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(57) Es wird ein Verfahren zum Betreiben einer
schnell laufenden Wirkmaschine angegeben mit minde-
stens einem Antrieb, bei dem man eine absolute Posi-
tion des Antriebs mit einem Absolutwertgeber ermittelt
und an eine Steuerung Ubertragt.

Verfahren zum Betreiben einer schnell laufenden Wirkmaschine

Man mdchte die Ansteuerung von bewegten Teilen
beim Betrieb von schnell laufenden Wirkmaschinen ver-
bessern.

Hierzu ist vorgesehen, dal® man bei Uberschreiten
einer vorbestimmten Arbeitsgeschwindigkeit die Positi-
on des Antriebs inkremental ermittelt.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrei-
ben einer schnell laufenden Wirkmaschine mit minde-
stens einem Antrieb, bei dem man eine absolute Posi-
tion des Antriebs mit einem Absolutwertgeber ermittelt
und an eine Steuerung Ubertragt.

[0002] Die Erfindung wird im folgenden am Beispiel
einer Kettenwirkmaschine erlautert. Bei einer Ketten-
wirkmaschine arbeiten verschiedene Wirkelemente zu-
sammen, beispielsweise Wirknadeln, Legenadeln, Pla-
tinen etc. Die einzelnen Wirkelemente sind jeweils grup-
penweise an Barren befestigt. Durch die Steuerung der
Bewegung der Barren lassen sich Wirkwaren erzeugen.
In friiheren Jahren wurden die Bewegungen der einzel-
nen Wirkelemente mechanisch miteinander gekoppelt.
Ein zentraler Antrieb fiir alle Wirkelemente erfolgte Uiber
die Hauptwelle der Kettenwirkmaschine. Zum Anbinden
der Wirkelemente sind teilweise relativ komplizierte Ge-
triebe erforderlich. Diese Getriebe begrenzen die Mdg-
lichkeiten der Mustergestaltung und erschweren einen
Wechsel der Muster.

[0003] Manistdaherinjlngerer Zeit dazu ibergegan-
gen, elektrische Antriebe zu verwenden. Dabei entféllt
in der Regel eine mechanische Kopplung zwischen un-
terschiedlichen Wirkelementen. Zur Ansteuerung der
Wirkelemente ist daher eine Information notwendig, wo
sich diese Wirkelemente befinden. Diese Information
erhalt man am einfachsten Uber die Position des An-
triebs. Mit "Position des Antriebs" ist im folgenden nicht
der Anbringungsort des Antriebs in der Wirkmaschine
gemeint, sondern die Position des Abtriebsteils des An-
triebs oder eines mechanisch damit verbundenen Ele-
ments relativ zu einem stationaren Teil des Antriebs.
Wenn als Antrieb ein Rotationsantrieb verwendet wird,
dannist die Position des Antriebs die Winkelstellung des
Rotors gegenliber dem Stator.

[0004] Die Position des Antriebs wird in einer Rege-
lung verwendet. Die hierzu verwendete Antriebs-Steue-
rung steuert den Antrieb so, dafl seine Position be-
stimmten Vorgaben folgt.

[0005] Insbesondere beim Anfahren der Kettenwirk-
maschine ist die Kenntnis der absoluten Position des
Antriebs unabdingbar. Aus diesem Grunde muf3 man
Absolutwertgeber verwenden, die die absolute Position
des Antriebs ermitteln und an die Steuerung weitermel-
den. Diese absolute Position wird auch dann ermittelt
und an die Steuerung weitergemeldet, wenn sich der
Antrieb bewegt. Dies ist bei niedrigeren Arbeitsge-
schwindigkeiten der Kettenwirkmaschine ohne weiteres
technisch realisierbar. Schwierigkeiten treten jedoch
dann auf, wenn die Arbeitsgeschwindigkeit der Ketten-
wirkmaschine groRer wird. In diesem Fall steigt die Men-
ge der zu Ubertragenden Daten entsprechend an. Diese
Datenmenge ist zwar mit den heute technisch zur Ver-
fugung stehenden Mitteln zu bewéltigen. Die Maschine
wird dadurch aber relativ aufwendig.

[0006] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die
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Ansteuerung von bewegten Teilen beim Betrieb von
schnell laufenden Wirkmaschinen zu verbessern.
[0007] Diese Aufgabe wird bei einem Verfahren der
eingangs genannten Art dadurch geldst, dall man bei
Uberschreiten einer vorbestimmten Arbeitsgeschwin-
digkeit die Position des Antriebs inkremental ermittelt.
[0008] Sobald die Wirkmaschine eine vorbestimmte
Arbeitsgeschwindigkeit tibersteigt, verlaRt man die Ab-
solutwertmessung und beschrankt sich darauf, die Ver-
anderung der Position des Antriebs gegentiber einer
vorher eingenommenen Position zu ermitteln. Dadurch
1aRt sich die Menge der zu (ibertragenden Daten ganz
erheblich reduzieren. In vielen Fallen wird man dabei so
vorgehen, dal man analoge Signale libermittelt und ei-
ne Auflésung in Inkremente dann in der Steuerung vor-
nimmt. Dort steht die erforderliche "Intelligenz", also die
notwendige Rechenkapazitat, in der Regel ohnehin zur
Verfliigung. Die Ermittlung von Inkrementen durch die
Steuerung hat dariiber hinaus den Vorteil, dal man eine
wesentlich hdhere Aufldsung erzielen kann. Bei einem
Absolutwertgeber steht aus Platzgriinden nur eine be-
stimmte Anzahl von Positionen zur Verfiigung, an denen
tatsachlich eine Auswertung erfolgen kann. Wenn man
Inkremente aus Analogsignalen ermittelt, kann man die
Auflésung um ein Vielfaches, beispielsweise den Faktor
10 bis 100 oder mehr, steigern. Damit wird eine wesent-
lich genauere Positionsbestimmung mdglich. Die Rege-
lung des Antriebs wird dadurch erheblich verbessert.
Naturlich ist es auch mdoglich, die Erzeugung der Inkre-
mente im Absolutwertgeber vorzunehmen, so dall an
dessen Ausgang die inkrementale Information in digita-
ler Form zur Verfligung steht. Im einfachsten Fall mu®
man dann anstelle eines Wertes, der eine absolute Po-
sition des Antriebs enthalt und in der Regel nur in meh-
reren Bytes darstellbar ist, nur noch eine Information
Ubertragen, die aus einem Bit besteht. Damit wird nicht
nur die Datenlbertragung vereinfacht. Auch die Aus-
wertung durch die Steuerung wird einfacher und kann
damit schneller realisiert werden. Daruber hinaus hat
die Verminderung der Informationsmenge den Vorteil,
daR die Stoérungsanfalligkeit vermindert wird. Wenn bei-
spielsweise durch Stérungen von auften Daten verlo-
rengehen, dann wirkt sich dies nur auf ein Inkrement
aus. Ein derartiges Inkrement entspricht beispielsweise
einer Strecke von 1/100 mm. Eine entsprechende St6-
rung bei der Ubertragung einer absoluten Position kénn-
te hingegen einen gréReren Verstellweg betreffen. Bei
der Ubertragung von analogen Signalen vom Positions-
geber zur Steuerung entfallt dieses Problem ohnehin.
Diese Vorgehensweise wird derzeit bevorzugt.

[0009] Hierbei ist bevorzugt, da® man im Stillstand
des Antriebs die Position absolut ermittelt und den Ab-
solutwert an die Steuerung Ubertrégt und nur noch In-
kremente auswertet, wenn sich der Antrieb bewegt. In
diesem Fall ist die vorbestimmte Arbeitsgeschwindig-
keit Null. Sobald die Arbeitsgeschwindigkeit grofer ist,
wird die Position des Antriebs, also beispielsweise die
Winkelstellung eines Rotors zum Stator, nur noch inkre-
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mental ermittelt. Da man hierbei von der im Stillstand
ermittelten absoluten Position ausgehen kann, hat man
praktisch Uber den gesamten Bewegungsablauf des
Antriebs die zur Regelung des Antriebs notwendigen In-
formationen zur Verfligung.

[0010] Bevorzugterweise ermittelt man beim Stillset-
zen des Antriebs die absolute Position des Antriebs und
legt sie in einem nicht flichtigen Speicher ab. Damit
steht bei jedem Wiederanfahren des Antriebs die Infor-
mation zur Verfiigung, wo der Antrieb beim Stillsetzen
gestanden hat. Mit dieser Information 1aRt sich das An-
fahren wesentlich besser steuern.

[0011] Hierbei ist bevorzugt, da® man eine gespei-
cherte Hilfsenergie zum Ermitteln der absoluten Positi-
on verwendet. Damit sichert man sich gegen Stérungen,
die durch eine Unterbrechung der Energiezufuhr entste-
hen kénnen. Wenn beispielsweise aufgrund eines Netz-
Ausfalls oder einer anderen Unterbrechung die elektri-
sche Energie zum Betrieb der Wirkmaschine nicht mehr
zur Verfligung steht, kann man auf die Hilfsenergie zu-
rickgreifen, um die absolute Position des Antriebs zu
ermitteln. Die Hilfsenergie kann hierzu beispielsweise
in einer Batterie oder einem Akkumulator gespeichert
sein.

[0012] Vorzugsweise ermittelt man vor einer Bewe-
gungserzeugung durch den Antrieb die aktuelle absolu-
te Position des Antriebs, vergleicht die aktuelle absolute
Position mit der gespeicherten absoluten Position und
fuhrt unter Beriicksichtigung einer Differenz zwischen
der gespeicherten und der aktuellen absoluten Position
eine Korrektur durch. Wenn man die Wirkmaschine fiir
einen bestimmten Zeitraum stillsetzt, beispielsweise bei
einer Betriebsunterbrechung am Ende einer Schicht
oder Uber das Wochenende, dann ist es moglich, da®
sich der Antrieb verstellt. In diesem Fall stimmt die ab-
solute Position beim Anfahren nicht mehr mit der ge-
speicherten absoluten Position Gberein. Dies kénnte in
ungunstigen Fallen zu Stérungen fihren. Um derartige
Stérungen zu vermeiden, korrigiert man den Antrieb so,
daR das Risiko von Stérungen gering ist. Da die gespei-
cherte absolute Position bekannt ist, kann man die Dif-
ferenz zwischen der gespeicherten und der aktuellen
Position als Kriterium verwenden.

[0013] Vorzugsweise verwendet man mehrere Antrie-
be, von denen einer eine Hauptwelle und einer eine Le-
gebarre steuert, wobei man, wenn die aktuelle absolute
Position des Antriebs der Legebarre nicht mit der ge-
speicherten absoluten Position des Antriebs der Lege-
barre Ubereinstimmt, den Antrieb der Legebarre in die
gespeicherte Position bewegt. In diesem Fall stellt man
sozusagen die gespeicherte Ausgangssituation wieder
her. Dies ist eine relativ einfache MalRhahme, um ein
storungsfreies Anlaufen zu gewahrleisten.

[0014] Hierbei ist bevorzugt, dal® man, wenn die ak-
tuelle absolute Position der Hauptwelle nicht mit der ge-
speicherten absoluten Position der Hauptwelle iberein-
stimmt, den Antrieb der Legebarre in eine Position be-
wegt, die der aktuellen Position der Hauptwelle ent-
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spricht. Dabei tragt man der Tatsache Rechnung, dafl
die Hauptwelle in der Regel eine bevorzugte Drehrich-
tung hat und der Antrieb der Hauptwelle in der Regel
der starkste Antrieb in der Wirkmaschine ist. Man ver-
zichtet also darauf, die Position der Hauptwelle zu ver-
andern, sondern man paf}t die absolute Position der Le-
gebarre an die aktuelle absolute Position der Hauptwel-
le an. Zu jeder Position der Hauptwelle, genauer gesagt
zu jeder Position des Antriebs der Hauptwelle, gehort
eine Position der Legebarre. Dieser Zusammenhang ist
bekannt. Man kann daher die Legebarre der Hauptwelle
nachfihren. Die Hauptwelle dient sozusagen als "Ma-
ster", wahrend der Antrieb der Legebarre als "Slave"
verwendet wird.

[0015] Vorzugsweise verwendet man einen zyklisch-
absoluten Absolutwertgeber und blockiert den Antrieb
im Stillstand. Ein zyklisch-absoluter Absolutwertgeber
unterscheidet nicht zwischen einzelnen Zyklen, son-
dern er ermittelt nur die Position des Antriebs in einem
Zyklus, beispielsweise die Winkelposition des Rotors
gegeniiber dem Stator. Ob es sich dabei um die erste,
zweite, oder n-te Umdrehung handelt, ist hierbei uner-
heblich. Derartige Absolutwertgeber sind relativ preis-
glnstig erhaltlich. Sie reichen aus, um die Position des
Antriebs vor der Inbetriebnahme zu ermitteln. Wenn
man nun durch die Blockierung des Antriebs im Still-
stand verhindert, dal} die Position des Antriebs in der-
artigen Stillstandsphasen in einem gréferen Malle ge-
andert wird, dann ist die Verwendung eines zyklisch-ab-
soluten Absolutwertgebers auch ausreichend fir die
Korrektur, die nach einem Vergleich zwischen einer ge-
speicherten absoluten Position und einer aktuell ermit-
telten absoluten Position erforderlich ist. Die Blockie-
rung muld dabei nicht perfekt sein. Kleinere Bewegun-
gen des Antriebs sind durchaus zuldssig. Diese kleinen
Bewegungen Uberschreiten aber nicht einen Zyklus.
Man muR den Antrieb auch nicht in oder am Antrieb
selbst blockieren. Da man eine Verlagerung der vom
Antrieb angetriebenen Wirkelemente verhindern méch-
te, reicht es in der Regel auch aus, die Bewegung dieser
Elemente, beispielsweise Barren, zu blokkieren oder zu
bremsen.

[0016] Hierbei ist bevorzugt, da man bei einer Diffe-
renz zwischen der aktuellen absoluten Position und der
gespeicherten absoluten Position bei der Korrektur der
Position des Antriebs eine Zyklusgrenze Uberschreitet,
wenn die Differenz kleiner als ein vorbestimmter Anteil
des Zyklus ist. Man geht also nicht unbedingt innerhalb
eines Zyklus auf den gespeicherten Wert. Wenn man
beispielsweise pro Zyklus 100 Absolutwerte ermitteln
kann und die gespeicherte Position bei 10 liegt und die
aktuell ermittelte Position bei 90, dann wird man nicht
im gleichen Zyklus den Antrieb von 10 nach 90 korrigie-
ren, sondern Uber eine Zyklusgrenze hinweg von 10
nach 90 im vorhergehenden Zyklus.

[0017] Hierbei ist bevorzugt, dal dieser Anteil maxi-
mal 49 % betragt. Man kann also praktisch uber die Half-
te des Zyklus korrigieren.
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[0018] Vorzugsweise verwendet man als Absolut-
wertgeber einen sin/cos-Geber oder einen Resolver.
Beide Arten von Absolutwertgebern werden heute zu
vertretbaren Kosten auf dem Markt angeboten und sind
in einer Kombination von Steuereinrichtung, Antrieb und
Geber sowie AuswerteElektronik gut verwendbar.
[0019] Die Erfindung wird im folgenden anhand eines
bevorzugten Ausfiihrungsbeispiels in Verbindung mit
der Zeichnung naher beschrieben. Hierin zeigt die
einzige Fig. eine Kettenwirkmaschine in stark schema-
tisierter und vereinfachter Darstellung.

[0020] Eine Kettenwirkmaschine 1 weist eine Haupt-
welle 2 auf, die in Richtung eines Pfeiles 3 rotatorisch
angetrieben wird. Zur Erzeugung der rotatorischen Be-
wegung der Hauptwelle 2 ist ein Antrieb 4 vorgesehen,
beispielsweise ein Elektromotor, der Uber eine Kupp-
lung 5 mit der Hauptwelle 2 verbunden ist.

[0021] Die Hauptwelle 2 steht Gber nur schematisch
dargestellte Koppelglieder 6 mit einer Wirknadelbarre 7
in Verbindung. Die Wirknadelbarre tragt eine Vielzahl
von Wirknadeln 8 und wird in Richtung eines Doppel-
pfeiles 9 hin und her verschwenkt.

[0022] Eine Legebarre 10 weist eine Vielzahl von Le-
genadeln 11 auf, die sich in der dargestellten Position
in Nadelgassen zwischen den Wirknadeln 8 befinden.
Die Legebarre 10 ist mit einem Antrieb 12 verbunden,
der die Legebarre 10 seitlich in Richtung eines Doppel-
pfeiles 13 hin und her versetzt. Im Betrieb sind nun die
Bewegungen der Wirknadeln 8 (Verschwenkbewegung)
und der Legenadeln 11 (lineare Versatzbewegung) so
aufeinander abgestimmt, dal eine Wirkware gebildet
wird. Nattrlich wird eine Wirkmaschine 1 noch weitere
Wirkelemente aufweisen, wie Schieberplatinen, Ab-
schlagplatinen oder dergleichen, die ebenfalls an Bar-
ren befestigt sein kdnnen. Auch kann mehr als eine Le-
gebarre vorhanden sein. Jede derartige Barre kann ei-
nen eigenen Antrieb aufweisen oder an den Antrieb ei-
ner anderen Barre oder die Hauptwelle gekuppelt sein.
Aus Griinden der Ubersichtlichkeit wird die Erlauterung
jedoch an dem dargestellten, stark vereinfachten Bei-
spiel vorgenommen. Eine Ubertragung auf mehrere An-
triebe ist fir den Fachmann aber ohne weiteres moglich.
[0023] Die beiden Antriebe 4, 12 sind als elektrische
Motoren ausgebildet. Besonders geeignet sind hierbei
Servomotoren, beispielsweise permanentmagneterreg-
te Synchronmotoren. Es ist aber auch mdglich, Asyn-
chronmotoren, Gleichstrommotoren oder Schrittmoto-
ren zu verwenden, sofern diese Motoren eine Positio-
nierung der Hauptwelle 2 bzw. der Legebarre 10 erlau-
ben, die genau genug ist.

[0024] Um die Positionierung steuern zu kénnen, ist
eine Steuereinrichtung 14 vorgesehen, die die Antriebe
4, 12 ansteuert, beispielsweise durch Impulse.

[0025] Der Antrieb 4 weist einen Absolutwertgeber 15
auf, der eine absolute Position des Antriebs 4 ermittelt.
Unter "absoluter Position" ist dabei die Position eines
bewegten Elements im Antrieb 4 gegeniber einem sta-
tionaren Element zu verstehen, beispielsweise die Win-
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kelposition eines Rotors gegeniiber einem Stator. In
gleicher Weise weist auch der Antrieb 12 einen Abso-
lutwertgeber 16 auf, der die absolute Position des An-
triebs 12 ermittelt. Die beiden Absolutwertgeber 15, 16
kénnen als zyklisch-absolute Absolutwertgeber ausge-
bildet sein, d.h. sie erzeugen einen Absolutwert lediglich
innerhalb einer Umdrehung des Antriebs. Dies reicht in
der Regel aus. Als Absolutwertgeber 15, 16 kann man
beispielsweise einen sin/cos-Geber oder einen Resol-
ver verwenden. Es ist natirlich auch mdglich, anstelle
von zyklisch-absoluten Gebern, die auch als "single
turn"-Geber bezeichnet werden, sogenannte "multi
turn"-Geber zu verwenden, die Uber einen groReren
Umdrehungsbereich tatsachlich die absolute Position
ermitteln kénnen.

[0026] Der Absolutwertgeber 15 meldet nun die ab-
solute Position des Antriebs 4 der Hauptwelle 2 an die
Steuerung 14. Die absolute Position der Hauptwelle 2
18Rt sich aus der Position des Antriebs 4, genauer ge-
sagt des darin befindlichen bewegten Teils, ermitteln.
Die Darstellung der absoluten Position erfordert eine re-
lativ grofde Datenmenge, beispielsweise mehrere Byte.
Um dies zu verdeutlichen, ist eine grofRe Datenleitung
17 dargestellt, Gber die die absolute Position des An-
triebs 4 an die Steuereinrichtung 14 ibertragen werden
kann.

[0027] In &hnlicher Weise meldet auch der Absolut-
wertgeber 16 Uber eine Datenleitung 18 die absolute
Position an die Steuereinrichtung 14.

[0028] Diese Datenilibertragung ist unkritisch, solan-
ge genlgend Zeit zur Verfligung steht. Dies ist sowohl
im Stillstand der Hauptwelle 2 als auch im Stillstand der
Legebarre 10 ohne Probleme der Fall. Auch bei langsa-
meren Bewegungen der Hauptwelle 2 und der Legebar-
re 10 entstehen mit der Ubertragung der absoluten Po-
sition von Legebarren-Antrieb 12 und Hauptwellen-An-
trieb 4 keine Probleme.

[0029] Anders sieht es aus, wenn die Kettenwirkma-
schine 1 mit hdheren Arbeitsgeschwindigkeiten betrie-
ben werden soll.

[0030] In diesem Fall kdnnte man zwar nach wie vor
die absoluten Werte Uber die Datenleitungen 17, 18 an
die Steuereinrichtung 14 bertragen. Der Aufwand fiir
eine Ubertragung von groRen Datenmengen in kurzer
Zeit ist jedoch betrachtlich.

[0031] Um dieses Problem zu umgehen, verwendet
man, sobald sich die Antriebe 4, 12 in Bewegung ge-
setzt haben, nicht mehr den Absolutwert der Position,
sondern man ermittelt die Position der Antriebe 4, 12
inkremental. Hierzu Gbertragt man nicht mehr binér co-
dierte Informationen, also ein digitales Signal, sondern
Analogsignale, beispielsweise Sinus- und Cosinus-Si-
gnale eines sin/cos-Gebers, an die Steuereinrichtung
14. Um dies zu veranschaulichen, sind Leitungen 19,
20 dargestellt. Diese Leitungen 19, 20 missen nicht
physikalisch existieren. Man kann selbstverstandlich
Analogwerte physikalisch Uber die gleichen Leitungen
Ubertragen, wie Absolutwerte der Position. In der Steu-
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ereinrichtung 14 werden diese Analogsignale dann mit
einem entsprechend schnellen Analog/Digital-Wandler
ausgewertet, um die Inkremente mit hoher Auflésung zu
gewinnen, mit denen die weitere Positionsbestimmung
vorgenommen wird.

[0032] Zum Betrieb der Kettenwirkmaschine stellt
man also, solange die Antriebe 4, 12 noch keine Bewe-
gung der Hauptwelle 2 bzw. der Legebarre 10 erzeugen,
die absolute Position der Antriebe 4, 12 fest und Uber-
tragt diese absolute Position an die Steuereinrichtung
14.

[0033] Sobald die Kettenwirkmaschine 1 anlauft und
sich die Antriebe 4, 12 bewegen, also die Hauptwelle 2
und die Legebarre 10 antreiben, schaltet man um und
verwendet nicht mehr die Werte der absoluten Positio-
nen, sondern lediglich Veranderungen in den absoluten
Positionen, also inkrementale Werte.

[0034] Wenn die Kettenwirkmaschine 1 stillgesetzt
wird, sei es durch eine bewuf3te Handlung eines Bedie-
ners oder durch einen Stromausfall, dann ermittelt man,
sobald die Maschine steht, die absoluten Positionen des
Hauptwellen-Antriebs 4 und des Legebarren-Antriebs
12 und legt die absolute Position des Hauptwellen-An-
triebs 4 in einem Speicher 21 und die absolute Position
des Legebarren-Antriebs 12 in einem Speicher 22 ab.
Beide Speicher 21, 22 sind nicht flichtig, kénnen also
die gespeicherte Information auch bei Ausfall der Ver-
sorgungsenergie bewahren. Um bei Ausfall der Versor-
gungsenergie die Positionen noch ermitteln zu kénnen,
ist eine Batterie 23, ein Kondensator oder ein anderer
Energiespeicher vorgesehen, der die Speicher 21, 22
und die Absolutwertgeber 15, 16 versorgt.

[0035] Sobalddie Kettenwirkmaschine 1 stillsteht, fal-
len Bremsen 24, 25 ein, die die Hauptwelle 2 bzw. die
Legebarre 10 an einer weiteren Bewegung hindern.
Kleinere Bewegungen, etwa im Bereich eines Millime-
ters oder 3°, sind naturlich noch moglich. GréRere Ver-
anderungen der Position der Antriebe 4, 12 werden je-
doch verhindert.

[0036] Bevor man die Maschine wieder anfahrt, stel-
len die Absolutwertgeber 15, 16 die aktuellen Positionen
der Antriebe 4, 12 fest und vergleichen sie mit den in
den Speichern 21, 22 gespeicherten Positionen. Wenn
sich dabei Abweichungen ergeben, korrigiert man die
Abweichungen nach folgender Vorgehensweise:
[0037] Wenn die aktuelle Position des Legebarren-
Antriebs 12 nicht mit der gespeicherten Position Uber-
einstimmt, dann wird der Legebarren-Antrieb 12 beta-
tigt, um die gespeicherte Position zu erreichen.

[0038] Wenn die aktuelle Position des Hauptwellen-
Antriebs 4 nicht mit der gespeicherten Position tberein-
stimmt, dann belaRt man den Hauptwellen-Antrieb 4 in
der aktuellen Position und betétigt den Legebarren-An-
trieb 12. Der Legebarren-Antrieb 12 verfahrt nun die Le-
gebarre 10 in eine Position, die der entsprechenden Po-
sition der Wirknadelbarre 7, d.h. der Hauptwelle 2 ent-
spricht. Auch aus einer derartigen Position ist eine In-
betriebnahme mdglich. Wichtig ist nur, daf} die einzel-
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nen Wirkelemente eine vorbestimmte Zuordnung zuein-
ander haben.

[0039] Bei einem zyklisch-absoluten Absolutwertge-
ber 15, 16 ist es nun mdglich, daB sich in der Stillstands-
zeit der Maschine 1 eine Bewegung des Hauptwellen-
Antriebs 4 bzw. des Legebarren-Antriebs 12 ergibt, die
eine Zyklusgrenze uberschreitet. Wenn beispielsweise
ein Zyklus des Legebarren-Antriebs 12 in 100 Schritte
aufgeteilt ist und man unmittelbar nach dem Stillsetzen
der Maschine eine Position 10 festgestellt hat, die spa-
ter ermittelte aktuelle Position aber bei 90 liegt, dann
wird man nicht den Legebarren-Antrieb 12 von 90 im
gleichen Zyklus auf 10 zuriickfahren, sondern von 90 im
aktuellen Zyklus auf 10 im nachsten Zyklus vorfahren.
Eine derartige Zyklus-uberschreitende Bewegung wird
man vornehmen, solange die Differenz zum gespeicher-
ten Wert im nachsten oder vorangehenden Zyklus klei-
ner ist als die Halfte des Zyklus. Nur wenn diese Diffe-
renz groRer ist als die Halfte des Zyklus, wird man eine
Korrektur im gleichen Zyklus vornehmen.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betreiben einer schnell laufenden
Wirkmaschine mit mindestens einem Antrieb, bei
dem man eine absolute Position des Antriebs mit
einem Absolutwertgeber ermittelt und an eine
Steuerung Ubertragt, dadurch gekennzeichnet,
daB man bei Uberschreiten einer vorbestimmten
Arbeitsgeschwindigkeit die Position des Antriebs
inkremental ermittelt.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB man im Stillstand des Antriebs die
Position absolut ermittelt und den Absolutwert an
die Steuerung Ubertragt und nur noch Inkremente
auswertet, wenn sich der Antrieb bewegt.

3. Verfahren nach Anspruch 1 und 2, dadurch ge-
kennzeichnet, daB man beim Stillsetzen des An-
triebs die absolute Position des Antriebs ermittelt
und in einem nicht flichtigen Speicher ablegt.

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, daB man eine gespeicherte Hilfsenergie
zum Ermitteln der absoluten Position verwendet.

5. Verfahren nach Anspruch 3 oder 4, dadurch ge-
kennzeichnet, daB man vor einer Bewegungser-
zeugung durch den Antrieb die aktuelle absolute
Position des Antriebs ermittelt, die aktuelle absolute
Position mit der gespeicherten absoluten Position
vergleicht und unter Berlicksichtigung einer Diffe-
renz zwischen der gespeicherten und der aktuellen
absoluten Position eine Korrektur durchfiihrt.

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
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zeichnet, daB man mehrere Antriebe verwendet,
von denen einer eine Hauptwelle und einer eine Le-
gebarre steuert, wobei man, wenn die aktuelle ab-
solute Position des Antriebs der Legebarre nicht mit
der gespeicherten absoluten Position des Antriebs
der Legebarre Ubereinstimmt, den Antrieb der Le-
gebarre in die gespeicherte Position bewegt.

Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, da man, wenn die aktuelle absolute Po-
sition der Hauptwelle nicht mit der gespeicherten
absoluten Position der Hauptwelle Ubereinstimmt,
den Antrieb der Legebarre in eine Position bewegt,
die der aktuellen Position der Hauptwelle ent-
spricht.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7, da-
durch gekennzeichnet, daB man einen zyklisch-
absoluten Absolutwertgeber verwendet und den
Antrieb im Stillstand blockiert.

Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, da man bei einer Differenz zwischen der
aktuellen absoluten Position und der gespeicherten
absoluten Position bei der Korrektur der Position
des Antriebs eine Zyklusgrenze (berschreitet,
wenn die Differenz kleiner als ein vorbestimmter
Anteil des Zyklus ist.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, daB dieser Anteil maximal 49 % betragt.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da-
durch gekennzeichnet, daB man als Absolutwert-
geber einen sin/cos-Geber oder einen Resolver
verwendet.
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