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(57)  Die Erfindung bezieht sich auf eine Antriebsvor-
richtung zur Erzeugung einer Pilgerschrittbewegung fiir
die Abreisswalzen (A1, A2) einer Kdmmmaschine mir
einer, Uber ein Antriebsmittel (G, M) kontinuierlich ange-
triebenen Antriebswelle (20), auf welcher drehfest ein
Zahnrad (Z) befestigt ist, das mit einem Stegrad (3) eines
Differentialgetriebes (1) in Antriebsverbindung steht und
die Abtriebswelle (9) des Differentialgetriebes (1) mitden
Abreisswalzen (A1,A2) iber weitere Antriebsmittel (22,
Z3) in Antriebsverbindung steht, wobei das Differential-
getriebe (1) wenigstens eine Getriebestufe (G2) auf-
weist, welche aus einem, auf der Abtriebswelle (9) dreh-
fest befestigten Sonnenrad (U4) und wenigstens einem
im Steg (2) drehbar gelagerten Planetenrad (U3) besteht,
das mit dem Sonnenrad (U4) im Eingriff steht, wobei das
Sonnenrad (U4) und das oder die Planetenrader (U3) als
Unrundzahnrader ausgebildet sind, um die Pilgerschritt-
bewegung zu erzeugen. Um die durch das Differential-
getriebe erzeugte Bewegungskurve auf gednderte Rah-
menbedingungen (z. B. Materialwechsel) anzupassen,
wird vorgeschlagen, Mittel (13, 22, 23, 24) vorzusehen,
Uber welche die Antriebsverbindung zwischen der An-
triebswelle (20) und dem angetriebenen Steg (2) des Dif-
ferentialgetriebes entkoppelbar ist und eine Verstellung
der Drehwinkelposition zwischen dem Steg (2) und der
Antriebswelle (20) ermdglichen wird.

Antrieb fiir Abreisszylinder in einer Kimmmaschine
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf eine Antriebs-
vorrichtung zur Erzeugung einer Pilgerschrittbewegung
fur die Abreisswalzen einer Kdmmmaschine nach dem
Oberbegriff nach Anspruch 1.

[0002] Fur den Abreiss- und Lotvorgang bei einer
Kammmaschine fiihren die Abreisswalzen eine Pilger-
schrittbewegung durch. D.h., vor einem weiteren Ab-
reissvorgang wird das bereits gebildete Faservlies um
einen bestimmten Betrag in Richtung des Zangenaggre-
gates zurlickbefordert, um ein neues Faserpaket mitdem
Ende des Faservlieses zu verbinden. Das erfordert einen
sehr speziellen Antrieb um eine derartige Pilgerschritt-
bewegung flr die Abreisswalzen zu erzeugen.

Inder DE-PS 1 685 575 wurde eine Ausflihrung beschrie-
ben, wobei diese Bewegung unter Verwendung eines
Differentialgetriebes erzeugt wird. Dabei wird der Steg
des Differentialgetriebes, in welchem die Sonnenréader
gelagert sind, Uber ein kontinuierlich angetriebenes
Zahnrad angetrieben, welches mit einem mit dem Steg
verbundenen Stegrad in Antriebsverbindung steht. Das
Zahnrad sitzt im vorliegenden Fall drehfest auf der An-
triebswelle fiir den Rundkamm. Uber einen Exzenteran-
trieb, der mit einem Hebelgetriebe in Verbindung steht,
wird auf die Differentialgetriebeachse und somit auf ein,
mit ihr verbundenes erstes Sonnenrad eine diskontinu-
ierliche Bewegung (ibertragen. Uber diese diskontinuier-
liche Bewegung wird die zuvor beschriebene kontinuier-
liche Antriebsbewegung Uberlagert und die gewiinschte
Pilgerschrittbewegung fir die Abreisswalzen erzeugt.
Diese Getriebeausflihrung hat sich lange Jahre bewahrt,
erfordert jedoch eine aufwendige und stabile Ausfiih-
rung, um die entstehenden hohen Beschleunigungskraf-
te auffangen zu kénnen. Bei immer héheren Anforderun-
gen an die Kammspielzahlen sind auch irgendwann die
Grenzen der Belastbarkeit dieser Getriebeausfiihrung
erreicht.

Es sind deshalb schon mehrere Vorschlage gemacht
worden, um die Pilgerschrittbewegung mit anderen Mit-
teln und Getriebeeinheiten zu realisieren. Zum einen
wurde vorgeschlagen, die Abreisswalzen direkt tber ei-
nen oder mehrere Elektromotoren anzutreiben. Eine der-
artige Losungistz. B. aus der EP-374 723 zu entnehmen.
Des Weiteren ist aus der US-PS 3,604,063 eine variable
Getriebeeinheit bekannt, wobei spezielle Kurven- und
Nockengetriebeeinheiten eingesetzt werden, um die ge-
winschte Pilgerschrittbewegung zu erzielen.

Aus der US-PS 1,818,555 ist eine Ausfiihrung bekannt,
wobei eine konstante Drehbewegung einer Antriebsach-
se unter Verwendung eines Differentialgetriebes mit un-
runden Zahnradern in eine Pilgerschrittbewegung um-
gewandelt wird, welche Uber eine, mit einem Sonnenrad
verbundene Ausgangswelle tiber eine nachfolgende Ge-
triebestufe die Abreisswalzen antreibt. Die Verwendung
von unrunden Zahnradern fiir den Antrieb der Rundkam-
machse bei KAmmmaschinen ist bereits schon aus der
Veréffentlichung der DE-85247 aus dem Jahre 1895 be-
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kannt geworden.

Ebenso ist in der nach ver6ffentlichten CN-
200710022458.7 eine Vorrichtung beschrieben worden,
wobei aquivalent zur zitierten US’555 die Verwendung
eines Differentialgetriebes mit Getriebestufen mit unrun-
den Zahnradern vorgeschlagen wird. Einziger Unter-
schied zur US’555ist lediglich das der Antrieb des Steges
Uber ein dusseres Stegrad erfolgt, wahrend bei der L6-
sung der US’555 der Antrieb des Steges lber eine zen-
trale Welle erfolgt.

Bei den beschriebenen Lésungen der US’555 und der
CN’458.7 kann zwar anhand der verwendeten Getriebe-
stufen mit unrunden Zahnradern eine entsprechende Pil-
gerschrittbewegung erzielt werden, jedoch ist eine An-
passung dieser Bewegung (z. B. eine zeitliche Verschie-
bung in Bezug auf den Antrieb der Ubrigen Aggregate)
nicht vorgesehen.

Die Erfindung stellt sich nunmehr die Aufgabe eine die
bekannten Lésungen, wobei ein Differentialgetriebe mit
Getriebestufen mit unrunden Zahnradern fiir den Antrieb
der Abreisswalzen vorgeschlagen wird derart weiterzu-
bilden, so dass mit einfachen Mitteln eine zeitliche An-
passung der Bewegungskurve fir den Antrieb der Ab-
reisswalzen ermdglicht wird.

Diese Aufgabe wird dadurch gelést, indem vorgeschla-
gen wird, dass Mittel vorzusehen, Uber welche die An-
triebsverbindung zwischen der Antriebswelle und dem
angetriebenen Steg des Differentialgetriebes entkoppel-
bar ist und eine Verstellung der Drehwinkelposition zwi-
schen dem Steg und der Antriebswelle ermdglichen. Der
Begriff "entkoppelbar" beinhaltet auch, dass die An-
triebsverbindung im Anschluss an die Verstellung wieder
geschlossen werden kann.

[0003] Mit der vorgeschlagenen Vorrichtung kann z.
B. der Abreisszeitpunkt der Abreisswalzen in bezug auf
die Zangenbewegung eingestellt werden.

[0004] Dabei wird eine spezielle Losung vorgeschla-
gen, wobei das Zahnrad auf der Antriebswelle tber Be-
festigungsmittel 16sbar befestigt ist und die Winkelposi-
tion zwischen der Antriebswelle und dem Zahnrad Uber
Mittel einstellbar ist.

[0005] Des weiteren ist eine Lésung moglich, wobei
vorgeschlagen wird, das Stegrad auf dem Steg des Dif-
ferentialgetriebes tber Mittel I6sbar zu befestigten und -
in Umfangsrichtung des Steges gesehen - gegenilber
dem Steg in seiner Winkelposition tber Stellmittel ein-
stellbar vorzusehen.

Vorteilhafterweise kann das Differentialgetriebe mit zwei
Getriebestufen versehen sein, wobei die Planetenrader
der ersten und der zweiten Getriebestufe drehfest auf
einer gemeinsamen Welle in koaxialem Abstand befe-
stigt sind und das Sonnenrad der zweiten Getriebestufe
drehfest mit der Abtriebswelle verbunden ist und auch
das Sonnenrad und das oder die Planetenrader der zwei-
ten Getriebestufe als Unrundzahnrader ausgebildet sind.
Mit der Verwendung von zwei Getriebestufen mit unrun-
den Zahnradern wird die Flexibilitdt des Differentialge-
triebes noch erhoht. Das heisst, die Anpassung des Ge-
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triebes zum Erhalt eines optimierten Bewegungsverlau-
fes der Abreisswalzen wird durch den Einsatz der zwei-
ten Getriebestufe mit unrunden Zahnradern noch erhéht.
Es ware jedoch auch eine Kombination denkbar, wobei
an der zweiten Getriebestufe runde Zahnrader zum Ein-
satz kommen. In jedem Fall kann die benétigte Uberset-
zung auf zwei Getriebestufen optimal verteilt werden.
[0006] Weitere Vorteile der Erfindung werden anhand
nachfolgender Ausfiihrungsbeispiele naher aufgezeigt
und beschrieben.

Es zeigen:

Fig. 1  eine schematische Schnittdarstellung eines er-
findungsgemass ausgebildeten Differentialge-
triebes mit Unrundzahnradern.

Fig.2 eine Ansicht X nach Fig. 1

Fig. 3  ein Diagramm mit einem Kurvenverlauf der Ab-
reisswalzenbewegung wahrend eines Kamm-
spieles

Fig. 4 eine vergrdsserte Teilansicht nach Fig.1 mit ei-
nem Beispiel fir die Befestigung und Verstel-
lung fiir das Stegrad des Differentialgetriebes

[0007] Fig. 1 zeigt ein Differentialgetriebe 1 mit einem

umlaufenden Steg 2, der auf der einen Seite Uber das
Lager 6 drehbar gelagertist. Das Lager 6 stiitzt sich dabei
auf einer zentralen Welle 5 ab, welche im vorliegenden
Fall drehfest im Maschinengestell MS gelagert ist. Auf
der gegenuberliegenden Seite ist der Steg 2 in einem
Lager 7 drehbar gelagert. Das Lager 7 stitzt sich dabei
auf einer Hohlwelle 9 ab, welche sich liber die schema-
tisch angedeuteten Lager 8 auf der bereits beschriebe-
nen Welle 5 abstiitzt. Hierzu waren naturlich auch andere
Lagerungsmdglichkeiten denkbar.

Derumlaufende Steg 2 ist mit einem Stegrad 3 versehen,
welches fest mit dem Steg verbunden ist. Ein andere
Alternative wird in einer vergrésserten Darstellung in Fig.
4 gezeigt, wobei das Stegrad 3 mit einem Uberragenden
Grundkoérper 12 versehen ist. Am das Stegrad Uberra-
genden Teil des Grundkoérpers 12 sind auf beiden Seiten
Langsschlitze 14 vorgesehen deren Langserstreckung
in Umfangsrichtung des Steges 2 verlauft. Durch diese
Schlitze 14 ragt jeweils eine oder mehrere Schrauben
13, welche in Gewindebohrungen 15 des Steges 2 be-
festigt sind. Durch das Festziehen der Schrauben 13 wird
das Stegrad 3 gegenuber dem Steg 2 fixiert. Nach Lésen
der Schrauben 13, von welchen mehrere verteilt auf dem
Umfang des Steges 2 vorhanden sind, kann das Stegrad
gegeniiber dem Steg um einen Betrag in Umfangsrich-
tung verdreht werden, wodurch sich seine Winkelposition
gegeniber dem Steg verandert. Dadurch sind Einstell-
maoglichkeiten in bezug auf die Lage der Abreissposition
der Abreisswalzen zum Zangenaggregat (nicht gezeigt)
moglich. Dies wird spater noch naher beschrieben.

Mit dem Stegrad 3 ist ein Zahnrad Z im Eingriff und in
Antriebsverbindung. Das Zahnrad Z ist dabei drehfest
auf einer im Maschinengestell gelagerten Antriebswelle
20 befestigt, welche liber eine schematisch angedeutete
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Getriebeeinheit G mit einem Motor M in Antriebsverbin-
dung steht. In Fig. 1 wird eine weitere Einstellmdglichkeit
(in bezug auf das Beispiel nach Fig.4) gezeigt, wobei das
Zahnrad Z mit einer Hohlwelle 22 verbunden ist, welche
einen Flansch 23 aufweist und koaxial zur Antriebswelle
20 verlauft. Dem Flansch 23 steht ein Flansch 25 gegen-
Uber, welcher ebenfalls koaxial zur Welle 20 verlauft und
Uber eine Feder 28, die in eine Nut 29 der Welle 20 ragt,
drehfest mit der Welle 20 verbunden ist. Um eine axiale
Verschiebung des Flansches 25 zu unterbinden, ist der
Flansch mit einer schematisch angedeuteten Schraube
27 gesichert. Uber die schematisch gezeigte Schraub-
verbindung 24 werden beide Flansche 23, 25 gegenein-
ander fixiert. Dadurch ist auch das Zahnrad Z drehfest
auf der Welle 20 fixiert. Wie in Fig. 2 (Ansicht X nach Fig.
1) zu entnehmen, ist im Bereich der Schraubverbindung
24 jeweils ein Langloch 30 vorgesehen, Uber welche
nach geldster Schraubverbindung 24 eine Veranderung
der Winkelposition zwischen dem Zahnrad Z und der
Welle 20 durchgefiihrt werden kann. Auch mit dieser Ein-
richtung ist eine Verschiebung des Abreisszeitpunktes
der Abreisswalzen zur Position des Zangenaggregates
moglich.

Der Antrieb der Abreisswalzen A1, A2 erfolgt Gber das
kontinuierlich angetriebene Zahnrad Z, welches Uber das
Stegrad 3 den Steg 2 in Drehbewegung versetzt. Durch
diese Drehbewegung werden auch die mit dem Steg 2
verbundenen Lageraufnahmen L1, L2 bewegt, in wel-
chen Uber die Welle 33 die unrunden Planetenrader U1
und U3 drehbar gelagert sind. Beide Planetenrader U1,
U2 sind drehfest auf der Welle 33 befestigt. Das Plane-
tenrad U1 rollt dabei auf dem feststehenden unrunden
Sonnenrad U2 der ersten Getriebestufe G1 ab, wodurch
entsprechend der unrunden Formen eine resultierende
ungleichférmige Drehbewegung der Welle 33 erzeugt
wird. Diese Drehbewegung wird lber das zweite Plane-
tenrad U3 in der zweiten Getriebestufe G2 auf das un-
runde Sonnenrad U4 tbertragen. Das Sonnenrad U4 ist
fest mit einer Hohlwelle 9 verbunden, die, wie bereits
beschrieben, Uber die Lager 8 auf der fix gelagerten Wel-
le 5 drehbar gelagert ist.

Am gegeniberliegenden Ende der Hohlwelle 9 ist fix ein
Zahnrad Z1 befestigt, welches wiederum mit den Zahn-
radern Z2 und Z3 in Antriebsverbindung steht. Die Zahn-
rader Z2, Z3 sind Uber die Wellen W1, W2 mit den Ab-
reiswalzen A1, A2 verbunden. Die Abreisswalzen A1, A2,
bzw. die Wellen W1, W2 sind Uber die schematisch an-
gedeuteten Lager L im Maschinengestell MS gelagert.
Die durch die beiden Getriebestufen erzielte Bewe-
gungskurve der Abreisswalzen A1, A2 ist schematisch
im Diagramm nach Fig.3 gezeigt. Im ersten Bereich fiih-
ren die Abreisswalzen eine Rickwartsbewegung aus,
wodurch das bereits gebildete Faservlies in Richtung des
Zangenaggregates zurlickbefordert wird. Dann erfolgt ei-
ne Reversierbewegung und die Abreisswalzen bewegen
sich vorwarts um den Abreisvorgang durchzufiihren. Der
die O-Linie Uberragende Betrag stellt dann den eigentli-
chen Forderbetrag des Faservlieses dar. Mit der vorge-
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schlagenen Verwendung von Unrundzahnradern im Dif-
ferentialgetriebe fir den Antrieb der Abreisswalzen in
Verbindung mit den beanspruchten Einstellmitteln erhalt
man einerseits einen kompakten und Uberschaubaren
Antrieb, welcher aufgrund der gegebenen Freiheitsgrade
durch die Unrundzahnrader optimal auf einen gewtinsch-
ten Bewegungsablauf der Abreisszylinder auslegbar ist
und andererseits eine Einstellbarkeit auf unterschiedli-
che Rahmenbedingungen (z. B. Materialwechsel). Im
Rahmen der Erfindung sind noch eine Vielzahl von Aus-
fuhrungsvarianten moglich.

Patentanspriiche

1. Antriebsvorrichtung zur Erzeugung einer Pilger-
schrittbewegung fiir die Abreisswalzen (A1, A2) ei-
ner Kdmmmaschine mir einer, tber ein Antriebsmit-
tel (G, M) kontinuierlich angetriebenen Antriebswelle
(20), auf welcher drehfest ein Zahnrad (Z) befestigt
ist, das mit einem Stegrad (3) eines Differentialge-
triebes (1) in Antriebsverbindung steht und die Ab-
triebswelle (9) des Differentialgetriebes (1) mit den
Abreisswalzen (A1,A2) Uber weitere Antriebsmittel
(22, Z3) in Antriebsverbindung steht, wobei das Dif-
ferentialgetriebe (1) wenigstens eine Getriebestufe
(G2) aufweist, welche aus einem, auf der Abtriebs-
welle (9) drehfest befestigten Sonnenrad (U4) und
wenigstens einem im Steg (2) drehbar gelagerten
Planetenrad (U3) besteht, das mit dem Sonnenrad
(U4) im Eingriff steht, wobei das Sonnenrad (U4) und
das oder die Planetenrader (U3) als Unrundzahnra-
der ausgebildet sind, um die Pilgerschrittbewegung
zu erzeugen, dadurch gekennzeichnet, dass Mit-
tel (13, 22, 23, 24) vorgesehen sind, Gber welche die
Antriebsverbindung zwischen der Antriebswelle (20)
und dem angetriebenen Steg (2) des Differentialge-
triebes entkoppelbar ist und eine Verstellung der
Drehwinkelposition zwischen dem Steg (2) und der
Antriebswelle (20) erméglichen.

2. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Zahnrad (Z) auf der An-
triebswelle (20) Gber Befestigungsmittel (22, 23, 24)
I6sbar befestigt ist und die Winkelposition zwischen
der Antriebswelle (20) und dem Zahnrad (Z) Gber
Mittel (30, 24) einstellbar ist.

3. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Stegrad (3) auf dem Steg
(2) des Differentialgetriebes (1) Uber Mittel (13) 16s-
bar befestigtist und - in Umfangsrichtung des Steges
(2) gesehen - gegentiber dem Steg in seiner Win-
kelposition Uber Stellmittel (12, 14) einstellbar ist.

4. Antriebsvorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
3, dadurch gekennzeichnet, dass das Differenti-
algetriebe (1) mit zwei Getriebestufen (G1, G2) ver-
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sehen ist, wobei die Planetenrader (U1, U3) der er-
sten und der zweiten Getriebestufe (G1, G2) dreh-
fest auf einer gemeinsamen Welle (33) in koaxialem
Abstand befestigt sind und das Sonnenrad (U4) der
zweiten Getriebestufe (G2) drehfest mit der Ab-
triebswelle (9) verbunden ist und auch das Sonnen-
rad (U4) und das oder die Planetenrader U3) der
zweiten Getriebestufe (G2) als Unrundzahnrader
ausgebildet sind.
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