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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Nahmaschine nach
dem Oberbegriff des Anspruchs 1. Eine derartige Nah-
maschine ist bekannt aus der EP 1 479 809 A1. Dort wird
die Starke des Nahguts vor dem Einlauf in die Stichbild-
stelle gemessen.

[0002] Die mit Hilfe dieses Dickensensors gewonne-
nen Messergebnisse haben sich als hilfreich zur Vorgabe
von Stellwerten zur Umstellung der Nahmaschine bei
sich andernder Stoffstarke herausgestellt. Es besteht
weiterhin das Erfordernis, diese Umstellung noch feiner
an das zu ndhende Nahgut anzupassen.

[0003] Aus der zum Zeitpunkt der Anmeldung der Er-
findung noch nicht veréffentlichten EP 1 739 221 A1 ist
eine Nahmaschine bekannt mit einem Positionssensor
zum Erfassen der Position eines Niederhaltefules zum
Niederhalten von Stoff.

[0004] AusderDE 3043141 A1 isteine Nahmaschine
bekannt mit einem Niederhaltefull zum Niederhalten von
Stoff, der Uber ein bewegliches Gestédnge angetrieben
verlagerbar ist.

[0005] Esistdaher eine Aufgabe der vorliegenden Er-
findung, eine Nahmaschine der eingangs genannten Art
derart weiterzubilden, dass eine fein an die Nahgutpara-
meter angepasste Umstellung der Nahmaschine bei sich
andernder Nahgutstarke automatisch erfolgt.

[0006] Diese Aufgabe ist erfindungsgemall gel6st
durch eine Ndhmaschine mit dem im Kennzeichnungsteil
des Anspruchs 1 angegebenen Merkmalen.

[0007] Erfindungsgeman wurde erkannt, dass eine fei-
ne Anpassung von Nahparametem an Nahgut- bzw.
Stoffparameter moglich ist, wenn in diese Anpassung In-
formationen Uber die Komprimierbarkeit des zu nahen-
den Nahguts bzw. Stoffes eingehen. Die Komprimierbar-
keit wird erfindungsgemaf dadurch erfasst, indem tber
die Position des NiederhaltefuRes in der Niederhaltestel-
lung eine komprimierte Nahgutstarke und in dem Uber
den Dickensensor eine nicht komprimierte Nahgutstarke
erfasst wird. Die erfindungsgeméafle Kombination von
Messdaten zur komprimierten und zur nicht komprimier-
ten Nahgutstérke erlaubt eine Feinanpassung der Nah-
parameter an die Nahgutparameter nicht nur dann, wenn
die ausschlielliche Messung der Nahgutstarke im nicht
komprimierten Zustand aufgrund einer hiervon verschie-
denen komprimierten Nahgutstarke aussagelos ist, son-
dern auch dann, wenn erst die Kombination der Messer-
gebnisse komprimiert/nicht komprimiert Informationen
fur eine derartige Feinanpassung liefert. Ein Beispiel
hierfiir ist die Feinanpassung der Fadenspannung, die
sowohl von der unkomprimierten N&hgutstérke als auch
von der Komprimierbarkeit des Nahgutes abhangt. Auch
andere Néhparameter wie die Hubverstellung des min-
destens einen NiederhaltefuRes, die Drehzahl der Arm-
welle, die Stichlange und die Lifterhdhe kénnen durch
Auswertung der Informationen des Positionssensors ei-
nerseits und des Dickensensors andererseits fein ange-
passt werden. Als Niederhalteful® kann ein Driickerful®
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zum Niederhalten des Stoffes im Bereich einer Stichbild-
stelle oder an den Stoff wahrend eines Transportvorgan-
ges in einer Niederhaltestellung ebenfalls niederhalten-
der Transportful® eingesetzt werden. Abhangig von den
Messewerten erfolgt Gber die Steuereinrichtung eine
Umsetzung in vorgegebene Nahmaschinen-Stellwerte,
also eine Anpassung der Nahparameter. Eine manuelle
Umstellung bzw. eine manuelle Programmanpassung ist
nicht erforderlich. Diese verkirzt die Ristzeit beim Um-
stellen des Nahguts erheblich. Zudem werden Fehlein-
stellungen vermieden. Durch die Feinanpassung kann
ein sicherer Stofftransport bei gleichzeitig minimalem
Druck erreicht werden, den die NiederhaltefiiRe, also der
Driickerfuld und/oder der Transportfuf3, auf den Stoff aus-
Uben.

[0008] Ein Positionssensor nach Anspruch 2 ist kon-
struktiv einfach realisierbar. Es wird dabei zur Positions-
erfassung die ohnehin schon vorhandene Bewegung ei-
nes beweglichen Gestanges fir den NiederhaltefuR® aus-
genutzt. Ein derartiger Positionssensor gibt also einen
Abstandswert aus, der einfach gemessen werden kann.
Alternativist es moglich, die Lage einer bestimmten Kom-
ponente des beweglichen Gestdnges im Raum zu be-
stimmen, ohne hierfiir eine relative Abstandsmessung
heranzuziehen.

[0009] Sensortypen nach Anspruch 3 haben sich zur
Abstandsmessung bewahrt. Insbesondere ein Piezoele-
ment kann elegant in das Gehause integriert werden.
Das Piezoelement wird dabei unter Anordnung der Tat-
sache angeordnet, dass bei den bekannten Nahmaschi-
nen der Druck, der auf dem NiederhaltefuB Giber das be-
wegliche Gesténge ausgelbt wird, von der Héhe des
NiederhaltefuRes in der Niederhaltestellung abhangt, al-
so von der komprimierten Stoffstarke. Ein optischer Sen-
sor kann entweder als Abstandssensor oder aber als die
absolute Lage einer Komponente im Raum bestimmen-
der Sensor, z. B. als Lichtschranke oder Lichtschleier,
ausgefihrt sein.

[0010] Ein Ultraschall-Sensor nach Anspruch 4 ist zur
unkomprimierten Stoffdickenmessung bekannt aus der
EP 1479 809 A1. Mit einem derartigen Sensor lasst sich
eine unkomprimierte Stoffstérke zuverlassig erfassen.
[0011] Eine Anordnung des Dickensensors nach An-
spruch 5 ist insbesondere im Vergleich zur Anordnung
des Sensors bei der EP 1479 809 A1 kompakt, da auf
einen Ausleger verzichtet wird. Damit die Nahgutdicke
im Messbereich des Dickensensors noch nicht von dem
das Nahgut komprimierenden Niederhalteful? beein-
flusst ist, muss die Messachse des Dickensensors au-
Rerhalb des Bereichs der Stichbildstelle angeordnet
sein.

[0012] Mithilfe einer Steuereinrichtung nach Anspruch
6 kann die Nahgeschwindigkeit der Nahmaschine an die
komprimierte Stoffstarke angepasst werden. Die Nahge-
schwindigkeit kann daher relativ nahe an der bei einer
bestimmten Stoffstdrke moglichen maximalen Nahge-
schwindigkeit gehalten werden, was die Nahzeit insge-
samt verkurzt.
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[0013] Eine Steuereinrichtung nach Anspruch 7 er-
laubt eine Optimierung der Fadenspannung an die jewei-
lige Nahgutstérke. Dies gewahrleistet eine saubere
Stichbildung auch bei hohen Materialstarken.

[0014] Eine Steuereinrichtung nach Anspruch 8 ge-
wahrleistet einen sicheren Transport bei gleichzeitig mi-
nimalem Transporthub im N&hbetrieb. Die Nahge-
schwindigkeit kann daher relativ nahe bei einer maxima-
len Nahgeschwindigkeit gehalten werden, die bei einer
bestimmten Stoffstarke moglich ist. Dies fuhrt insgesamt
zu einer Verklrzung der Nahzeit.

[0015] Eine Steuereinrichtung nach Anspruch 9 ge-
wabhrleistet eine ausreichende minimal erforderliche Lif-
terhdhe. Dies spart beim Betrieb der Nahmaschine Zeit,
z. B. beim Beluften und Entliften eines in diesem Zu-
sammenhang eingesetzten Hubzylinders, und ermég-
licht ein leichtes Positionieren des Nahgutes.

[0016] Eine Steuereinrichtung nach Anspruch 10 ge-
wahrleistet eine optimale Anpassung der Stichlange an
die Stoffstarke.

[0017] Eine Steuereinrichtung nach Anspruch 11 ge-
wahrleistet einen sicheren Transport, wobei gleichzeitig
auch bei hoher Nahgeschwindigkeit verhindert wird,
dass bleibende Abdriicke auf dem Nahgut entstehen.
[0018] Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung wird
nachfolgenden anhand der Zeichnung naher erlautert.
In dieser zeigen:

eine perspektivische Ansicht einer Nahmaschi-
ne mit teilweise abgenommenen Gehdusee-
lementen und schematisch dargestellter Steu-
ereinrichtung;

Fig. 1

Fig. 2 eine teilweise aufgebrochene Frontansicht der
Néhmaschine mit entferntem Kopfdeckel und
einem Drickerfull in Niederhaltestellung bei
eingelegtem dikken, komprimierbaren Stoff;
Fig. 3  eine zu Fig. 2 ahnliche Darstellung der Nahma-
schine mit dem Driickerful® in Niederhaltestel-
lung bei eingelegtem dlinneren, praktisch nicht
komprimierbaren Stoff;

Fig. 4 eine schematisierte Darstellung einer Ober-
transportvorrichtung in einer Stellung, die der-
jenigen nach Fig. 2 entspricht.

[0019] In der Zeichnung zeigen die Fig. 1 bis 3 abge-
sehen von den Steuerungskomponenten eine realitats-
getreue Wiedergabe einer teilweise demontierten Nah-
maschine 1. Die Fig. 4 zeigt die Nahmaschine 1 in einer
schematischen Darstellung zur Verdeutlichung der
Kopplung mechanischer Komponenten einer insgesamt
mit 2 bezeichneten Obertransportvorrichtung. Vom
grundsatzlichen Aufbau her ist die Nahmaschine 1 be-
kannt, sodass nachfolgend im Detail nur die erfindungs-
wesentlichen Komponenten hiervon erlautert werden.

[0020] Die Nahmaschine 1 hatein C-formiges Gehau-
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se 3. Sie weist eine Grundplatte 4 und einen oberen Arm
5 auf. Zur Vervollstandigung der C-Form verbindet ein
Stander 6 die Grundplatte 4 mit dem Arm 5. In Letzterem
ist eine Armwelle 7 (vgl. Fig. 4) gelagert, die von einem
nicht dargestellten Motor angetrieben ist. Von der Dre-
hung der Armwelle 7 sind durch mechanische Kopplung
abgeleitet die Auf- und Abbewegung einer Nadelstange
8 mit einer Nahnadel 9 sowie die Bewegung der Ober-
transportvorrichtung 2. Zum Antrieb der Obertransport-
vorrichtung 2, deren kinematischer Aufbau tbersichtlich
Fig. 4 zu entnehmen ist, ist die Armwelle 7 drehfest mit
einer Exzenterscheibe 10 verbunden. An Letzterer ist ei-
ne Zugstange 11 angelenkt, die wiederum gelenkig ver-
bunden ist mit einer Schwinge 12. Letztere schwingt um
ein gehausefestes Schwinggelenk 13 um eine Schwing-
achse parallel zur Armwelle 7. An seinem von der Ex-
zenter-Zugstange 11 abgewandten Ende ist die Schwin-
ge 12 gelenkig verbunden mit einer weiteren Zugstange
14. Letztere tragt einen Dauermagneten 15, der ein ma-
gnetisches Feld mit etwa senkrecht zur Grundplatte 4
verlaufenden Feldlinien erzeugt.

[0021] Fig. 1,2 und 4 zeigen die Obertransportvorrich-
tung 2 in einer Niederhaltestellung fir einen dicken zu
nahenden Stoff 16, die nachfolgend als erste Niederhal-
testellung bezeichnet wird. In der ersten Niederhaltestel-
lung ist dem Dauermagneten 15 direkt benachbart ein
Hall-Sensor 17. Dieser ist an einem gehausefesten Aus-
leger 18 montiert. Uber eine Signalleitung 19 steht der
Hall-Sensor 17 mit einer zentralen Steuereinrichtung 20
in Verbindung.

[0022] Die Magnet-Zugstange 14 ist an ihrem von der
Schwinge 12 abgewandten Ende an einer in Fig. 4 obe-
ren Ecke angelenkt an einem Dreieckhebel 21. Eine in
Fig. 4 linke untere Ecke des Dreieckshebels 21 ist ange-
lenkt an einem Druckerful? 22. Der Druckerfuf3 22 dient
zum Niederhalten von Stoff im Bereich einer Stichbild-
stelle. Zwischen demin Fig. 4 linken unteren Gelenk des
Dreieckshebels 21 und einem oberen Gehausedeckel
23 stltzt sich eine Druckfeder 24 ab, deren Vorspannung
mittels einer Federdruck-Stellschraube 25 einstellbar ist.
Die Federdruck-Stellschraube 25 ist motorisch angetrie-
ben. Dieser Antrieb steht tiber eine Signalleitung 26 mit
der Steuereinrichtung 20 in Verbindung. Mit der Feder-
druck-Stellschraube 25 als motorisch angetriebenem
Stellglied wird die DriickerfulRkraft eingestellt. Es handelt
sich hierbei um die Kraft, mit der die Fulle 22, 28 in der
Niederhaltestellung den Stoff 16 festhalten. Das in Fig.
4 rechte untere Eckgelenk des Dreieckhebels 21 ist iber
eine Koppelstange 27 angelenkt an einem Transportful®
28 fiir zu ndhenden Stoff.

[0023] Die Obertransportvorrichtung 2 stellt ein be-
wegliches Gestange zur angetriebenen Verlagerung des
DriickfuRes 22 und des TransportfuRes 28 dar. Im Be-
trieb tragen der Driickerfu® 22 und der Transportfull 28
durch ein wechselweises Anheben aus der Niederhalte-
stellung in eine angehobene Stellung zur Freigabe des
Stoffs zum Obertransport von diesem bei. Die Position
des DriickerfuBes 22 und des TransportfuRes 28 in der
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angehobenen Stellung wird bei der Nahmaschine 1 ein-
gestellt (ber ein motorisch angetriebenes Stellrad 29.
Das Stellrad 29 steht lber eine Signalleitung 30 mit der
Steuereinrichtung 20 in Verbindung.

[0024] Dort, wo die Nahnadel 9 den Stoff bzw. das
Nahgut 16 durchdringt, definiert die Ndhmaschine 1 eine
Stichbildstelle. Langs einer Nahgut-Transportrichtung
31, die bei der Darstellung nach Fig. 2 von rechts nach
links verlauft, gehdéren zu einem Stichbildstellenbereich
32 noch zur Nahnadel-Durchstichachse benachbarte
Abschnitte, indenen eine Beeinflussung des Stoffes bzw.
Nahguts 16 durch den niederhaltenden Driickerfuld 22
einerseits und dem niederhaltenden Transportful® 28 an-
dererseits erfolgt.

[0025] AuBerhalb des Stichbildstellenbereichs 32,
namlich in einem Abstand Ain Nahgut-Transportrichtung
31 vorder Durchstichachse der Nahnadel 9, verlauft eine
Messachse 33 eines Dickensensors 34. Letzterer ist au-
Ren am Gehause 3 im Bereich des unteren Nahkopfes
montiert. Der Dickensensor 34 ist als Ultraschallsensor
ausgeflhrt. Der Einsatz eines derartigen Ultraschallsen-
sors zur Stoffdickenmessung ist beschrieben in der EP
1 479 809 A1. Uber eine Signalleitung 35 steht der
Dickensensor 34 mit der zentralen Steuereinrichtung 20
in Verbindung.

[0026] Eine erste Fadenspannung wird bei der Nah-
maschine 1 durch ein motorisch angetriebenes Stellglied
36 eingestellt. Letzteres steht tiber eine Signalleitung 37
mit der Steuereinrichtung 20 in Verbindung. Eine zweite
Fadenspannung wird bei der Nahmaschine 1 durch ein
motorisch angetriebenes Stellglied 38 eingestellt. Letz-
teres steht tiber eine Signalleitung 39 mit der Steuerein-
richtung 20 in Verbindung. Bei den beiden eingestellten
Fadenspannungen kann es sich um solche handeln, die
auf ein und denselben Nahfaden wirken. Alternativ kdn-
nen die beiden eingestellten Fadenspannungen auch auf
verschiedene Nahfaden wirken.

[0027] Eine Stichlange kann bei der Nahmaschine 1
Uber ein als Stichlangen-Stellrad 40 ausgefilihrtes moto-
risch angetriebenes Stellglied eingestellt werden. Letz-
teres steht Uber eine Signalleitung 41 mit der Steuerein-
richtung 20 in Verbindung.

[0028] Die Steuereinrichtung 20 steht Uber eine Si-
gnalleitung 42 mit einer Motorsteuerung 43 in Verbin-
dung, die wiederum in nicht dargestellter Weise mit dem
Antriebsmotor fir die Armwelle 7 in Signalverbindung
steht.

[0029] Zum Einlegen oder Entnehmen des Stoffs 16
werden beide FiiRe 22, 28 mit allen mechanisch hieran
gekoppelten Bauteilen bis hin zum Dreiecksgelenk 21
mit Hilfe eines nicht dargestellten Pneumatikzylinders
gegen einen ebenfalls nicht dargestellten Héhenan-
schlag angehoben. Letzterer kdnnte oberhalb des Drei-
eckshebels 21 oder auch oberhalb der Zugstange 14 an-
geordnet sein. Dieser Hubhdhenanschlag kann als Stell-
glied einen motorischen Verstellantrieb besitzen, so dass
der Hubhéhenanschlag und damit die Hubhéhe zum Ein-
legen oder Entnehmen des Nahgutes einstellbar ist. Der
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motorische Antrieb des Hubhdhenanschlags ist wieder-
um Uber eine nicht dargestellte Signalleitung mit der
Steuereinrichtung verbunden.

[0030] Die Vorgabe von Stellwerten fir die Feder-
druck-Stellschraube 25, das Hubverstellungs-Stellrad
29, die Fadenspannungs-Stellglieder 36, 38, das Stich-
langen-Stellrad 40, das Hubhdhenanschlags-Stellglied
sowie die Motorsteuerung 43 geschieht folgenderma-
Ren:

[0031] Wahrend des Obertransportes werden der
Driickerfu® 22 und der Transportfufd 28 durch die Ober-
transportvorrichtung 2 wechselweise verlagert zwischen
der Niederhaltestellung und der angehobenen Stellung.
In der Niederhaltestellung kommt es fiir die Position des
DriickerfuBes 22 und des TransportfuRes 28 darauf an,
auf welche Dicke sich der Stoff komprimieren lasst. Die
erste Niederhaltestellung nach den Fig. 1, 2 und 4 zeigt
einen relativ dicken, z.B. zweilagigen Stoff 16, der sich
durch den Druckerfuld 22 auf etwa die Halfte seiner un-
komprimierten Dicke komprimieren lasst.

[0032] Eine zweite Niederhaltestellung, die in Fig. 3
dargestellt ist, zeigt ein relativ diinnes, z.B. einlagiges
Nahgut 16, z. B. Leder, das sich praktisch nicht kompri-
mieren lasst. Abhangig von der Stoffqualitét kann auch
ein relativ dicker Stoff in der Niederhaltestellung kaum
komprimiert sein.

[0033] Die Zugstange 14 ist ein beweglicher Abschnitt
der Obertransportvorrichtung 2, deren Abstand zum Aus-
leger 18 sich bei der Verlagerung des DriickerfuBes 22
bzw. des TransportfulRes 28 zwischen der angehobenen
Stellung und der Niederhaltestellung stetig andert. Liegt
ein auch im komprimierten Zustand noch relativ dicker
Stoff vor, wie z.B. in der ersten Niederhaltestellung, ist
der Dauermagnet 15 dem Hall-Sensor 17 ndher benach-
bart. Der Hall-Sensor 17 gibt daher ein der Anndherung
des Dauermagneten 15 entsprechendes Signal (iber die
Signalleitung 19 weiter an die Steuereinrichtung 20.
[0034] Liegt in der Niederhaltestellung ein relativ gut
komprimierbarer oder von Haus aus diinner Stoff vor, ist
der Dauermagnet 15 vom Hall-Sensor 17 weiter beab-
standet und es resultiert ein Sensorsignal, welches die-
ser geringeren komprimierten Stoffstarke entspricht.
[0035] DerAbstand zwischen dem Hall-Sensor 17 und
dem Dauermagneten 15 als Folge der Abstandsande-
rung zwischen dem Ausleger 18 und der Zugstange 14
andert sich beim Betrieb der Obertransportvorrichtung 2
zyklisch. Immer dann, wenn der Driickerful® 22 gemein-
sam mit dem Transportfu® 28 in der Niederhaltestellung
vorliegen, erreicht der Abstand zwischen dem Hall-Sen-
sor 17 und dem Dauermagneten 15 ein Extremum. Die-
ses Extremum kann mithilfe einer entsprechenden, zeit-
lich aufgelosten Erfassung des Ausgabewertes des Hall-
Sensors 17 von der Steuereinrichtung 20 ermittelt wer-
den. Das Extremum ist der Position des Driickerfulies
22bzw. des TransportfuRes 28 in der Niederhaltestellung
eindeutig zugeordnet. Es stellt ein Mal fur die durch den
Driickerfuf 22 bzw. den Transportfufd 28 komprimierte
Starke des Stoffs bzw. Nahguts 16 dar.
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[0036] Mit Hilfe des Dickensensors 34 wird zudem die
unkomprimierte Starke des Stoffs 16 gemessen, bevor
dieser den Stichbildstellenbereich 32 erreicht.

[0037] Abhangig von den Messwerten des Hall-Sen-
sors 17 einerseits und des Dickensensors 34 anderer-
seits werden nun Vorgabewerte fiir den Federdruck der
Druckfeder 24, fiir die Position des DriickerfuRes 22 und
des TransportfulRes 28 in der angehobenen Stellung, fiir
die Hubhdhe im Transportbetrieb der Maschine, fir die
Fadenspannungen, flr die Stichlange sowie fir die Nah-
geschwindigkeit errechnet bzw. aus in der Steuereinrich-
tung 20 abgelegten Vorgabewert-Tabellen ausgelesen.
Diese Vorgabewerte werden dann von der Steuerung 20
Uber die Signalleitungen 26, 30, 37, 39, 41 und 42 wei-
tergegeben an die Federdruck-Stellschraube 25, das
Hubverstellungs-Stellrad 29, das Fadenspannungs-
Stellglied 36, das Fadenspannungs-Stellglied 38, das
Stichlangen-Stellrad 40 sowie die Motorsteuerung 43.
[0038] Andert sich die Dicke des einlaufenden Stoffs
16, z. B. wenn eine neue Stofflage hinzukommt, erfasst
zunéchst der Dickensensor 34 diese Anderung in der
Stoffdicke. Es kann dann zunachst zeitlich exakt eine
Anpassung der Fadenspannung an die vergroRerte
Stoffdicke erfolgen, da die Stichlange einerseits und der
Abstand A der Messachse 33 von der DurchstoRachse
der Nahnadel 9 bekanntist. Anschlie3end passiert dieser
Stoffabschnitt, dessen Dicke zugenommen hat, den
Stichbildstellenbereich 32, sodass tiber den Hall-Sensor
17 die Messung der komprimierten Stoffdicke dieses
Stoffabschnitts erfolgen kann. Wenn sich der Stoff in die-
sem Stoffabschnitt nur wenig komprimieren lasst, han-
delt es sich um ein hartes, dichtes Material, welches eine
relativ hohe Fadenspannung erfordert. Uber den Ver-
gleich der Dicken-Messerergebnisse des Dickensensors
34 und des Hall-Sensors 17 lasst sich daher eine ent-
sprechende Feineinstellung der Fadenspannung Uber
die Ansteuerung der Stellglieder 36, 38 vornehmen.
Wenn es sich bei dem Stoff 16 um komprimierbares Ma-
terial, z. B. um Watte oder Vlies handelt, misst der
Dickensensor 34 einen héheren Dickenwert als der Hall-
Sensor 17. Aus diesen beiden Messewerten kann mittels
der zentralen Steuereinrichtung 20 auf die tatsachliche
Nahdicke des Stoffs 16 extrapoliert werden. Es resultiert
die Einstellung einer Fadenspannung, die der gemesse-
ne Komprimierbarkeit des Stoffs 16 gerecht wird. Diese
Fadenspannung ist wesentlich niedriger als diejenige,
die eingestellt wirde, wenn nur das Messergebnis des
Dickensensors 34 zur Verfligung stiinde, wenn also nur
die unkomprimierte Stoffdicke einer Messung zuganglich
ware. Umgekehrt liefert auch alleine die Messung Uber
den Hall-Sensor 17 noch keine ausreichende Mess-
grundlage zur Bestimmung der Fadenspannung, da die-
se Messung alleine noch keine Auskunft darliber gibt, ob
der Stoff tatsdchlich komprimierbar ist oder nicht. Erst
der Vergleich beider Messungen fiihrt zu einer korrekten
Fadenspannung.

[0039] Auch die Positionen des Driickerfuf3es 22 und
des Transportfufles 28 in der angehobenen Stellung, al-
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so die Hubverstellung, kénnen Uber den Vergleich der
Messergebnisse des Dickensensors 34 einerseits und
des Hall-Sensors 17 andererseits fein angepasst wer-
den. Bei einem komprimierbaren Stoff (vgl. Fig. 2) wiirde
eine Dickenmessung mit dem Hall-Sensor 17 alleine zu
einem zu niedrigen Wert fur die Hubverstellung fihren,
da sich der Stoff beim Anheben des DrickerfuRes 22
bzw. des Transportfulies 28 entspannt und damit dicker
vorliegt als in der Messstellung des Hall-Sensors 17. Die-
ser Effekt kann durch Vergleich mit dem Messergebnis
des Dickensensors 34 berlicksichtigt werden. Die not-
wendige Hubverstellung wird dabei wiederum aus den
Messergebnissen des Hall-Sensors 17 einerseits und
des Dickensensors 34 andererseits mit Hilfe der zentra-
len Steuereinrichtung 20 extrapoliert. Da die Dicke des
Nahguts bei angehobenem Driickerfull 22 bzw. angeho-
benem Transportfufld 28 gréRer sein wird als die kompri-
mierte Dicke und etwas geringer als die vollstandig ent-
spannte, unkomprimierte Dicke im Messbereich des
Dickensensors 34, wird eine etwas niedrigere Hubver-
stellung eingestellt, als sich alleine aus dem Messergeb-
nis des Dickensensors 34 ergeben wirde. Auch eine An-
passung der Hubverstellung an einen stufenweise dicker
oder dunner werdenden Stoff, z. B. durch Hinzukommen
oder Wegfallen von Stofflagen, kann durch Vergleich der
Messergebnisse der beiden Sensoren 34 und 17 erfol-
gen.

[0040] Soweit die Messergebnisse beider Sensoren
34, 17 die gleiche Dicke ergeben, der Stoff also unkom-
primierbar ist, werden die Fadenspannung und die Hub-
verstellung exakt an die gemessene Stoffdicke ange-
passt.

[0041] Je starkerder Uberdie FiiRe 22, 28 komprimier-
te Stoff 16 ist, desto niedriger ist die von der Motorsteue-
rung 43 vorzugebende Drehzahl der Armwelle 7 zu wah-
len. Dabei reicht wiederum das Messergebnis des
Dickensensors 34 nicht aus, da dieser nur die unkompri-
mierte Stoffdicke liefert. Auch hier flhrt ein Vergleich der
Messergebnisse der Sensoren 17 und 34 zur korrekten
Drehzahl. Entsprechendes gilt flr die Stichlange, da der
Stichlangenverlust, der durch Anderung der Stichlange
mit dem Stichlangen-Stellrad 40 kompensiert werden
kann, umso gréRer ist, je dicker der von den Fufien 22,
28 komprimierte Stoff 16 ist. Auch hier hilft das Messer-
gebnis des Dickensensors 34 alleine nicht weiter.
[0042] Uber die Federdruck-Stellschraube 25 kann an
Hand der Messergebnisse der Sensoren 17, 34 die Driik-
kerfulBkraft eingestellt werden. Da die FlRe 22, 28 auf
empfindlichem Nahgut 16 Abdriicke hinterlassen kon-
nen, muss die DrickerfuRkraft so niedrig wie mdoglich
eingestellt werden. Mit zunehmender Drehzahl und/oder
zunehmender Hubhdhe der Flike 22, 28 beim Transport
steigt die bendtigte DriickerfulRkraft, die erforderlich ist,
um einen sicheren Transport des Nahguts 16 zu gewahr-
leisten. Durch Auswertung des zeitlichen Verlaufs des
Signals des Hall-Sensors 17 lasst sich ermitteln, abwann
die Driickerful3kraft zu niedrig wird, da dann die Zeitrau-
me, in denen die FuRe 22, 28 in der Niederhaltestellung
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vorliegen, zeitlich zu kurz werden. Sobald eine derartige
Situation erfasst wird, kann durch einen entsprechenden
Vorgabewert fir die Federdruck-Stellschraube 25 die
Druckerfuf3kraft entsprechend nachgestellt werden. Bei
einer Zunahme der Starke des Nahguts 16 unter den
FiRen 22, 28 steigt automatisch die DriickerfulRkraft, weil
die Druckfeder 24 um den zusatzlichen Betrag der Ma-
terialstarke starker zusammengedriickt wird. Diese Zu-
nahme der Materialstarke kann uber die Sensoren 17,
34 erfasst und durch entsprechende Ansteuerung der
Federdruck-Stellschraube 25 kompensiert werden.
[0043] SchlieRlich kann Uber das Hubhdhenan-
schlags-Stellglied die Lifterhdhe anhand der Messer-
gebnisse der Sensoren 17, 34 vorgegeben werden. Die
FuRe 22, 28 werden dann soweit angehoben, dass der
Stoff 16 bequem eingelegt bzw. entnommen werden
kann. Diese Lufterhdheneinstellung ist wiederum mit
dem Messergebnis des Hall-Sensors 17 nicht moglich,
da fiir die Lifterhdhe die unkomprimierte Stoffstarke we-
sentlich ist, die vom Dickensensor 34 gemessen wird.
Es kann also die minimal erforderliche Lufterhéhe aus-
gewahlt werden. Dies spart Zeit beim Beliften und Ent-
liften eines Hubzylinders als Teil der Obertransportvor-
richtung 2. Zudem ist ein leichtes Positionieren des Stoffs
ermdglicht.

[0044] Alternativkann der Positionssensor, der bei der
Ausfiihrung nach den Fig. 1 bis 4 durch den Hall-Sensor
17 mitdem Dauermagneten 15 gebildet wird, auch durch
andere Sensortypen verkdrpert sein. Der Positionssen-
sor kann beispielsweise als kapazitiver Naherungssen-
sor ausgebildet sein, wobei der Ausleger 18 und die Zug-
stange 14 Teile eines Kondensators sind, dessen Kapa-
zitat gemessen wird. Der Positionssensor kann auch als
Piezoelement ausgebildet sein, welches zwischen einer
in Schubverbindung mit dem Driickerful 22 stehenden
Komponente, z.B. der Druckfeder 24, und einer gehau-
sefesten Komponente der Nahmaschine 1, z.B. dem Ge-
hausedeckel 23, angeordnet ist. Dabei misst das Piezo-
element den Druck, den die Druckfeder 24 auf den Driik-
kerfu® 22 bzw. den Transportfuld 28 in der Niederhalte-
stellung ausubt. Dieser Druck hangt davon ab, wie stark
der Drickerful® 22 bzw. der Transportful® 28 in der Nie-
derhaltestellung durch einen entsprechend starken dar-
unter liegenden Stoff angehoben sind. Der Positionssen-
sor kann bei einer weiteren Variante auch als optischer
Sensor, z.B. als Lichtschleier, ausgebildet sein.

[0045] Die Anpassung der Stellwerte an die vom Hall-
Sensor 17 und vom Dickensensor 34 gemessenen Stoff-
stérken kann insbesondere verzdgerungsfrei an sich
kontinuierlich wahrend des Nahvorgangs &ndernde kom-
primierte Stoffstérken erfolgen.

[0046] Vorstehend wurde die Positionserfassung zur
Dickenmessung des komprimierten Stoffs am Beispiel
des den Stoff niederhaltenden DrickerfuBes 22 be-
schrieben. Genauso ist es moglich, diese Messung mit-
hilfe des TransportfuRes 28 in einer den Stoff niederhal-
tenden Niederhaltestellung durchzuflhren.

[0047] Soweit vorstehend ein motorischer Antrieb von
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Nahmaschinenkomponenten erwahnt wurde, kann es
sich hierbei beispielsweise um einen pneumatischen An-
trieb, um einen hydraulischen Antrieb, um einen Linear-
motor oder um einen Schrittmotorantrieb handein.

Patentanspriiche
1. N&hmaschine (1)

- mit einem Gehause (3),

- mit einer Grundplatte (4),

- mit einem oberen Arm (5),

- mit einem die Grundplatte (4) und den oberen
Arm (5) verbindenden Sténder (6),

- mit mindestens einem Niederhalteful3 (22; 28)
zum Niederhalten eines Nahguts (16) im Be-
reich einer Stichbildstelle (32), wobei der Nie-
derhaltefu® (22; 28) iber ein bewegliches Ge-
stange (2) angetrieben verlagerbar ist zwischen

-- einer angehobenen Stellung zur Freigabe
des Nahguts (16),

-- einer Niederhaltestellung zum Niederhal-
ten des Nahguts (16),

- mit einem Dickensensor (34) zum Erfassen der
Dicke des Nahguts (16) auRerhalb des Bereichs
einer Stichbildstelle (32),

gekennzeichnet durch,

- einen Positionssensor (17) zum Erfassen der
Position des NiederhaltefulRes (22; 28) relativ
zur Grundplatte (4) in der Niederhaltestellung;
- eine mit dem Positionssensor (17) und dem
Dickensensor (34) in Signalverbindung (19, 35)
stehende Steuereinrichtung (20, 43) zur Vorga-
be von Stellwerten fiir die Nahmaschine (1) ab-
hangig von den Ausgabewerten des Positions-
sensors (17) und des Dickensensors (34).

2. Nahmaschine nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass mindestens ein beweglicher Ge-
stédngeabschnitt (14) des beweglichen Gesténges
(2) vorliegt, dessen Abstand zu einem gehausefe-
sten Referenzkdrper (18) sich bei der Verlagerung
des NiederhaltefuRes (22; 28) zwischen den ange-
hobenen Stellung und der Niederhaltestellung stetig
andert, wobei der Positionssensor (17) zum Messen
des Abstandes des beweglichen Gehauseab-
schnitts (14) zum gehdusefesten Referenzkérper
(18) ausgebildet ist.

3. Nahmaschine nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Positionssensor als Hall-
Sensor (17) oder als kapazitiver Naherungssensor
oder als Piezoelement oder als optischer Sensor
ausgebildet ist.
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Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass der Dickensensor
(34) als Ultraschall-Sensor ausgebildet ist.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass der Dickensensor
(34) direkt am Geh&use (3) derart montiert ist, dass
eine Messachse (33) des Dickensensors (34) aul3er-
halb des Bereichs der Stichbildstelle (32) liegt,
gleichzeitig dem Bereich der Stichbildstelle (32) di-
rekt benachbart ist.

Nahmaschine nach einem der Ansprliche 1 bis 5,
gekennzeichnet durch die Ausfiihrung der Steuer-
einrichtung (20, 38) derart, dass als Stellwert die
Drehzahl einer Armwelle (7) zum Antrieb von Nah-
bzw. Transportkomponenten (8, 9, 22, 28) der Nah-
maschine (1) vorgegeben wird.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
gekennzeichnet durch die Ausfiihrung der Steuer-
einrichtung (20, 38) derart, dass als Stellwert der
Spannungs-Vorgabewert einer Fadenspann-Vor-
richtung (31, 33) vorgegeben wird.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
gekennzeichnet durch die Ausfihrung der Steuer-
einrichtung (20, 38) derart, dass als Stellwert die
Hubhdhe des NiederhaltefuBes (22; 28) beim Nah-
prozess zum sicheren Transport des Nahguts (16)
vorgegeben wird.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
gekennzeichnet durch die Ausfiihrung der Steuer-
einrichtung (20, 38) derart, dass als Stellwert die Po-
sition eines Hubhdhenanschlags fir den Niederhal-
teful® (22; 28) zur Einstellung der Lifterhéhe vorge-
geben wird.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 9,
gekennzeichnet durch die Ausfiihrung der Steuer-
einrichtung (20, 38) derart, dass als Stellwert der Ein-
zelvorschubwert einer Stichlangen-Stelleinrichtung
(35) einer Vorschubeinrichtung der Nahmaschine
(1) vorgegeben wird.

N&hmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 10,
gekennzeichnet durch die Ausfihrung der Steuer-
einrichtung (20, 38) derart, dass als Stellwert eine
DrickerfuBkraft vorgegeben wird, mit der der Nie-
derhalteful’ (22; 28) das Nahgut (16) in der Nieder-
haltestellung fixiert.

Claims

1.

Sewing machine (1)
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- with a housing (3),

- with a base plate (4),

- with an upper arm (5),

- with a stand (6) connecting the base plate (4)
and the upper arm (5),

- with at least one hold-down foot (22; 28) for
holding down a material to be sewn (16) in the
region of a stitch forming area (32), the hold-
down foot (22; 28) being movable, driven by a
movable rod assembly (2), between

-- araised position for releasing the material
to be sewn (16)

-- a hold-down position for holding down the
material to be sewn (16),

- with a thickness sensor (34) for detecting the
thickness of the material to be sewn (16) outside
the region of a stitch forming area (32),

characterised by

- aposition sensor (17) for detecting the position
of the hold-down foot (22; 28) relative to the base
plate (4) in the hold-down position;

- a control device (20, 43) in signal connection
(19, 35) with the position sensor (17) and the
thickness sensor (34) for presetting adjustment
values for the sewing machine (1) as a function
of the output values from the position sensor (17)
and the thickness sensor (34).

Sewing machine according to claim 1, character-
ised in that at least one movable portion (14) of the
movable rod assembly (2) is present, the distance
of which to a reference body (18), attached to the
housing, changes continuously when the hold-down
foot (22; 28) moves between the raised position and
hold-down position, the position sensor (17) being
configured for measuring the distance between the
movable housing portion (14) and the reference body
(18) attached to the housing.

Sewing machine according to claim 1 or 2, charac-
terised in that the position sensor is configured as
aHall sensor (17) or as a capacitive proximity sensor
or as a piezo element or as an optical sensor.

Sewing machine according to any one of claims 1 to
3, characterised in that the thickness sensor (34)
is configured as an ultrasound sensor.

Sewing machine according to any one of claims 1 to
4, characterised in that the thickness sensor (34)
is mounted directly on the housing (3) such that a
measurement axis (33) of the thickness sensor (34)
is located outside the region of the stitch forming
area (32), and is at the same time directly adjacent
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to the region of the stitch forming area (32).

Sewing machine according to any one of claims 1 to
5, characterised by the configuration of the control
device (20, 38) such that the speed of an arm shaft
(7) for driving sewing or transport components (8, 9,
22, 28) of the sewing machine (1) is predetermined
as an adjustment value.

Sewing machine according to any one of claims 1 to
6, characterised by the configuration of the control
device (20, 38) such that the tension preset value of
a thread tension device (31, 33) is predetermined as
an adjustment value.

Sewing machine according to any one of claims 1 to
7, characterised by the configuration of the control
device (20, 38) such that the lift height of the hold-
down foot during the sewing process (22; 28) for the
reliable transportation of the material to be sewn (16)
is predetermined as an adjustment value.

Sewing machine according to any one of claims 1 to
8, characterised by the configuration of the control
device (20, 38) such that the position of a lift elevation
stop for the hold-down foot (22; 28) for adjusting the
ventilator height is predetermined as an adjustment
value.

Sewing machine according to any one of claims 1 to
9, characterised by the configuration of the control
device (20, 38) such that the individual feed value of
a stitch length adjusting device (35) of a feed device
of the sewing machine (1) is predetermined as an
adjustment value.

Sewing machine according to any one of claims 1 to
10, characterised by the configuration of the control
device (20, 38) such that a presser foot force, with
which the hold-down foot (22; 28) secures the ma-
terial to be sewn (16) in the hold-down position, is
predetermined as an adjustment value.

Revendications

1.

Machine a coudre (1), comportant :

- un bati (3),

- une plaque de base (4),

- un bras supérieur (5),

- un montant (6) reliant la plaque de base (4) et
le bras supérieur (5),

- au moins un pied-de-biche (22 ; 28) pour le
maintien d’'une matiére a coudre (16) dans la
zone d'un emplacement de piquage (32), le
pied-de-biche (22 ; 28) entrainé par une tringle-
rie mobile (2) pouvant étre déplacé entre
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-- une position relevée pour le dégagement
de la matiére a coudre (16),
-- une position de maintien pour le maintien
de la matiére a coudre (16),

- un détecteur d’épaisseur (34) pour la détection
de I'épaisseur de la matiére a coudre (16) en
dehors delazone d’unemplacementde piquage
(32)

caractérisée par

- un détecteur de position (17) pour la détection
de la position du pied-de-biche (22 ; 28) par rap-
port a la plaque de base (4) dans la position de
maintien ;

- un dispositif de commande (20, 43), qui est en
liaison de signalisation (19, 35) avecle détecteur
de position (17) et le détecteur d’épaisseur (34),
pour la détermination de valeurs de réglage pour
la machine a coudre (1) en fonction des valeurs
de sortie du détecteur de position (17) et du dé-
tecteur d’épaisseur (34).

Machine a coudre selon la revendication 1, carac-
térisée en ce qu’il est prévu au moins un trongon
mobile (14) de la tringlerie mobile (2), dont I'écarte-
ment par rapport a un corps de référence (18) soli-
daire du bati se modifie en permanence lors du dé-
placement du pied-de-biche (22 ; 28) entre la posi-
tion relevée et la position de maintien, le détecteur
de position (17) étant agencé pour mesurer I'écar-
tement du trongon de tringlerie mobile (14) par rap-
port au corps de référence (18) solidaire du bati.

Machine a coudre selon la revendication 1 ou 2, ca-
ractérisée en ce que le détecteur de position est
réalisé sous la forme d’un détecteur a effet Hall (17)
ou d’'un détecteur de proximité capacitif ou d’un élé-
ment piézoélectrique ou d’'un détecteur optique.

Machine a coudre selon 'une des revendications 1
a 3, caractérisée en ce que le détecteur d’épais-
seur (34) est réalisé sous la forme d’'un détecteur a
ultrasons.

Machine a coudre selon 'une des revendications 1
a 4, caractérisée en ce que le détecteur d’épais-
seur (34) est directement monté sur le bati (3), de
telle sorte qu’'un axe de mesure (33) du détecteur
d’épaisseur (34) soit situé en dehors de la zone de
I'emplacement de piquage (32), et simultanément
directement adjacent a la zone de 'emplacement de
piquage (32).

Machine a coudre selon I'une des revendications 1
a 5, caractérisée par la réalisation du dispositif de
commande (20, 38) de telle sorte que la vitesse de
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rotation d’'un arbre de bras (7) soit prédéterminée en
tant que valeur de réglage pour I'entrainement des
composants de couture ou de transport (8, 9, 22, 28)
de la machine a coudre (1).

Machine a coudre selon I'une des revendications 1
a 6, caractérisée par la réalisation du dispositif de
commande (20, 38) de telle sorte que la valeur de
consigne de tension d’'un dispositif de tension de fil
(31, 33) soit prédéterminée en tant que valeur de
réglage.

Machine a coudre selon I'une des revendications 1
a 7, caractérisée par la réalisation du dispositif de
commande (20, 38) de telle sorte que la hauteur de
relevée du pied-de-biche (22 ; 28) lors du processus
de couture soit prédéterminée en tant que valeur de
réglage pour le transport sir de la matiére a coudre
(16).

Machine a coudre selon I'une des revendications 1
a 8, caractérisée par la réalisation du dispositif de
commande (20, 38) de telle sorte que la position
d’une butée de hauteur de relevée pour le pied-de-
biche (22 ; 28) soit prédéterminée en tant que valeur
de réglage pour le réglage de la hauteur de ventila-
teur.

Machine a coudre selon I'une des revendications 1
a9, caractérisée par la réalisation du dispositif de
commande (20, 38) de telle sorte que la valeur
d’avance individuelle d’'un dispositif de réglage de
longueur de point (35) d’'un dispositif d’avance de la
machine a coudre (1) soit prédéterminée en tant que
valeur de réglage.

Machine a coudre selon I'une des revendications 1
a 10, caractérisée par la réalisation du dispositif de
commande (20, 38) de telle sorte qu’une force de
pied presseur, avec laquelle le pied-de-biche (22 ;
28) immobilise la matiere a coudre (16) dans la po-
sition de maintien, soit prédéterminée en tant que
valeur de réglage.
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