrund
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der ebenfalls hohen erreichbaren Dynamik und des ein-
fachen Aufbaus, als Motorprinzip vorgesehen sein. In
einer weiteren Ausfihrungsform sind erfindungsgeman
Stander und Laufer des Direktantriebs bogenférmig
ausgebildet und zwar derart, dass konstruktiv auf die
Drehachse des Webblatts innerhalb der Struktur ver-
richtet wird, d.h. die Drehachse des Webblatts befindet
sich auRerhalb seines Antriebs.

Durch die so ermdglichte erhebliche VergréRerung des
Radius der Drehachse 14t sich, insbesondere unter
MaRgabe der vorgenannten Bauweise des Sandwich-
Motors, eine relativ groRe Luftspaltoberflache gewin-
nen. Danach ist erfindungsgeman vorgesehen, neben
einem unterhalb des Laufers angeordneten Stander we-
nigstens einen weiteren oberhalb des Laufers angeord-
neten Stander vorzusehen, der koaxial bezlglich der
gemeinsamen Dreh- bzw. Schwenkachse angeordnet
ist, wobei zwischen der auReren Mantelflache des einen
Standers und der inneren Mantelflache des anderen
Standers sowie zwischen der inneren und &ufleren
Mantelflaiche des Laufers ein hinreichender Luftspalt
vorhanden ist.

Mit der erfindungsgemaRen Ausbildung befinden sich
die fir das Massentragheitsmoment des Webblatts
mafRgeblichen Komponenten in Héhe der Webebene, d.
h. aus Sicht der Drehachse oberhalb des Luftspalts.

In Ausgestaltung der Erfindung bildet die bogenférmige
Struktur von Sténder und Laufer im Schnitt wenigstens
jeweils ein Segment eines Kreisrings aus. Die Radien
der Kreisringsegmente sind dabei < .

Die Luftspaltflache ist hiernach verdoppelt, mit der er-
findungsgemafRen Ldésung nach Patentanspruch wird
eine relativ hohe Dynamik, damit eine relativ hohe Win-
kelgeschwindigkeit des Webblatts und schlief3lich eine
gegeniiber dem Stand der Technik relativ hohe Webge-
schwindigkeit erreicht.

Gemal Patentanspruch 10 ist der Webblattantrieb als
linearer elektromotorischer Direktantrieb ausgebildet.
Die beweglichen Teile des Motors sind starr mit dem
Webblatt verbunden und bewegen sich auf einer gera-
den, vorzugsweise horizontalen Bahn. Dabei kann ein
erster Linearmotor aus Laufer und Stander bestehender
Antrieb oberhalb der Webebene und ein zweiter aus
Laufer und Stéander bestehender linearer Antrieb unter-
halb der Webebene angeordnet sein. Die Laufer dieser
Antriebe stehen ber geeignete Mittel, d.h. Stitzen, mit
dem Webblatt in starrer Verbindung.

Der Vorteil dieser Ausfiihrung ist, dass einerseits unter-
halb des Webblatts der vorhandene Einbauraum besser
ausgenutzt werden kann als bei einem koaxial aufge-
bauten Antrieb und andererseits der Bereich oberhalb
des Webblatts als Einbauraum nutzbar wird. Die besse-
re Nutzbarkeit des Einbauraumes unterhalb des Web-
blatts ist auf den generellen Vorteil des Linearantriebs
-bei gerader Bahn- zuriickzufiihren, wodurch sich mit
VergréRerung der Luftspaltflache lediglich die Masse
des bewegten Teiles erh6ht, wahrend sich bei einem ko-
axial angeordnetem Antriebssystem die Masse um den
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Radius von Laufer und Stander erhdhen und somit das
Massentragheitsmoment vergleichsweise starker an-
steigt als die Masse bei auf gerader Bahn beweglichem
Linearmotor.

Eine Aufteilung des linearen Antriebs auf einen Bereich
unter- und oberhalb des Webblatts erschlie3t weiteren
nutzbaren Installationsraum und stabilisiert zudem die
Webblattbewegung.

Erfindungsgemal ist in Ausgestaltung der Merkmale
von Patenanspruch 10 des weiteren vorgesehen, dass
zur VergréfRerung der Luftspaltflache der bewegliche
und der feststehende Teil des Antriebs in senkrecht zur
Bewegungsrichtung des Webblatts angeordneten
Schichten aufgebaut ist und dabei ein sogenannter
Sandwich-Motor entsteht. Insbesondere unter Zugrun-
delegung der typischen horizontalen Bewegung des
Webblatts erlaubt die vertikale Schachtelung von Laufer
und Stander bei relativ groRer Luftspaltflache eine rela-
tiv geringe Ausdehnung des Antriebs in Bewegungs-
richtung des Webblatts. Das ist wichtig, um die Fachbil-
dephase, wie z.B. der Webschafte, platzmaRig nicht zu
verkleinern. Fur den Linearantrieb auf gerader Bahn
kommen erfindungsgemafl® der Synchronmotor, vor-
zugsweise mit permanentmagnetbesetztem Laufer,
oder der TransversalfluBmotor, vorzugsweise mit per-
manentmagnetbesetztem Laufer in Frage.

[0006] Ebenso sind erfindungsgemal’ der Gleich-
strom- und Reluktanzmotor aufgrund der bereits vorste-
hend genannten Vorteile verwendbar.

Die Erfindung wird nachstehend an Hand von Ausfiih-
rungsbeispielen naher erlautert.

[0007] In den anliegenden Zeichnungen zeigen:

einen elektromotorischen Antrieb fir das
Webblatt mit rotationssymmetrischen Auf-
bau in schematischer Darstellung und in
der Seitenansicht,

Figur 1a

den Antrieb fur das Webblatt in schemati-
scher Darstellung und im Schnitt gemafR
der Linie C-C in Figur 1a,

Figur1b

den Antrieb fiir das Webblatt mit Bremsmit-
tel in schematischer Darstellung und in der
Seitenansicht,

Figur 1c

den Antrieb fiir das Webblatt mit Bremsmit-
tel in schematischer Darstellung im Schnitt
gemal der Linie D-D in Figur 1c,

Figur 1d

einen elektromotorischen Antrieb fiir das
Webblatt als Linearmotor in schematischer
Darstellung und in der Seitenansicht,

Figur 2a

den Antrieb fliir das Webblatt in schemati-
scher Darstellung und im Schnitt gemafn
der Linie E-E in Figur 2a,

Figur 2b
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einen elektromotorischen Linearantrieb flr
das Webblatt in schematischer Darstel-
lung,

Figur 2c

Figur 2d den elektromotorischen Linearantrieb in
schematischer Darstellung gemaR der Li-
nie F-F in Figur 2a,

Figur 3a eine Webblattstiitze mit Durchfihrungen
fur einen schwenkbaren Webblatténtrieb in
schematischer Darstellung und in der Sei-
tenansicht nach den Figuren 1a bis 2d,
Figur 3b die Webblattstitze mit Gber die Durchfih-
rungen gemaf Figur 5a hergestellter Ver-
bindung von elektromotorischen Teilantrie-
ben eines Webblattes in schematischer
Darstellung und in der Vorderansicht,
Figur 4a eine weitere Ausbildung eines unter der
Webebene angeordneten Linearmotors mit
lineargefihrtem Webblatt in der Seitenan-
sicht,

Figur 4b  den Linearantrieb im Schnitt geman der Li-
nie I-1 in Figur 4a,

einen unter und einen Uber der Webebene
angeordneten elektromotorischen Web-
blattantrieb mit lineargefiihrtem Webblattin
der Seitenansicht und

Figur 4c

Figur 4d den Webblattantrieb im Schnitt geman der

Linie J-J in Figur 4a.

[0008] Die Figuren 1a und 1b zeigen eine Antriebsan-
ordnung 1 in "Sandwich"-Bauweise. Ein als Hohlwelle
1.8 ausgebildeter innerer Stéander 1.7 mit der Wellen-
achse 1.9 wird mit einem Luftspalt 1.6 von einem Laufer
1.5 umschlossen. Ein duRerer Stander 1.3 umschlief3t
mit einem Luftspalt 1.4 seinerseits den Laufer 1.5 und
ist jeweils bei einer Blattstlitze 1.2 fir das Blatt 1.1 zu-
mindest fir den Drehwinkel des Blattes mit einer Aus-
nehmung versehen

Die Figuren 1 ¢ und 1 d zeigen eine erweiterte An-
triebsanordnung mit einer zusatzlich auf den Laufer 1.5
wirkenden Bremseinrichtung 1.20; 1.21.

Figur 2a und 2b zeigen einen unterhalb der Webebene
gelegenen Antrieb 2 in "Sandwich"-Bauweise ausge-
fahrt, d.h. zum Stander 2.7 ist ein zusatzlicher Stander
2.3 oberhalb des Laufers 2.5 angeordnet. Im Bereich
der mindestens einen Blattstltze 2.2 ist der Stander 2.3
zumindest fir den Schwenkbereich des Webblatts 2.1
ausgespart. Zwischen den Standern 2.3; 2.7 und dem
Laufer 2.5 bestehen Luftspalten 2.4; 2.6.

Eine Blattstutze 3.2 nach Figur 3a und 3b fir einen
schwenkenden Blattantrieb nach den Figuren 1a bis 1d
ist erfindungsgeman mit einer oder mehreren Durchfiih-
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rungen 3.8 versehen. Diese Durchfiihrungen erlauben
die direkte elektrische und/oder mechanische Verbin-
dung 3.6 zwischen den Teilstlicken 3,5A;3;5B des Stan-
ders des Blattantriebs. Die Verbindung 3.6 wird vor-
zugsweise als Steckverbindung ausgefuhrt.

[0009] Figur4aund 4b stellt einen Antrieb 4 in "Sand-
wich"-Bauweise dar. Das Webblatt 4.1 ist lber eine
Blattstlitze 4.2 mit dem Laufer 4.5 des Antriebs 4 ver-
bunden. Der Laufer 4.5 sitzt mit den Luftspalten 4.4; 4.6
zwischen den Standern 4.3; 4.7. Die Blattbewegung er-
folgt linear.

Der Stander 4.3 ist fiir eine Blattstiitze 4.2 zumindest fir
den fiir das Blatt 4.1 zu verfahrenden Weg mit einer Aus-
nehmung versehen.

Figur 4c und 4d ist eine Darstellung mit zwei Antrieben
4, von denen einer unterhalb und der andere oberhalb
der Webebene 4.14 angeordnet ist. Das Blatt 4.1 ist
Uber zumindest zwei Blattstiitzen 4.2; 4.8 mit den Lau-
fern 4.5; 4.11 der Antriebe verbunden.

Bezugszeichenliste

[0010]

1.1 Webblatt

1.2 Blattstitze

1.3  Stander, aulRerer
1.4  Luftspalt

1.5 Laufer

1.6  Luftspalt

1.7  Stander, innerer
1.8  Hohlwelle

1.9  Drehpunkt

1.20 Bremseinrichtung
1.21  Bremseinrichtung
2.1 Webblatt

2.2 Blattstitze

2.3  Stander, aulerer
2.4  Luftspalt

2.5 Laufer

2.6 Luftspalt

2.7  Stander, innerer
2.8  Drehpunkt

2.9 Webebene

3.1 Webblatt

3.2 Blattstitze

3.3 Laufer

34 Luftspalt

3.5 Stander

3.5A Teilstander
3.5B  Teilstander

3.6 Verbindung

3.7 Drehachse

3.8 Luftspalt

3.9 Webebene
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4.1 Webblatt

4.2 Blattstlitze

4.3 Stander, innerer
4.4 Luftspalt

4.5 Laufer

4.6 Luftspalt

4.7 Stander, aullerer
4.8 Blattstlitze

4.9 Stander, innerer
410 Luftspalt

4.11 Laufer

412  Luftspalt

4.13  Stander, aullerer
4.14  Webebene

aD Drehwinkel

r1-r4  Radien
Patentanspriiche

1. Elektromotorischer Direktantrieb fiir das Webblatt

einer Webmaschine, mit einem beweglichen Teil
des Antriebs als Laufer und mit einem feststehen-
den Teil des Antriebs als Stander, wobei zwischen
dem Laufer und dem Stander ein hinreichender
Luftspalt vorhanden ist und das Webblatt tber ge-
eignete Mittel starr mit dem Laufer verbunden ist,
dadurch gekennzeichnet, dass zur Erhéhung der
verfligbaren Luftspaltfliche zwischen Laufer und
Stander, bezogen auf die Drehachse (1.9) des Di-
rektantriebs, in koaxialer Folge ein erster Stander
(1.7) vorgesehen ist, dass ein Laufer (1.5) den er-
sten Stander (1.7) umschliel3t und dass ein zweiter
Stander (1.3) den Laufer (1.5) umschlief3t.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass der Laufer (1.5)
als Hohlwelle und der Stander (1.3) als Hohlachse
mit Kreisringquerschnitt ausgebildet ist und dabei
der Laufer (1.5) und der Stander (1.3) einen Innen-
laufermotor ausbildet und wobei unter Ausbildung
eines weiteren hinreichenden Luftspaltes (1.6) der
Laufer (1.5) eine weitere als Sténder (1.7) ausge-
bildete Hohlachse umschlieRt und dabei der Laufer
(1.5) und der Stander (1.7) einen AuRenldufermotor
(1) ausbilden.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass der Stander (1.7)
als Vollachse ausgebildet ist.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass in koaxialer Folge
auRerhalb des Standers (1.3) einander jeweils ab-
wechselnd weitere Laufer und Stander angeordnet
sind, wobei die Laufer durch geeignete Mittel starr
miteinander verbunden sind.
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5.

10.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass der Laufer (1.5) in
seiner Grundform als Vollwelle ausgebildet ist.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 1,
gekennzeichnet durch die Ausbildung als Hohl-
wellen-Sandwich-Motor (1).

Elektromotorischer Direktantrieb flr das Webblatt
einer Webmaschine, mit einem beweglichen Teil
des Antriebs als Laufer und mit einem feststehen-
den Teil des Antriebs als Stander, wobei zwischen
dem Laufer und dem Stander ein hinreichender
Luftspalt vorhanden ist, wobei das Webblatt tber
geeignete Mittel starr mit dem Laufer verbunden ist,
wobei der Direktantrieb als Linearmotor ausgefihrt
ist, und wobei der Laufer und der Stander in seiner
Grundform bogenférmiger Struktur ist, so dass bei-
de Strukturen im Querschnitt wenigstens jeweils ein
Segment eines Kreisringes bilden, dadurch ge-
kennzeichnet, dass neben einem unterhalb eines
Laufers (2.5) angeordneten Stander (2.7) wenig-
stens ein weiterer oberhalb des Laufers (2.5) ange-
ordneter Stander (2.3) vorhanden ist, der koaxial
beziiglich der gemeinsamen Dreh- bzw. Schwenk-
achse (2.8) angeordnet ist, wobei zwischen der du-
Reren Mantelflache des Standers (2.7) und der in-
neren Mantelflache des Standers (2.3) sowie zwi-
schen der inneren und duReren Mantelflache des
Laufers (2.5) ein hinreichender Luftspalt (2.4) bzw.
(2.6) vorhanden ist.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 7,
gekennzeichnet durch die Ausbildung als Linear-
Sandwich-Motor (2).

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 7,
dadurch gekennzeichnet, dass koaxial auRerhalb
des Standers (2.3) einander jeweils abwechselnd
in ihrer Grundform als Kreisring-Segment ausgebil-
dete weitere Laufer und Sténder angeordnet sind,
wobei zwischen den einander zugewandten Ober-
flachen der Laufer und Sténder ein hinreichender
Luftspalt besteht.

Elektromotorischer Direktantrieb flr das Webblatt
einer Webmaschine, mit einem beweglichen Teil
des Antriebs als Laufer und mit einem feststehen-
den Teil des Antriebs als Stander, wobei zwischen
dem Laufer und dem Sténder ein hinreichender
Luftspalt vorhanden ist, wobei das Webblatt tber
geeignete Mittel starr mit dem Laufer verbunden ist,
und wobei der Direktantrieb als Linearmotor ausge-
fuhrt ist, dadurch gekennzeichnet, dass der Lau-
fer (4.5) und der Stander (4.7) des Antriebs (4) in
seiner Grundform von ebenflachiger Struktur ist
und neben einem unterhalb des Laufers (4.5) an-
geordneten Sténder (4.7) wenigstens ein weiterer
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oberhalb des Laufers (4.5) angeordneter Stander
(4.3) vorhanden ist, wobei zwischen der duReren
Mantelflache des Standers (4.7) und der inneren
Mantelflache des Laufers (4.5) sowie zwischen der
auReren Mantelflache des Laufers (4.5) und der in-
neren Mantelflache des Standers (4.3) ein hinrei-
chender Luftspalt (4.4;4.6) vorhanden ist.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch
10, gekennzeichnet durch die Ausbildung als Li-
near-Sandwich-Motor (4).

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch
10, dadurch gekennzeichnet, dass wenigstens
ein erster Antrieb (4) oberhalb der Webebene (4.14)
und/oder wenigstens ein zweiter Antrieb (4) unter-
halb der Webebene (4.14) mit dem Webblatt (4.1)
verbunden ist.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch
1,7 oder 10,dadurch gekennzeichnet, dass die
Mittel (1.2;2.2;3.2) Durchfihrungen (3.8) zur axia-
len Kopplung mehrere Stander der Antriebe (1 ;2;
4) besitzen.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch
13, dadurch gekennzeichnet, dass Uber die
Durchfiihrungen (3.8) wenigstens jeweils zwei
Stander von in axialer Folge angeordneten Einzel-
antrieben (1;2;4) miteinander verbunden sind.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 1,
7 oder 10, gekennzeichnet durch die Ausbildung
als Synchronmotor, dessen Laufer mit Permanent-
magneten bestlckt ist.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 1,
7 oder 10, gekennzeichnet durch die Ausbildung
als Transversalflussmotor.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch
16, dadurch gekennzeichnet, dass der Laufer des
Transversalflussmotors mit Permanentmagnete
bestuckt ist.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 1,
7 oder 10, gekennzeichnet durch die Ausbildung
als Gleichstrommotor.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch
18, dadurch gekennzeichnet, dass der Laufer
des Gleichstrommotors mit Permanentmagneten
bestickt ist.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 1,
7 oder 10, gekennzeichnet durch die Ausbildung
als Reluktanzmotor.
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Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch
20, dadurch gekennzeichnet, dass der Laufer des
Reluktanzmotors mit Permanentmagneten be-
stlckt ist.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 1,
7 oder 10, gekennzeichnet durch die Ausbildung
als Asynchron-KurzschluBlaufermotor.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch 1,
7 oder 10,gekennzeichnet durch wenigstens ein
am Direktantrieb vorhandenes Bremsmittel, das
funktionsunabhangig vom Direktantrieb ist.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch
23, dadurch gekennzeichnet, dass Bremsmittel
(1.20;1.21) mit dem Laufer (1.5;2.5;4.5;4.11) des
Direktantriebs (1;2;4) wirkverbindbar sind.

Elektromotorischer Direktantrieb nach Anspruch
23, dadurch gekennzeichnet, dass das Brems-
mittel (1.20;1.21) geeignet ist, den Laufer (1.5;2.5;
4.5;4.11) im stromlosen Zustand des Direktantriebs
zu arretieren.

Claims

Electromotive direct drive for the reed of a loom,
having a moving part of the drive as rotor and a sta-
tionary part of the drive as stator, wherein between
the rotor and the stator there exists an adequate air
gap and the reed is rigidly connected using suitable
means to the rotor, characterised in that, to in-
crease the available air gap area between rotor and
stator, in relation to the axis of rotation (1.9) of the
direct drive, in coaxial sequence there is provided
a first stator (1.7), in that a rotor (1.5) surrounds the
first stator (1.7) and in that a second stator (1.3)
surrounds the rotor (1.5).

Electromotive direct drive according to claim 1,
characterised in that the rotor (1.5) is in the form
of a hollow shaft and the stator (1.3) is in the form
of a hollow axle having an annular cross-section
and the rotor (1.5) and the stator (1.3) thereby form
an internal rotor motor and wherein the rotor (1.5)
surrounds a further hollow axle in the form of a sta-
tor (1.7), in so doing creating a further adequate air
gap (1.6), and the rotor (1.5) and the stator (1.7)
thereby form an external rotor motor (1).

Electromotive direct drive according to claim 2,
characterised in that the stator (1.7) is in the form
of a solid axle.

Electromotive direct drive according to claim 1,
characterised in that in coaxial sequence outside
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the stator (1.3) further rotors and stators are ar-
ranged alternating with one another, the rotors be-
ing connected rigidly with one another by suitable
means.

Electromotive direct drive according to claim 4,
characterised in that in its basic form the rotor
(1.5) is a solid shaft.

Electromotive direct drive according to claim 1,
characterised by the construction as a hollow shaft
sandwich motor (1).

Electromotive direct drive for the reed of a loom,
having a moving part of the drive as rotor and a sta-
tionary part of the drive as stator, wherein between
the rotor and the stator there exists an adequate air
gap, wherein the reed is rigidly connected using
suitable means to the rotor, wherein the direct drive
is in the form of a linear motor and wherein in their
basic form the rotor and the stator are curved struc-
tures, so that both structures in cross-section form
at least a respective segment of a circular ring,
characterised in that, in addition to a stator (2.7)
arranged underneath a rotor (2.5), arranged above
the rotor (2.5) there is at least one further stator (2.3)
present, which is arranged coaxially with respect to
the common axis of rotation or pivoting (2.8), where-
in there is an adequate air gap (2.4) respectively
(2.6) between the outer surface of the stator (2.7)
and the inner surface of the stator (2.3) and be-
tween the inner and outer surfaces of the rotor (2.5).

Electromotive direct drive according to claim 7,
characterised by the construction as a linear sand-
wich motor (2).

Electromotive direct drive according to claim 7,
characterised in that further rotors and stators
having the basic form of segments of a circular ring
are arranged alternating with one another coaxially
outside the stator (2.3), wherein there is an ade-
quate air gap between the facing surfaces of the ro-
tors and stators.

Electromotive direct drive for the reed of a loom,
having a moving part of the drive as rotor and a sta-
tionary part of the drive as stator, wherein between
the rotor and the stator there exists an adequate air
gap, wherein the reed is rigidly connected using
suitable means to the rotor, and wherein the direct
drive is in the form of a linear motor, characterised
in that in their basic form the rotor (4.5) and the sta-
tor (4.7) of the drive (4) are flat-surface structures
and in addition to a stator (4.7) arranged under-
neath the rotor (4.5) at least one further stator (4.3)
arranged above the rotor (4.5) is present, wherein
between the outer surface of the stator (4.7) and the
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22,

inner surface of the rotor (4.5) and between the out-
er surface of the rotor (4.5) and the inner surface of
the stator (4.3) an adequate air gap (4.4; 4.6) is
present.

Electromotive direct drive according to claim 10,
characterised by the construction as a linear sand-
wich motor.

Electromotive direct drive according to claim 10,
characterised in that at least a first drive (4) is con-
nected above the plane of weaving (4.14) and/or at
least a second drive (4) is connected below the
plane of weaving (4.14) to the reed (4.1).

Electromotive direct drive according to claim 1, 7 or
10, characterised in that the means (1.2; 2.2; 3.2)
have lead-throughs (3.8) for axial coupling of a plu-
rality of stators of the drives (1; 2; 4).

Electromotive direct drive according to claim 13,
characterised in that via the lead-throughs (3.8)
at least two stators at a time are connected with one
another by individual drives (1; 2; 4) arranged in ax-
ial sequence.

Electromotive direct drive according to claim 1, 7 or
10, characterised by the construction as a syn-
chronous motor, the rotor of which is fitted with per-
manent magnets.

Electromotive direct drive according to claim 1, 7 or
10, characterised by the construction as a trans-
verse flux motor.

Electromotive direct drive according to claim 16,
characterised in that the rotor of the transverse
flux motor is fitted with permanent magnets.

Electromotive direct drive according to claim 1, 7 or
10, characterised by the construction as a d.c. mo-
tor.

Electromotive direct drive according to claim 18,
characterised in that the rotor of the d.c. motor is
fitted with permanent magnets.

Electromotive direct drive according to claim 1, 7 or
10, characterised by the construction as a reluc-
tance motor.

Electromotive direct drive according to claim 20,
characterised in that the rotor of the reluctance
motor is fitted with permanent magnets.

Electromotive direct drive according to claim 1, 7 or
10, characterised by the construction as an asyn-
chronous squirrel-cage motor.
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Electromotive direct drive according to claim 1, 7 or
10, characterised by at least one brake means
present on the direct drive, which brake means is
functionally independent of the direct drive.

Electromotive direct drive according to claim 23,
characterised in that the brake means (1.20; 1.21)
are capable of being operatively connected with the
rotor (1.5; 2.5; 4.5; 4.11) of the direct drive (1; 2; 4).

Electromotive direct drive according to claim 23,
characterised in that the brake means (1.20; 1.21)
is suitable for arresting the rotor (1.5; 2.5; 4.5; 4.11)
in the currentless state of the direct drive.

Revendications

Entrainement direct électromoteur pour le peigne
miseur d'un métier a tisser, avec une partie mobile
de I'entrainement en tant que rotor et avec une par-
tie fixe de I'entrainement en tant que stator, moyen-
nant quoi il y a un entrefer suffisant entre le rotor et
le stator, et moyennant quoi le peigne miseur est
relié de maniére rigide au rotor grace a des moyens
adéquats, caractérisé en ce que pour l'augmenta-
tion de la surface disponible de I'entrefer entre le
rotor et le stator, un premier stator (1.7) est prévu
en succession coaxiale par rapport a I'axe de rota-
tion (1.9) de I'entrainement direct, en ce qu'un rotor
(1.5) entoure le premier stator (1.7), et en ce qu'un
deuxiéme stator (1.3) entoure le rotor (1.5).

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 1, caractérisé en ce que le rotor (1.5) est
développé en tant qu'arbre creux et le stator (1.3)
en tant qu'axe creux avec une section en anneau
de cercle, le rotor (1.5) et le stator (1.3) formant ce
faisant un moteur a rotor intérieur, et moyennant
quoi le rotor (1.5) entoure un autre axe creux déve-
loppé en tant que stator (1.7) en formant ce faisant
un autre entrefer (1.6) suffisant, le rotor (1.5) et le
stator (1.7) formant ce faisant un moteur a rotor ex-
térieur (1).

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 2, caractérisé en ce que le stator (1.7) est
formé en tant qu'axe plein.

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 1, caractérisé en ce qu'en succession
coaxiale hors du stator (1.3), d'autres rotors et sta-
tors sont disposés respectivement en alternance,
moyennant quoi les stators sont reliés ensembles
de maniéere rigide grace a des moyens adéquats.

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 4, caractérisé en ce que le rotor (1.5) est
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formé en tant qu'arbre plein de par sa forme de ba-
se.

Entrailnement direct électromoteur selon la reven-
dication 1, caractérisé par le développement en
tant que moteur sandwich a arbre creux (1).

Entrainement direct électromoteur pour le peigne
miseur d'un métier a tisser, avec une partie mobile
de I'entrailnement en tant que rotor et avec une par-
tie fixe de I'entrainement en tant que stator, moyen-
nant quoi il y a un entrefer suffisant entre le rotor et
le stator, moyennant quoi le peigne miseur est relié
de maniére rigide au rotor grace a des moyens adé-
quats, I'entrainement direct étant réalisé en tant que
moteur linéaire, et le rotor et le stator présentant
une configuration en forme d'arche de la forme de
base, de sorte que les deux configurations forment
en section transversale respectivement au moins
un segment d'un anneau de cercle, caractérisé en
ce qu'en plus d'un stator (2.7) disposé en dessous
d'un rotor (2.5), il existe au moins un autre stator
(2.3) disposé au-dessus du rotor (2.5), lequel est
disposé de maniére coaxiale par rapport a I'axe de
rotation et/ou de pivotement (2.8) commun, moyen-
nant quoi il existe un entrefer (2.4) et/ou (2.6) suffi-
sant entre I'enveloppe externe du stator (2.7) et l'en-
veloppe interne du stator (2.3), ainsi qu'entre l'en-
veloppe interne et externe du rotor (2.5).

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 7, caractérisé par le développement en
tant que moteur sandwich linéaire (2).

Entrailnement direct électromoteur selon la reven-
dication 7, caractérisé en ce que coaxialement
hors du stator (2.3), d'autres rotors et stators formés
en tant que segment d'anneau de cercle de par leur
forme de base sont disposés respectivement en al-
ternance, moyennant quoi il existe un entrefer suf-
fisant entre les surfaces tournées l'une vers l'autre
des rotors et des stators.

Entrainement direct électromoteur pour le peigne
miseur d'un métier a tisser, avec une partie mobile
de I'entrailnement en tant que rotor et avec une par-
tie fixe de I'entrainement en tant que stator, moyen-
nant quoi il y a un entrefer suffisant entre le rotor et
le stator, le peigne miseur étant relié de maniére ri-
gide au rotor grace a des moyens adéquats, et I'en-
trailnement direct étant réalisé en tant que moteur
linéaire, caractérisé en ce que le rotor (4.5) et le
stator (4.7) de I'entrainement (4) sont d'une confi-
guration a surface lisse de par la forme de base, et
en ce qu'en plus d'un stator (4.7) disposé en des-
sous du rotor (4.5), il existe au moins un autre stator
(4.3) disposé au-dessus du rotor (4.5), moyennant
quoi il existe un entrefer suffisant (4.4, 4. 6) entre
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I'enveloppe externe du stator (4.7) etI'enveloppe in-
terne du rotor (4.5), ainsi qu'entre I'enveloppe ex-
terne du rotor (4.5) et I'enveloppe interne du stator
(4.3).

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 10, caractérisé par le développement en
tant que moteur sandwich linéaire (4).

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 10, caractérisé en ce que au moins un
premier entrainement (4) au-dessus du plan de tis-
sage (4.19) et/ou au moins un deuxiéme entraine-
ment (4) en dessous du plan de tissage (4.14), est
en liaison avec le peigne miseur (4.1).

Entrainement direct électromoteur selon les reven-
dications 1, 7 ou 10, caractérisé en ce que les
moyens (1.2, 2.2, 3.2) présentent des passages
(3.8) pour le couplage axial de plusieurs stators des
entrainements (1, 2, 4).

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 13, caractérisé en ce que par l'intermé-
diaire des passages (3.8), respectivement au moins
deux stators d'entrainements individuels (1, 2, 4)
disposés en succession axiale sont reliés ensem-
bles.

Entrainement direct électromoteur selon les reven-
dications 1, 7 ou 10, caractérisé par le développe-
ment en tant que moteur synchrone dont le rotor est
muni d'aimants permanents.

Entrainement direct électromoteur selon les reven-
dications 1, 7 ou 10, caractérisé par le développe-
ment en tant que moteur a flux transversal.

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 16, caractérisé en ce que le rotor du mo-
teur a flux transversal est muni d'aimants perma-
nents.

Entrainement direct électromoteur selon les reven-
dications 1, 7 ou 10, caractérisé par le développe-
ment en tant que moteur a courant continu.

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 18, caractérisé en ce que le rotor du mo-
teur a courant continu est muni d'aimants perma-
nents.

Entrainement direct électromoteur selon les reven-
dications 1, 7 ou 10, caractérisé par le développe-
ment en tant que moteur a réluctance.

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 20, caractérisé en ce que le rotor du mo-
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16
teur a réluctance est muni d'aimants permanents.

Entrainement direct électromoteur selon les reven-
dications 1, 7 ou 10, caractérisé par le développe-
ment en tant que moteur a rotor en court-circuit
asynchrone.

Entrainement direct électromoteur selon les reven-
dications 1, 7 ou 10, caractérisé par au moins un
moyen de freinage présent au niveau de l'entraine-
ment direct, dont le fonctionnement est indépen-
dant de I'entrainement direct.

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 23, caractérisé en ce que des moyens de
freinage (1.20, 1.21) peuvent étre en liaison active
avec le rotor (1.5, 2.5, 4.5, 4.11) de I'entrainement
direct (1, 2, 4).

Entrainement direct électromoteur selon la reven-
dication 23, caractérisé en ce que le moyen de
freinage (1.20, 1.21) convient pour arréter le rotor
(1.5, 2.5, 4.5, 4.11) a I'état sans courant de l'entrai-
nement direct.
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