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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Vernadeln einer Vliesbahn gemaf dem Oberbegriff des Anspruchs 1.
[0002] Die bekannte Vorrichtung wird zur Verfestigung und Strukturierung von Vliesen eingesetzt. Hierzu wird eine
Vliesbahn mit einer Vielzahl von Nadeln durchstoRen, die in einer oszillierenden Auf- und Abwartsbewegung gefiihrt
sind. Bei dem Vorgang werden somit die Nadeln mit einer oszillierenden Vertikalbewegung gefiihrt, um das Fasermaterial
in der Vliesbahn zu verfestigen. Bei diesem Vorgang wird die Vliesbahn mit einem Vorschub stetig vorwarts bewegt,
der vorzugsweise durch Walzen ausgefuhrt wird. Da die Nadeln nicht glatt sondern mit in Einstichrichtung gedtffneten
Widerhakchen versehen sind, werden beim Einstechen Filamente des Vlieses erfasstundim Vlies umorientiert. Hierdurch
entsteht der gewtlinschte Verfilzungs- und Verfestigungseffekt in dem Vlies. Um wahrend des Eintauchens der Nadeln
in der Vliesbahn aufgrund des Vorschubes der Vliesbahn keine ungewiinschten Verformungen zu erhalten, die bei-
spielsweise zu einem Verzug oder eine Langlochbildung im vernadelten Material flhren, werden die Nadeln mit einer
Uberlagerten horizontalen Bewegung geflhrt. Hierbei ist die Bewegung der Nadeln in Vorschubrichtung der Vliesbahn
ausgerichtet. Zur Ausfihrung einer vertikalen Bewegung und einer Uberlagerten horizontalen Bewegung der Nadeln
sind im Stand der Technik grundsatzlich zwei verschiedene Antriebsvarianten bekannt.

[0003] Aus der DE 197 30 532 A1 ist eine gattungsgemaRe Vorrichtung zum Vernadeln einer Vliesbahn bekannt, bei
welcher ein Nadelbalken mit einem Vertikalantrieb zur Ausfiihrung einer Auf- und Abwartsbewegung und mit einem
Horizontalantrieb zur Ausfiihrung einer Hin- und Herbewegung verbunden ist. Der Horizontalantrieb wird durch zwei
gegensinnig angetriebene Exzenterantriebe gebildet, die aus zwei parallel zueinander angeordneten Pleuelstangen und
mit den Pleuelstangen gekoppelte Kurbelwellen gebildet sind. Die Phasenlagen der Kurbelwellen sind zueinander ver-
stellbar, so dass der durch die Pleuelstangen auf ein Kopplungsglied lbertragene horizontale Hub in seiner GréRe
verstellbar ist. Von dem Koppelglied wird die Horizontalbewegung direkt auf einen Balkentrager oder durch ein zwi-
schengeschaltetes Koppelgetriebe Gbertragen. Der separate Horizontalantrieb der bekannten Vorrichtung erfordert je-
doch komplizierte Mechaniken, die insbesondere bei h6heren Durchlaufgeschwindigkeiten eine unzureichende Stabilitat
und eine unzureichende Fiihrung des Nadelbalkens zur Folge hat. Somit sind maschinendynamische Probleme bei der
Realisierung groRerer Hubfrequenzen mit gleichzeitiger Hubverstellmdglichkeit bei der bekannten Vorrichtung zu er-
warten.

[0004] Bei einer zweiten Variante der Antriebstechnik derartiger Vorrichtungen, die beispielsweise aus der DE 103
55 590 A1 bekannt ist, wird die Vertikal- und die Horizontalbewegung durch einen gemeinsamen Antrieb ausgefihrt.
Hierbei werden zwei phasenverstellbare Kurbelwellen in Verbindung mit zwei zueinander schrag gestellten Pleuelstan-
gen verwendet, deren Pleuelaugen sich in einem Punkt treffen. Je nach Phasendrehung der Kurbelwellen ergibt sich
somit eine ellipsenahnliche Bewegung mit variablem Horizontal- und Vertikalhub. Derartige Konzepte besitzen jedoch
eine mangelnde Drehzahlstabilitat auf und zudem ist keine parallele Fiihrung des Nadelbalken zur Vliesbahn mdglich.
[0005] In Praxis besteht jedoch zunehmend der Wunsch, die Vliesbahn mit hoher Durchlaufgeschwindigkeit und
moglichst variablem Horizontalhub zu vernadeln.

[0006] Um die Bewegung eines Nadelbalkens mit separatem Vertikalantrieb und Horizontalantrieb zu erzeugen, sind
im Stand der Technik noch weitere Vorrichtungen bekannt, wie beispielsweise in der DE 196 15 697 offenbart. Hierbei
wird der Horizontalantrieb durch einen Exzenterantrieb gebildet, welcher eine mit einer Kurbelwelle zusammenwirkende
Pleuelstange aufweist. Die Pleuelstange wirkt mit inrem Pleuelauge unmittelbar auf einen Balkentrager ein, an dessen
Unterseite ein Nadelbalken gehalten ist. Derartige Vorrichtungen lassen zwar héhere Durchlaufgeschwindigkeiten der
Vliesbahn zu, besitzen jedoch den grof3en Nachteil, dass der Horizontalhub nicht variabel einstellbar ist.

[0007] Aus der DE 100 43 534 A1 ist eine weitere Vorrichtung zum Vernadeln einer Vliesbahn bekannt, bei welcher
der Balkentrager durch eine in einem Schwenkrohr gefiihrte StoRstange gebildet ist. Das Schwenkrohr wird relativ zu
einer Schwenkachse hin- und hergeschwenkt. Insoweit wird der Balkentrager Uber ein Schwenkgetriebe relativ zu der
Schwenkachse verschwenkt. Die Vorrichtung sowie das Schwenkgetriebe sind daher nicht geeignet, das oder die Na-
delbretter parallel zur Vliesbahn zu fihren.

[0008] Es ist nun Aufgabe der Erfindung, eine Vorrichtung zum Vernadeln einer Vliesbahn der gattungsgemafen Art
derart weiterzubilden, dass Vliese bei hohen Durchlaufgeschwindigkeiten mit variabler Hubeinstellung und hohen Hub-
frequenzen in hoher Qualitat vernadelbar sind.

[0009] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf dadurch geldst, dass die Pleuelstangen mit ihren Pleuelaugen in einer
Schraglage mit dem Horizontallenker gekoppelt sind, wobei die Pleuelstangen mitihren Mittelachsen einen Winkel bilden.
[0010] Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind durch die Merkmale und Merkmalskombinationen der jeweiligen
Unteranspriiche definiert.

[0011] Die Erfindung hat den besonderen Vorteil, dass die Kraftlibertragung der beiden Exzenterantriebe des Hori-
zontalantriebes rdumlich auf einen sehr engen kompakten Angriffsbereich beschrankt ist und somit zu einer stabilen
Fihrung der Antriebsbewegung der beiden Exzenterantriebe fiihrt. Die Erfindung 16st sich von dem Vorbehalt, dass ein
Horizontalantrieb, welcher neben der horizontalen Bewegungskomponente eine vertikale Bewegungskomponente er-
zeugt, vollig ungeeignet fiir einen horizontalen Antrieb des Balkentragers ist. Die Vertikalbewegung der an dem Nadel-



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 2 158 348 B1

balken gefiihrten Nadeln erfolgt ausschlieRlich durch den Vertikalantrieb, so dass der Horizontalantrieb eine reine Ho-
rizontalbewegung zu erzeugen hat, um die Vorschubbewegung der Vliesbahn zu kompensieren. Insoweit ist eine durch
den Horizontalantrieb ausgeldste Vertikalbewegungskomponente zu vermeiden. Die Erfindung hat jedoch erkannt, dass
die Kombination der in Schraglage gehaltenen Pleuelstangen mit dem Horizontallenker vorteilhaft genutzt werden kann,
um ausschlieBlich die horizontal gerichteten Kréfte auf den Balkentrager zu tbertragen. Die lber die Exzenterantriebe
in Vertikalrichtung erzeugte Bewegungskomponente wird (iber den Horizontallenker abgefangen und nicht auf den
Balkentrager Ubertragen. Insoweit Iasst sich die durch die beiden Exzenterantriebe bedingte hohe Flexibilitdt der Hub-
einstellungen vorteilhaft mit einer Stabilitdt und Steifigkeit der Kraftibertragung verbinden.

[0012] Eine verbesserte Stabilitat des Horizontalantriebes lasst sich insbesondere durch die Weiterbildung der Erfin-
dung erreichen, bei welcher die Pleuelaugen der Pleuelstangen durch ein Doppeldrehgelenk mit dem Horizontallenker
gekoppelt sind. Damit lasst sich der Krafteingriff auf einen Kopplungspunkt konzentrieren, der gemeinsam (iber die
Exzenterantriebe gefiihrt ist. Das Doppeldrehgelenk wird durch die Exzenterantriebe stets auf einer ellipsenéhnlichen
Bahn geflihrt, deren Breite und Hohe von der Phasenlage der beiden Exzenterantriebe abhéngt. Als Extremfall ergibt
sich entweder annahernd eine vertikale oder exakt eine horizontale Gerade fiir maximalen bzw. minimalen Horizontalhub.
[0013] Das Doppeldrehgelenk zur Anbindung der Pleuelstangen lasst sich dabei sowohl direkt an einem Ende des
Horizontallenkers oder vorteilhaft an einem Koppelglied einer mit dem Horizontallenker verbundenen Koppelkinematik
ausbilden.

[0014] Bei der Verwendung einer Koppelkinematik ist die Mdglichkeit gegeben, die auf den Horizontalantrieb einwir-
kende Kraft zu vermindern. Zudem lasst sich die axiale Fihrung des Nadelbalkens vorteilhaft stabilisieren.

[0015] Um eine héhere Flexibilitat bei der Anordnung und Ausbildung der Exzenterantriebe zu erhalten, besteht geman
einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung alternativ die Mdglichkeit, die Pleuelaugen der Pleuelstangen durch zwei
Drehgelenke mit dem Horizontallenker zu koppeln. Hierbei werden die Drehgelenke bevorzugt in enger Nachbarschaft
oder leicht versetzt zueinander direkt an einem Ende des Horizontallenkers ausgebildet. Es besteht jedoch auch grund-
satzlich die Méglichkeit, die Drehgelenke der beiden Pleuelstangen an einem Koppelglied auszubilden, welches tber
eine Koppelkinematik mit dem Horizontallenker verbunden ist.

[0016] Um die durch die Exzenterantriebe eingeleitete Hubbewegung des Nadelbalkens in ihrer Grofie zu verandern,
hat sich insbesondere die Weiterbildung der Erfindung bewahrt, bei welcher die Koppelkinematik aus einem mit den
Exzenterantrieben verbundenen Koppelglied und einem an einem Schwenklager gehaltenen Kipphebel gebildet ist.
Hierbei greifen das Koppelglied als Schubstange und der Horizontallenker vorzugsweise versetzt zueinander an dem
Kippehebel an, so dass die Exzenterbewegungen mit einer Ubersetzung auf den Nadelbalken iibertragen werden. So
lassen sich selbst bei relativ kleinen Exzenterbewegungen der Exzenterantriebe relativ grolRe Hiilbe am Nadelbalken
und umgekehrt einleiten.

[0017] Um neben der Stabilitdt auch eine ausreichende Horizontalbewegung der Exzenterantriebe zu ermdglichen,
wird gemal einer bevorzugten Weiterbildung der Erfindung die Schraglage der Pleuelstangen so gewahlt, dass der
Winkel zwischen den Mittelachsen der Pleuelstangen <180° ist. Damit lassen sich Anordnungen realisieren, die einen
Kompromiss zwischen giinstiger Bewegungsform und glinstigen Kraftverhaltnissen an den Pleueln darstellen.

[0018] Die Kurbelwellen der Exzenterantriebe werden dabei gegensinnig angetrieben, wobei die Phasenlagen der
beiden Kurbelwellen zur Einstellung eines Hubes unabhangig voneinander verstellbar ausgebildet sind.

[0019] GemalR einer bevorzugten Weiterbildung der Erfindung sind den Kurbelwellen separate Stellmotoren zugeord-
net, durch welche die Phasenlage der Kurbelwellen einstellbar ist. Die Stellmotoren lassen sich dabei tiber eine gemein-
same Steuereinrichtung entsprechend den gewuinschten Hubeinstellungen ansteuern.

[0020] GemaR einer bevorzugten Weiterbildung der Erfindung ist der Horizontallenker mit seinem Ende in einem
mittleren Bereich des Balkentragers angeordnet und durch ein Drehgelenk mit dem Balkentrager verbunden. Damit
lassen sich unabhangig von den Vertikalbewegungen des Balkentragers die zur horizontalen Auslenkung eingebrachten
Schub- und Zugkrafte unmittelbar an dem Balkentrager einbringen. Eine auf dem Balkentrager wirkende Belastung
durch Biegemomente sowie eine Ubertragung der durch die Exzenterantriebe erzeugten Vertikalbewegungen lassen
sich dadurch vermeiden.

[0021] Im besonderen MaRe ist die Lage des Horizontallenkers dazu geeignet, eine Flihrung des Balkentragers in
Balkenlangsrichtung vorzunehmen. Hierzu ist gemaR einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung der Horizontallen-
ker im Wesentlichen parallel zu einer Querseite des Balkentrédgers angeordnet und mit einer derartig versteifenden
Formgebung ausgefiihrt, so dass der Balkentrager in Langsrichtung geflhrt ist. So Iasst sich beispielsweise die Vor-
richtung auch mit nicht aktiviertem Horizontalantrieb sicher betreiben. In diesem Fall wiirde der Balkentrager lediglich
durch den Vertikalantrieb zu einer Auf- und Abwartsbewegung angetrieben.

[0022] Um eine qualitativ hochwertige Vernadelung der Vliesbahn zu erzeugen, werden die Nadeln in Vertikalrichtung
vorzugsweise gemaf der Weiterbildung der Erfindung mit einem Vertikalantrieb angetrieben, welcher durch zwei Ex-
zenterantriebe gebildet ist, die jeweils eine Kurbelwelle und eine ber einen Pleuelkopf mit der Kurbelwelle verbundene
Pleuelstange aufweisen. Die Pleuelstangen sind mit ihren Pleuelaugen iber Drehgelenke mit dem Balkentrager ver-
bunden. Ein derartiger Vertikalantrieb bietet eine hohe Flexibilitat in Einstellung und Fihrung des Nadelbalkens, um
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unterschiedliche Vliesbahnen mit unterschiedlichen Fasern produktspezifisch zu vernadeln.

[0023] EinAusfiihrungsbeispiel der erfindungsgeméafien Vorrichtung ist nachfolgend unter Hinweis auf die beigefiigten
Figuren naher erlautert.

[0024] Es stellen dar:

Fig. 1: schematisch eine Seitenansicht eines ersten Ausfiihrungsbeispiels der erfindungsgemafien Vor-
richtung;

Fig. 2: schematisch eine Seitenansicht eines weiteren Ausfiihrungsbeispiels der erfindungsgemafen Vor-
richtung;

Fig. 3: schematisch eine Seitenansicht eines weiteren Ausfiihrungsbeispiels der erfindungsgemafen Vor-
richtung;

Fig. 4 und Fig. 5:  schematisch weitere Ausflihrungsbeispiele eines Horizontalantriebes fiir die Ausfiihrungsbeispiele
nach Fig. 1, 2 und 3;

Fig. 6: schematisch eine Seitenansicht eines weiteren Ausfiihrungsbeispiels der erfindungsgemafen Vor-
richtung.

[0025] InFig. 1istein erstes Ausfiihrungsbeispiel der erfindungsgemafen Vorrichtung zum Vernadeln einer Vliesbahn
dargestellt. Das Ausfuhrungsbeispiel der erfindungsgemafien Vorrichtung nach Fig. 1 weist einen Balkentrager 2 auf,
der an seiner Unterseite einen Nadelbalken 1 hélt. Der Nadelbalken 1 halt an seiner Unterseite ein Nadelbrett 3 mit
einer Vielzahl von Nadeln 4. Dem Nadelbrett 3 mit den Nadeln 4 ist eine Ablage 23 und ein Abstreifer 28 zugeordnet,
wobei zwischen der Ablage 23 und dem Abstreifer 28 eine Vliesbahn 24 mit im Wesentlichen konstanter Vorschubge-
schwindigkeit gefihrt wird. Die Bewegungsrichtung der Vliesbahn 24 ist hierbei durch einen Pfeil gekennzeichnet.
[0026] An dem Balkentrager 2 greift ein Vertikalantrieb 12 und ein Horizontalantrieb 5 an. Durch den Vertikalantrieb
12 wird der Balkentrager 2 in vertikaler Richtung oszillierend bewegt, so dass der Nadelbalken 1 mit dem Nadelbrett 3
eine Aufund Abwartsbewegung ausflhrt. Der Vertikalantrieb 12 ist durch zwei parallel angeordnete Exzenterantriebe
12.1 und 12.2 gebildet. Die Exzenterantriebe 12.1 und 12.2 weisen zwei parallel nebeneinander angeordnete Kurbel-
wellen 25.1 und 25.2 auf, die oberhalb des Balkentrégers 2 angeordnet sind. Die Kurbelwellen 25.1 und 25.2 weisen
jeweils mindestens einen Exzenterabschnitt zur Aufnahme mindestens einer Pleuelstange auf. In Fig. 1 sind die an
einem Balkentrager 2 angeordnete Pleuelstangen 13.1 und 13.2 gezeigt, die mit ihren Pleuelképfen an den Kurbelwellen
25.1 und 25.2 gehalten sind. Die Pleuelstangen 13.1 und 13.2 sind mit ihren freien Enden durch die Pleueldrehgelenke
14.1 und 14.2 mit dem Balkentrager 2 verbunden. Die Kurbelwelle 25.1 bildet mit der Pleuelstange 13.1 und die Kur-
belwelle 25.2 mit der Pleuelstange 13.2 jeweils einen Exzenterantrieb, um den Balkentrager 2 in einer Auf- und Ab-
wartsbewegung zu flihren. Die Kurbelwellen 25.1 und 25.2 werden gleich- oder gegensinnig synchron angetrieben, so
dass der Balkentrager 2 zumindest annahernd parallel gefiihrt ist.

[0027] An dieser Stelle sei ausdricklich erwdhnt, dass an dem Balkentrager auch mehrere Vertikalantriebe angreifen
kdnnten, so dass zu beiden Stirnseiten des Balkentragers 2 Pleuelstangen Uiber Pleueldrehgelenke mit dem Balkentrager
2 gekoppelt waren. Insoweit wéare auf einer nicht dargestellten gegeniiber liegenden Stirnseite des Balkentragers eine
identische Anordnung der Exzenterantriebe vorgesehen.

[0028] Zur Uberlagerten Horizontalbewegung des Balkentragers 2 greift der Horizontalantrieb 5 mit zwei Exzenteran-
trieben 5.1 und 5.2 an dem Balkentrager 2 an. Der Horizontalantrieb 5 ist tber einen Horizontallenker 15 mit dem
Balkentrager 2 verbunden. Hierzu ist ein freies Ende des Horizontallenkers 15 Uber ein Drehgelenk 16 im mittleren
Bereich des Balkentragers 2 angeordnet. Das gegeniiberliegende Ende des Horizontallenkers 15 ist tber ein Dop-
peldrehgelenk 10 mit den Exzenterantrieben 5.1 und 5.2 verbunden. In diesem Ausfiihrungsbeispiel werden die Exzen-
terantriebe 5.1 und 5.2 durch zwei parallel zueinander angeordnete Kurbelwellen 6.1 und 6.2 gebildet. Die Kurbelwellen
6.1 und 6.2 weisen jeweils mindestens einen Exzenterabschnitt auf, um jeweils mindestens eine Pleuelstange anzutrei-
ben. So ist die Pleuelstange 7.1 mit ihrem Pleuelkopf 8.1 an der Kurbelwelle 6.1 gekoppelt. Die Pleuelstange 7.2 ist mit
ihrem Pleuelkopf 8.2 an der mit Abstand angeordneten Kurbelwelle 6.2 verbunden. Die Pleuelstangen 7.1 und 7.2 sind
in einer Schraglage zueinander gerichtet, so dass das Pleuelauge 9.1 der Pleuelstange 7.1 und das Pleuelauge 9.2 der
Pleuelstange 7.2 gemeinsam durch das Doppeldrehgelenk 10 mit dem Horizontallenker 15 verbunden sind. Das Dop-
peldrehgelenk 10 bildet somit einem gemeinsamen Kopplungspunkt zur Kraftiibertragung der beiden Exzenterantriebe
5.1 und 5.2. Das Drehgelenk 10 befindet sich hierzu im Schnittpunkt der Mittelachsen der Pleuelstangen 7.1 und 7.2,
so dass sich zwischen den Mittelachsen der Pleuelstangen 7.1 und 7.2 ein Winkel einstellt. Der Winkel zwischen den
Pleuelstangen 7.1 und 7.2 ist in Fig. 1 mit dem Bezugszeichen a gekennzeichnet. Der Winkel o ist im Wesentlichen von
der Lage der Kurbelwellen 6.1 und 6.2 abhangig und wird bevorzugt in einem Wert <180° ausgefiihrt, um eine hinrei-
chende horizontale Auslenkung an dem gemeinsamen Kopplungspunkt bei maximaler Hubeinstellung der Exzenteran-
triebe 5.1 und 5.2 zu erhalten. Hierbei wird der Winkel oo und damit die Anordnung der Pleuelstangen zueinander so
gewahlt, dass ein Kompromiss zwischen glinstiger Bewegungsform und giinstigen Kraftverhaltnissen an den Pleueln
erreicht wird.
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[0029] Zum Antrieb des Balkentrégers 2 werden die Exzenterantriebe 5.1 und 5.2 gegensinnig synchron angetrieben.
Dabei wird das Doppeldrehgelenk 10 als gemeinsamer Kopplungspunkt der beiden Pleuelstangen 7.1 und 7.2 auf einer
ellipsenférmigen Bahn gefiihrt.

[0030] Die horizontale Komponente der Bewegung wird Uiber den Horizontallenker 15 und dem Drehgelenk 16 unmit-
telbar auf den Balkentrager 2 Uibertragen. Die Vertikalkomponente der durch die Exzenterantriebe 5.1 und 5.2 erzeugten
Bewegung fiihrt jedoch an dem Horizontallenker 15 nur zu einer Drehbewegung, um das Drehgelenk 16. Somit bleiben
die durch den Horizontalantrieb 5 erzeugten Vertikalbewegungen in dem Doppeldrehgelenk 10 im Wesentlichen ohne
Wirkung auf den Balkentrager 2. Durch den Horizontallenker 15 lassen sich tber das Drehgelenk 16 nur horizontal
gerichtete Krafte Ubertragen, die zu einer entsprechenden Horizontalbewegung des Balkentrages 2 fuhren.

[0031] Die Kurbelwellen 6.1 und 6.2 kénnen hierzu gemeinsam durch einen Antrieb oder separat Gber getrennte
Antriebe angetrieben werden. Um den Hub der horizontalen Bewegung des Balkentrdgers einzustellen, werden die
Phasenlagen der Kurbelwellen 6.1 und 6.2 zueinander verstellt. Die Phasenlage und damit der gewlinschte Horizontalhub
derKurbelwellen erfolgen in diesem Ausfiihrungsbeispiel durch zwei Stellmotoren 26.1 und 26.2, die in Fig. 1 schematisch
dargestellt sind. Die Stellmotoren 26.1 und 26.2 sind den Kurbelwellen 6.1 und 6.2 zugeordnet und in einer gemeinsamen
Steuereinrichtung 27 verbunden. Durch die Steuereinrichtung 27 lassen sich somit beliebige Kombinationen von Pha-
senlagen zwischen den Kurbelwellen 6.1 und 6.2 einstellen. Das Doppeldrehgelenk 10 wird als gemeinsamer Kopp-
lungspunkt dabei auf einer ellipsenahnlichen Fiihrungsbahn gefiihrt, deren Breite und Héhe von der Phasenlage der
beiden Kurbelwellen abhangt. Als Extremfall ergibt sich entweder anndhernd eine vertikale oder exakt eine horizontale
Fuhrungsbahn fir maximalen bzw. minimalen Horizontalhub.

[0032] BeiderinFig. 1 dargestellten Situation befindet sich der Balkentrager 2 hinsichtlich seiner horizontalen Position
links von der Neutralstellung und in vertikaler Richtung in einer oberen Zwischenstellung. Bei fortschreitendem Antrieb
wird der Balkentrager 2 mit dem Balkentrager 1 horizontal mit einem vordefinierten Hub hin- und hergefuhrt. Dabei
erfolgt die Horizontalbewegung bei eingetauchten Nadeln 4 in der Vliesbahn 24 in Vorschubrichtung der Vliesbahn 24,
so dass im Wesentlichen keine Verformungen und keine Relativbewegungen zwischen den Nadeln 4 und der Vliesbahn
24 auftreten. Der Horizontallenker 15 bewirkt dabei gleichzeitig eine gegenlber dem Vertikalantrieb 12 wirksame Fiihrung
des Balkentragers 2, insbesondere in Balkenlangsrichtung. Hierzu ist der Horizontallenker 15 in einer versteifenden
Formgebung ausgebildet, die in diesem Ausfiihrungsbeispiel durch eine Versteifungsrippe 17 dargestellt ist. Der Bal-
kentréger 2 wird durch den an den Querseiten des Balkentrégers 2 angeordneten Horizontallenker 15 gefiihrt, so dass
der Balkentrager 2 auch ohne Aktivierung des Horizontalantriebes 5 sicher betrieben werden kénnte.

[0033] Beidemin Fig. 1 dargestellten Ausfiihrungsbeispiel werden zur Vernadelung der Vliesbahn 24 der Vertikalan-
trieb 12 und der Horizontalantrieb 5 synchron angetrieben, wobei die Abwartsbewegung des Balkentragers 2 mit einer
Vorschubbewegung kombiniert ist, so dass die Nadeln 4 innerhalb der Vliesbahn 24 eine in Flihrungsrichtung der
Vliesbahn 24 gerichtete Bewegung ausfiihren kdnnen.

[0034] Bei dem in Fig. 1 dargestellten Ausfiihrungsbeispiel ist an dem Balkentrager 2 ein Nadelbalken 1 gehalten.
Grundsatzlich besteht jedoch die Méglichkeit, auch mehrere Nadelbalken 1 an einer Unterseite eines Balkentragers 2
anzuordnen. Ein Balkentrager 2 wird von mindestens einem Vertikalantrieb 12 geflhrt. In einer Maschine kommt meist
eine Mehrzahl dieser Einheiten vor, wobei nicht jeder Balkentrager auch von mindestens einem Horizontalantrieb gefiihrt
werden muss. So kénnten auch mehrere Balkentrager mit einem Nadelbalken verbunden sein, so dass nur ein Hori-
zontalantrieb die Einheit aus einem Nadelbalken und mehreren Balkentragren in einer Maschine flihren wiirde.

[0035] In Fig. 2 ist ein weiteres Ausflihrungsbeispiel der erfindungsgemafien Vorrichtung schematisch in einer Sei-
tenansicht dargestellt. Das Ausfiihrungsbeispiel nach Fig. 2 ist im Wesentlichen identisch zu dem Ausfiihrungsbeispiel
nach Fig. 1, so dass an dieser Stelle nur die Unterschiede erlautert werden und ansonsten Bezug zu der vorgenannten
Beschreibung genommen wird.

[0036] Beidem in Fig. 2 dargestellten Ausflihrungsbeispiel sind an dem Balkentrager 2 jeweils zwei Nadelbalken 1.1
und 1.2 gehalten, die jeweils an ihren Unterseiten ein Nadelbrett 3 und eine Mehrzahl von Nadeln 4 tragen. Der Bal-
kentrager 2 ist mit einem Vertikalantrieb 12 gekoppelt, der identisch zu dem vorgenannten Ausfuhrungsbeispiel ausge-
bildet ist. Zur horizontalen Bewegung des Balkentrégers 2 ist der Balkentrager 2 Uber ein mittleres Drehgelenk 16 mit
einem Horizontallenker 15 gekoppelt. In diesem Ausfuhrungsbeispiel ist das Drehgelenk 16 im wesentlichen mit den
Pleuelgelenken 14.1 und 14.2 auf einer gemeinsamen Hohe am Balkentrager 2 angeordnet, so dass die zu den Quer-
seiten des Balkentragers 2 angeordnete Horizontallenker 15 eine auf die Kraftanleitung an dem Balkentréger 2 ausge-
richtete FUhrung erméglichen.

[0037] Zur Auslenkung des Horizontallenkers 15 ist ein Horizontalantrieb 5 vorgesehen, welcher durch die Exzenter-
antriebe 5.1 und 5.2 gebildet sind. Hierbei weisen die Exzenterantriebe 5.1 und 5.2 jeweils eine Kurbelwelle 6.1 und 6.2
auf, die entgegen dem vorherigen Ausfiihrungsbeispiel oberhalb des Balkentragers 2 angeordnet sind. Damit besteht
die Mdéglichkeit, dass die Kurbelwellenantriebe des Vertikalantriebes 12 und des Horizontalantriebes 5 in einer gemein-
samen Maschinenebene angeordnet werden kénnen.

[0038] Zur Kraftibertragung zwischen dem Horizontalantrieb 5 und dem Horizontallenker 15 ist ein Koppelgetriebe
18 vorgesehen. Das Koppelgetriebe 18 besteht in diesem Ausfiihrungsbeispiel aus einem Kipphebel 20, der an einem
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Schwenklager 21 schwenkbar gelagert ist. Der Kipphebel 20 weist an einem freien Ende unterhalb des Schwenklagers
21 ein Drehgelenk 22.2 auf, mit welchem der Horizontallenker 15 mit dem Kippehebel 20 verbunden ist. Der Kipphebel
20 ist L-formig ausgebildet und weist an einem zweiten freien Ende ein zweites Drehgelenk 22.1 auf, an welchem ein
Koppelglied in Form einer Schubstange 19 angreift. Die Schubstange 19 ist mit einem gegenulberliegenden Ende durch
das Doppeldrehgelenk 10 mit den Pleuelaugen 9.1 und 9.2 der Pleuelstangen 7.1 und 7.2 gekoppelt. Die Pleuelstangen
7.1 und 7.2 sind in einer Schraglage angeordnet und Uber ihre Pleuelkdpfe 8.1 und 8.2 mit den parallel nebeneinander
angeordneten Kurbelwellen 6.1 und 6.2 verbunden. Die Mittelachsen der Pleuelstangen 7.1 und 7.2 bilden den Winkel
o, der auch in diesem Fall eine GroRe von kleiner 180° aufweist.

[0039] Die Kurbelwellen 6.1 und 6.2 werden gegensinnig mit gleicher Drehzahl angetrieben, wobei die Phasenlagen
der Kurbelwellen 6.1 und 6.2 in Abhangigkeit von einem gewilinschten Horizontalhub zueinander eingestellt sind. Die
Verstellung der Phasenlagen in der Kurbelwelle 6.1 und 6.2 kann dabei wie bereits zuvor in dem Ausflihrungsbeispiel
nach Fig. 1 beschrieben, erfolgen.

[0040] Bei Antrieb der Kurbelwellen 6.1 und 6.2 werden die Pleuelstangen 7.1 und 7.2 ausgelenkt, so dass sie in dem
gemeinsamen Kopplungspunkt das Doppeldrehgelenk auf einer Fiihrungsbahn bewegen. Diese unmittelbar auf die
Schubstange 19 Gbertragene Bewegung wird von der Schubstange 19 (iber den Kipphebel 20 auf den Horizontallenker
15 Ubertragen. Durch die versetzte Anordnung der Drehgelenke 22.1 und 22.2 der Schubstange 19 und des Horizon-
tallenkers 15 wird die durch die Exzenterantriebe 5.1 und 5.2 erzeugte Hubbewegung mit einer Ubersetzung auf den
Balkentrager 2 ubertragen. Im Verhéltnis zum Doppeldrehgelenk 10 fuhrt der Balkentréager 2 somit eine durch ein
Ubersetzungsverhéltnis gednderte, in diesem Fall kleinere, Hubbewegung aus.

[0041] Das in Fig. 2 dargestellte Ausfiihrungsbeispiel der erfindungsgemafen Vorrichtung stellt nur eine weitere
Méglichkeit dar, um die beiden Exzenterantriebe 5.1 und 5.2 des Horizontalantriebes 5 (iber ein Koppelgetriebe 18 mit
dem Horizontallenker 15 zu verbinden. Hierbei lassen sich sowohl die Kraftlibertragung des Horizontallenkers 15 auf
dem Balkentrager 2 als auch die Hubbewegung des Horizontallenkers 15 auf dem Balkentrager 2 beeinflussen. Zudem
ergibt sich eine gréRere Flexibilitat in der Anordnung des Horizontalantriebes. So lassen sich die Exzenterantriebe 5.1
und 5.2 des Horizontalantriebes 5 und die Exzenterantriebe 12.1 und 12.2 des Vertikalantriebes 12 in einer gemeinsamen
oberen Maschinenebene anordnen.

[0042] Grundséatzlich besteht jedoch auch die Mdglichkeit, das in Fig. 1 dargestellte Ausflihrungsbeispiel derart wei-
terzubilden, dass zwischen dem Horizontalantrieb 5 und dem Horizontallenker 15 ein Koppelgetriebe 18 angeordnet ist.
Eine derartige Ausflihrung ist beispielsweise in Fig. 3 gezeigt. Das in Fig. 3 dargestellte Ausflihrungsbeispiel ist wei-
testgehend identisch zu dem Ausfiihrungsbeispiel nach Fig. 1 und unterscheidet sich nur durch die Zwischenschaltung
eines Koppelgetriebes 18. Hierbei wird das Koppelgetriebe 18 durch einen Kipphebel 20 und ein Koppelglied 19 gebildet,
wobei das Koppelglied in hier ebenfalls als eine Schubstange 19 ausgefihrt ist. Der Kipphebel 20 ist an einem Schwen-
klager 21 gehalten und weist an einem unteren Ende unterhalb des Schwenklagers 21 ein Drehgelenk 22 zur Anbindung
des Horizontallenkers 15 auf. An einem oberen Ende oberhalb des Schwenklagers 21 ist der Kipphebel 20 tber das
Drehgelenk 22.1 mit der Schubstange 19 verbunden. Die Schubstange 19 ist Uber das Doppeldrehgelenk 10 mit den
Pleuelstangen 7.1 und 7.2 der Exzenterantriebe 5.1 und 5.2 gekoppelt.

[0043] Die Exzenterantriebe 5.1 und 5.2 des Horizontalantriebes 5 sind identisch zu dem Ausfiihrungsbeispiel nach
Fig. 1 ausgebildet, so dass keine weitere Erlauterung hierzu erfolgt. Durch die Zwischenschaltung des Koppelgetriebes
18 zwischen den Exzenterantrieben 5.1 und 5.2 und dem Horizontallenker 15 kann je nach Ausfiihrung des Hebelme-
chanismus des Koppelgetriebes 18 jedes gewiinschte Ubersetzungsverhaltnisse eingestellt werden. So lassen sich der
Horizontalhub sowie die Kraftanleitung in dem Balkentréager 2 zur Fihrung der Nadelbalken 1.1 und 1.2 beeinflussen.

[0044] Beidemin Fig. 3 dargestellten Ausfiihrungsbeispiel sind an dem Balkentrager 2 zwei Nadelbalken 1.1 und 1.2
gehalten. Jeder der Nadelbalken weist ein Nadelbrett 3 mit einer Mehrzahl von Nadeln 4 auf. Die Nadelbalken 1.1 und
1.2 sind einer hier nicht dargestellten Ablage zugeordnet, in welcher eine Vliesbahn gefiihrt ist.

[0045] Die an dem Balkentrager 2 angreifende Vertikalantrieb 12 ist identisch zu dem vorgenannten Ausfiihrungsbei-
spielen, so dass hierzu keine weitere Erlduterung erfolgt.

[0046] Beiden in Fig. 1 bis 3 dargestellten Ausfiihrungsbeispielen der erfindungsgemafRen Vorrichtung wird die Be-
wegung des Horizontalantriebes 5 Giber die beiden Pleuelstangen 7.1 und 7.2 durch einen gemeinsamen Kopplungspunkt,
der durch das Doppeldrehgelenk 10 gebildet ist, abgegeben. Grundsétzlich besteht jedoch auch die Mdglichkeit, die
Pleuelaugen 9.1 und 9.2 der Pleuelstangen 7.1 und 7.2 in versetzter Anordnung an einen Horizontallenker 15 oder ein
Koppelglied beispielsweise einer Schubstange 19 anzubinden. So ist beispielsweise in Fig. 4 eine Anordnung gezeigt,
bei welcher die Pleuelstangen 7.1 und 7.2 der Exzenterantriebe 5.1 und 5.2 versetzt zueinander durch die Drehgelenke
11.1 und 11.2 mit einem Horizontallenker 15 gekoppelt sind. Die Drehgelenke 11.1 und 11.2 sind mit ihren Drehachsen
versetzt zueinander gehalten. Die Grofie des Versatzes ist hierbei beispielhaft gewahlt. Die Pleuelstangen 7.1 und 7.2
der Exzenterantriebe 5.1 und 5.2 bilden hierbei ebenfalls mit inren Mittelachsen einen Winkel o, wobei die Drehachsen
der Drehgelenke 11.1 und 11.2 nicht zwingend im Scheitelpunkt des Winkels liegen miissen. Bei der in Fig. 4 dargestellten
Ausfiihrung sind die Kurbelwellen 6.1 und 6.2 versetzt zueinander gehalten, so dass die Pleuelstangen 7.1 und 7.2 mit
gleicher Lange ausgebildet sind. Grundsatzlich besteht jedoch auch die Mdglichkeit, die Pleuelstangen 7.1 und 7.2 in
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unterschiedlichen L&dngen auszubilden, so dass die Kurbelwellen 6.1 und 6.2 in einer vertikal ausgerichteten Maschi-
nenebene gehalten werden kdnnen.

[0047] InFig. 5 ist eine weitere Variante zur Ausbildung des Horizontalantriebes 5 dargestellt. In diesem Fall sind die
Drehgelenke 11.1 und 11.2 zur Anbindung der Pleuelstangen 7.1 und 7.2 in vertikaler Richtung versetzt zueinander
ausgebildet. Uber die Drehgelenke 11.1 und 11.2 sind die Pleuelaugen 9.1 und 9.2 mit dem Horizontallenker 15 gekoppelt.
Die den Pleuelstangen 7.1 und 7.2 zugeordneten Kurbelwellen 6.1 und 6.2 sind ber die Pleuelkdpfe 8.1 und 8.2 mit
den Pleuelstangen 7.1 und 7.2 verbunden.

[0048] Beiden in Fig. 4 und 5 dargestellten Varianten zur Ankopplung des Horizontalantriebes 5 an den Horizontal-
lenker 15, sind die Drehgelenke 11.1 und 11.2 jeweils am Horizontallenker 15 ausgebildet. Grundsétzlich besteht jedoch
auch die Mdglichkeit, dass die Drehgelenke 11.1 und 11.2 an einem Koppelglied eines Koppelgetriebes beispielsweise
an der Schubstange 19 des in Fig. 2 und 3 dargestellten Koppelgetriebes 18 ausgebildet sind.

[0049] In der Fig. 6 ist ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel der erfindungsgemaRen Vorrichtung schematisch in einer
Seitenansicht gezeigt. Das Ausfiihrungsbeispiel istim Wesentlichen identisch zu dem Ausflihrungsbeispiel nach Fig. 2,
so dass zur Erlduterung der Vorrichtungsteile auf die vorgenannte Beschreibung Bezug genommen wird und an dieser
Stelle nur die Unterschiede erlautert werden.

[0050] In dem Ausfiihrungsbeispiel nach Fig. 6 ist der Horizontalantrieb 5 durch die Exzenterantriebe 5.1 und 5.2
gebildet. Die Kurbelwellen 6.1 und 6.2 der Exzenterantriebe 5.1 und 5.2 sind oberhalb des Balkentragers 2 gemeinsam
mit den Kurbelwellen 25.1 und 25.2 des Vertikalantriebes 12 in einer Maschinenebene angeordnet. Die den Exzenter-
antrieben 5.1 und 5.2 des Horizontalantriebes zugeordneten Pleuelstangen 7.1 und 7.2 sind tber ein Koppelgetriebe
18 mit dem Horizontallenker 15 verbunden. Das Koppelgetriebe 18 wird durch einen Kipphebel 20 und eine Schubstange
19 gebildet. Dabei greifen die Pleuelstangen 7.1 und 7.2 (ber ein Doppeldrehgelenk 10 an einem freien Ende der
Schubstange 19 an. An dem gegentberliegenden Ende der Schubstange 19 ist der Kipphebel 20 tber ein Drehgelenk
22.1 angebunden. Der Kipphebel 20, der eine langliche Form aufweist, istim mittleren Bereich an einem Schwenklager
21 schwenkbar gelagert. An dem gegentberliegenden Ende zu dem Drehgelenk 22.1 ist der Kipphebel 20 durch ein
weiteres Drehgelenk 22.2 mit dem Horizontallenker 15 verbunden.

[0051] Die Pleuelstangen 7.1 und 7.2 bilden mit ihren Mittelachsen einen Winkel o, der <180° ausgebildet ist.
[0052] Gegeniiber dem Ausflihrungsbeispiel nach Fig. 2 ist bei dem Ausflihrungsbeispiel nach Fig. 6 dem Horizon-
talantrieb 5 eine Phasenverstelleinrichtung zugeordnet. Hierzu greift an der Kurbelwelle 6.1 ein erster Stellmotor 26.1
und an der Kurbelwelle 6.2 ein zweiter Stellmotor 26.2 an. Die Stellmotoren 26.1 und 26.2 sind unabh&ngig voneinander
Uber eine Steuereinrichtung 27 steuerbar. Durch Aktivierung der Stellmotoren 26.1 und 26.2 oder nur eines der Motoren
lassen sich die Phasenlagen der Kurbelwellen 6.1 und 6.2 relativ zueinander verstellen, so dass die Bewegungsbahn
des Doppeldrehgelenkes 10 &nderbar ist. Das Doppeldrehgelenk 10, das den Koppelpunkt der Pleuelstangen 7.1 und
7.2 bildet, bewegt sich stets auf einer elipsisahnlichen Bahn, deren Breite und Hohe von der Phasenlage der beiden
Kurbelwellen abhangt. Als Extremfall ergibt sich entweder annahernd eine horizontale oder exakte eine vertikale Gerade
fir maximalen bzw. minimalen Horizontalhub. Somit I1&sst sich durch Verstellung der Phasenlagen der Kurbelwellen 6.1
und 6.2 vorteilhaft jeweils eine gewlinschte Léange des Horizontalhubes einstellen.

[0053] Die Bewegung der Pleuelstangen lasst sich hierbei besonders vorteilhaft (iber die Schubstange 19 und den
Horizontallenker 15 sowie den Kippehebel 20 auf dem Balkentrager 2 libertragen, so dass sich die Bewegungsrichtung
umkehrt. Damit kann zumindest ein Teil der horizontalen Massenkraft ausgeglichen werden. Durch geeignete Wahl der
Langenverhaltnisse kann der Einfluss des Horizontallenkers 15 auf die Balkenbewegung durch die Schubstange 19
ausgeglichen werden, so dass sich bei einem Nullhub mit sehr guter Naherung eine gerade Fihrungsbahn ergibt. Bei
diesem Ausfiihrungsbeispiel werden die Kurbelwellen 6.1 und 6.2 des Horizontalantriebes 5 gegensinnig angetrieben.
Die Bewegungsrichtung der Kurbelwellen 6.1 und 6.2 ist in Fig. 6 durch jeweils einen Pfeil gekennzeichnet.

[0054] Die erfindungsgemalfie Vorrichtung ist insbesondere geeignet, um mechanische Vernadelungen von Vliesbah-
nen mit hoher Produktionsleistung und hohen Produktionsgeschwindigkeiten bei veranderlichem Horizontalhub auszu-
fuhren. Insbesondere durch die hohe Stabilitdt des Horizontalantriebes trotz variabler Hubeinstellung lasst sich eine
hohe gleichmafige Vernadelungsqualitat bei der Strukturierung von Vliesen auch bei héchsten Produktionsgeschwin-
digkeiten erreichen. Zudem wird eine sehr kompakte Bauart mit geringem Raumbedarf geschaffen. Die einfache Ge-
triebekinematik zur Ansteuerung des Horizontallenkers sowie die versteifende Formgebung des Horizontallenkers zur
Axialfihrung des Balkentragers ermdglichen einen konstruktiven Aufbau mit wenigen Teilen und geringen Massen.
Damit sind sehr hohe Bewegungsfrequenzen des Balkentragers erreichbar, da die kompakte Bauweise einen steifen
Aufbau des Maschinenrahmens ermdglicht.

[0055] Der Vertikalantrieb und der Horizontalantrieb kénnen zur Bewegung des Balkentrdgers sowohl synchron als
asynchron betrieben werden. Hierbei lassen sich die Exzenterantriebe mit beliebigen Phaseneinstellungen antreiben,
so dass eine hohe Flexibilitdt in der Bewegungssteuerung des Balkentragers gegeben ist.
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Bezugszeichenliste

[0056]

1,1.1,1.2 Nadelbalken
2 Balkentrager
3 Nadelbrett

4 Nadel

(&)}

Horizontalantrieb

5.1,5.2 Exzenterantrieb
6.1,6.2 Kurbelwelle
71,72 Pleuelstangen

8.1,8.2 Pleuelkopf
9.1,9.2 Pleuelauge
10 Doppeldrehgelenk

11.1,11.2  Drehgelenk

12

Vertikalantrieb

12.1,12.2  Exzenterantrieb
13.1,13.2  Pleuelstangen
14.1,14.2 Pleuelgelenk

15 Horizontallenker

16 Drehgelenk

17 Versteifungsrippe

18 Koppelgetriebe

19 Koppelglied, Schubstange
20 Kipphebel

21 Schwenklager

22.1,22.2 Drehgelenk

23 Ablage

24 Vliesbahn

25.1,25.2 Kurbelwelle
26.1,26.2  Stellmotor

27
28

Steuereinrichtung
Abstreifer

Patentanspriiche

1.

Vorrichtung zum Vernadeln einer Vliesbahn mit zumindest einem Nadelbalken (1), welcher an seiner Unterseite ein
Nadelbrett (3) mit einer Vielzahl von Nadeln (4) aufweist, mit einem beweglich gehalten Balkentrager (2) zum Halten
des Nadelbalkens (1), mit einem mit dem Balkentrager (2) verbundenen Vertikalantrieb (12) zur oszillierenden
Bewegung des Balkentragers (2) in einer Auf- und Abwartsbewegung und mit einem separaten Horizontalantrieb
(5) zur oszillierenden Bewegung des Balkentragers (2) in einer Hin- und Herbewegung, wobei der Horizontalantrieb
(5) zumindest einen mit dem Balkentrager (2) verbundenen Horizontallenker (15) und zwei mit dem Horizontallenker
(15) gekoppelte Exzenterantriebe (5.1, 5.2) aufweist und wobei die Exzenterantriebe (5.1, 5.2) durch jeweils eine
Pleuelstange (7.1, 7.2) und eine mit einem Pleuelkopf (8.1, 8.2) der Pleuelstange (7.1, 7.2) gekoppelte Kurbelwelle
(6.1, 6.2) gebildet sind,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Pleuelstangen (7.1, 7.2) mit ihren Pleuelaugen (9.1, 9.2) in einer Schraglage mit dem Horizontallenker (15)
gekoppelt sind, wobei die Pleuelstangen (7.1, 7.2) mit ihren Mittelachsen einen Winkel (o) bilden.

Vorrichtung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Pleuelaugen (9.1, 9.2) der Pleuelstangen (7.1, 7.2) durch ein Doppeldrehgelenk (10) mit dem Horizontallenker
(15) gekoppelt sind.

Vorrichtung nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass
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das Doppeldrehgelenk (10) direkt an einem Ende des Horizontallenkers (15) oder an einem Koppelglied (19) einer
mit dem Horizontallenker (15) verbundenen Koppelgetriebe (18) ausgebildet ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Pleuelaugen (91.,9.2) der Pleuelstangen (7.1, 7.2) durch zwei Drehgelenke (11.1, 11.2) mit dem Horizontallenker
(15) gekoppelt sind.

Vorrichtung nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Drehgelenke (11.1, 11.2) direkt an einem Ende des Horizontallenkers (15) oder an einem Koppelglied (19) eines
mit dem Horizontallenker (15) verbundenen Koppelgetriebes (18) ausgebildet sind.

Vorrichtung nach Anspruch 3 oder 5,

dadurch gekennzeichnet, dass

das Koppelgetriebe (18) durch einen (iber ein Schwenklager (21) gehaltenen Kipphebel (20) und dem Koppelglied
(19) gebildet ist, wobei das Koppelglied (19) als Schubstange mit einem Ende Uber das Doppeldrehgelenk (10) oder
den Drehgelenken (11.1, 11.2) mit den Pleuelaugen (9.1, 9.2) der Pleuelstangen (7.1, 7.2) und mit dem anderen
Ende mit dem Kipphebel (20) gekoppelt ist, wobei der Horizontallenker (15) mit dem Kipphebel (20) gekoppelt ist
und wobei (iber die Schenkellangen des Kipphebels (20) eine Ubersetzung im Koppelgetriebe (18) gegeben ist.

Vorrichtung nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Koppelglied (19) und der Horizontallenker (15) versetzt zueinander mit dem Kipphebel (20) tiber Drehgelenke
(22.1, 22.2) verbunden sind.

Vorrichtung nach einem der vorgenannten Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Schraglage der Pleuelstangen (7.1, 7.2) so gewahlt ist, dass der Winkel (o) zwischen den Mittelachsen der
Pleuelstangen (7.1, 7.2) < 180° ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 8,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Kurbelwellen (6.1, 6.2) der Exzenterantriebe (5.1, 5.2) gegensinnig antreibbar sind, wobei die Phasenlagen der
beiden Kurbelwellen (6.1, 6.2) zur Einstellung eines Hubes verstellbar ausgebildet sind.

Vorrichtung nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet, dass

den Kurbelwellen (6.1, 6.2) zur Verstellung der Phasenlage separate Stellmotoren (26.1, 26.2) zugeordnet sind, die
unabhangig voneinander Uber eine Steuereinrichtung (27) ansteuerbar ausgebildet sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 10,

dadurch gekennzeichnet, dass

der Horizontallenker (15) mit seinem Ende in einem mittleren Bereich des Balkentragers (2) durch ein Drehgelenk
(16) mit dem Balkentrager (2) verbunden ist.

Vorrichtung nach Anspruch 11,

dadurch gekennzeichnet, dass

der Horizontallenker (15) im wesentlich parallel zu einer Querseite des Balkentrager (2) verlduft und eine versteifende
Formgebung (17) zur Fihrung des Balkentragers (6) in Langsrichtung aufweist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 12,

dadurch gekennzeichnet, dass

der Vertikalantrieb (12) durch zwei Exzenterantriebe (12.1, 12.2) gebildet ist, die jeweils eine Kurbelwelle (25.1,
25.2) und eine mit der Kurbelwelle verbundene Pleuelstange (13.1, 13.2) aufweisen, wobei die Pleuelstangen Uber
Pleuelgelenke (14.1, 14.2) mit dem Balkentrager (2) verbunden sind.
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Claims

Device for needling of a nonwoven web with at least one needle bar (1), which has a needle board (3) with a number
of needles (4) on its bottom, with a movably mounted bar carrier (2) for holding the needle bar (1), with a vertical
drive (12) connected to the bar carrier (2) for oscillating movement of the bar carrier (2) in an up and down movement
and with a separate horizontal drive (5) for oscillating movement of the bar carrier (2) in a back and forth movement,
the horizontal drive (5) having at least one horizontal arm (15) connected to the bar carrier (2) and two eccentric
drives (5.1, 5.2) connected to the horizontal arm (15), and in which the eccentric drives (5.1, 5.2) are formed by a
connecting rod (7.1, 7.2) and a crankshaft (6.1, 6.2) coupled to a connecting head (8.1, 8.2) of the connecting rods
(7.1,7.2),

characterized in that

the connecting rods (7.1, 7.2) are coupled with their connecting rod eyes (9.1, 9.2) in an oblique position to the
horizontal arm (15), the connecting rods (7.1, 7.2) forming an angle (o) with their center axes.

Device according to Claim 1,

characterized in that

the connecting rod top ends (9.1, 9.2) of connecting rods (7.1, 7.2) are coupled to the horizontal arm (15) via a
double pivot point (10).

Device according to Claim 2,

characterized in that

the double pivot point (10) is formed directly on one end of the horizontal arm (15) or on a coupling element (19) of
a coupling mechanism (18) connected to the horizontal arm (15).

Device according to Claim 1,

characterized in that

the connecting rod eyes (9.1, 9.2) of the connecting rods (7.1, 7.2) are connected to the horizontal arm (15) by two
pivot points (11.1, 11.2).

Device according to Claim 4,

characterized in that

the pivot points (11.1, 11.2) are formed directly on one end of the horizontal arm (15) or on a coupling element (19)
of a coupling mechanism (18) connected to the horizontal arm (15).

Device according to Claim 3 or 5,

characterized in that

the coupling mechanism (18) is formed by a toggle lever (20) secured via a pivot bearing (21) and the coupling
element (19), in which the coupling element (19) is connected as a pushrod with one end via the double pivot point
(10) or the pivot points (11.1, 11.2) to the connecting rod eyes (9.1, 9.2) of the connecting rods (7.1, 7.2) and with
the other end to the toggle lever (20), in which the horizontal arm (15) is connected to the toggle lever (20), and in
which transmission in the coupling mechanism (18) is present via the arm lengths of the toggle lever (20).

Device according to Claim 6,

characterized in that

the coupling element (19) and the horizontal arm (15) are connected offset relative to each other to the toggle lever
(20) via pivot points (22.1, 22.2).

Device according to one of the preceding claims,

characterized in that

the oblique position of the connecting rod (7.1, 7.2) is chosen so that the angle (o) between the center axes of the
connecting rod (7.1, 7.2) is less than 180°.

Device according to one of the Claims 1 to 8,

characterized in that

the crankshafts (6.1, 6.2) of the eccentric drives (5.1, 5.2) can be driven oppositely, the phase position of the two
crankshafts (6.1, 6.2) being designed adjustable for adjustment of a stroke.

10. Device according to Claim 9,

10



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

1.

12

13.

EP 2 158 348 B1

characterized in that
separate servomotors (26.1, 26.2) are assigned to the crankshafts (6.1, 6.2) to adjust the phase position, which are
designed controllable independently of each other via control device (27).

Device according to one of the Claims 1 to 10,

characterized in that

the horizontal arm (15) is connected with its end in a center area of the bar carrier (2) to the bar carrier (2) via a
pivot point (16).

Device according to Claim 11,

characterized in that

the horizontal arm (15) runs essentially parallel to a transverse side of the bar carrier (2) and has a stiffening shape
(17) to guide the bar carrier (6) in the longitudinal direction.

Device according to one of the Claims 1 to 12,

characterized in that

the vertical drive (12) is formed by two eccentric drives (12.1, 12.2), each of which has a crankshaft (25.1, 25.2)
and a connecting rod (13.1, 13.2) connected to the crankshaft, the connecting rods being connected to the bar
carrier (2) via connecting arms (14.1, 14.2).

Revendications

Dispositif d’aiguilletage d’'une bande de non-tissé avec au moins une barre d’aiguilles (1), qui sur sa face inférieure
est pourvue d’une planche a aiguilles (3) avec une multiplicité d’aiguilles (4), avec un support de barre (2) qui est
maintenu pour &tre mobile pour retenir la barre d’aiguilles (1), avec un entrainement vertical (12) en connexion avec
le support de barre (2) pour un mouvement oscillatoire du support de barre (2) en un mouvement vers le haut et
vers le bas et avec un entrainement horizontal séparé (5) pour un mouvement oscillatoire du support de barre (2)
en un mouvement de va-et-vient, I'entrainement horizontal (5) étant pourvu au moins d’un bras horizontal (15) relié
au support de barre (2) et de deux entrainements excentriques (5.1, 5.2) couplés avec le bras horizontal (15) et
dans quel cas les entrainements excentriques (5.1, 5.2) sont formés par respectivement une bielle (7.1, 7.2) et un
vilebrequin (6.1, 6.2) couplé avec une téte de bielle (8.1, 8.2) de la bielle (7.1, 7.2), caractérisé en ce que les
bielles (7.1, 7.2) avec leurs yeux de la téte de bielle (9.1, 9.2) sont couplées en une position inclinée avec le bras
horizontal (15), les bielles (7.1, 7.2) formant un angle (o) avec leurs axes médians.

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que les yeux de la téte de bielle (9.1, 9.2) des bielles (7.1,
7.2) sont couplés par une double articulation rotoide (10) avec le bras horizontal (15).

Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en ce que la double articulation rotoide (10) est formée directement
sur une extrémité du bras horizontal (15) ou sur un élément de couplage (19) d’'un engrenage de couplage (18)
relié au bras horizontal (15).

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que les yeux de la téte de bielle (9.1, 9.2) des bielles (7.1,
7.2) sont couplés par deux articulations rotoides (11.1, 11.2) avec le bras horizontal (15).

Dispositif selon la revendication 4, caractérisé en ce que les articulations rotoides (11.1, 11.2) sont formées
directement sur une extrémité du bras horizontal (15) ou sur un élément de couplage (19) d’un engrenage de
couplage (18) relié au bras horizontal (15).

Dispositif selon la revendication 3 ou 5, caractérisé en ce que I'engrenage de couplage (18) est formé par un levier
de bascule (20) supporté a l'intermédiaire d’un palier de pivotement (21) et par I'élément de couplage (19), I'élément
de couplage (19) en tant que bielle étant couplé avec une extrémité a I'intermédiaire de la double articulation rotoide
(10) ou les articulations rotoides (11.1, 11.2) avec les yeux de la téte de bielle (9.1, 9.2) des bielles (7.1, 7.2) et
avec l'autre extrémité avec le levier de bascule (20), dans quel cas le bras horizontal (15) est couplé avec le levier
de bascule (20) et dans quel cas une transmission a lieu dans I'engrenage de couplage (18) par les longueurs des
branches du levier de bascule (20).

Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en ce que I'élément de couplage (19) et le bras horizontal (15) sont
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reliés de maniére décalée I'un a l'autre avec le levier de bascule (20) a I'intermédiaire des articulations rotoides
(22.1, 22.2).

Dispositif selon I'une des revendications précédentes, caractérisé en ce que la position inclinée des bielles (7.1,
7.2) est choisie de fagon telle que I'angle (o) entre les axes médians des bielles (7.1, 7.2) est inférieur a 180°.

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 8, caractérisé en ce que les vilebrequins (6.1, 6.2) des entrainements
excentriques (5.1, 5.2) peuvent étre entrainés de maniere opposée, dans quel cas pour I'ajustement d’une course
la relation des phases des deux vilebrequins (6.1, 6.2) est réalisée de maniére a pouvoir étre ajustée.

Dispositif selon la revendication 9, caractérisé en ce que pour ajuster la relation des phases des moteurs de
positionnement (26.1, 26.2) séparés sont associés aux vilebrequins (6.1, 6.2), lesquels moteurs sont réalisés de
maniére telle a pouvoir étre commandés indépendamment I'un de 'autre par un dispositif de commande (27).

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 10, caractérisé en ce qu’avec son extrémité le bras horizontal (15)
estrelié dans une région médiane du support de barre (2) par une articulation rotoide (16) avec le support de barre (2).

Dispositif selon la revendication 11, caractérisé en ce que le bras horizontal (15) s’étend sensiblement de fagon
paralléle par rapport a une face transversale du support de barre (2) et en ce qu’il a un fagonnage raidissant (17)
pour guider le support de barre (6) en direction longitudinale.

Dispositif selon 'une des revendications 1 a 12, caractérisé en ce que I'entrainement vertical (12) est formé par
deux entrainements excentriques (12.1, 12.2) qui ont chacun un vilebrequin (25.1, 25.2) et une bielle (13.1, 13.)
reliée au vilebrequin, les bielles étant reliées avec le support de barre (2) a 'intermédiaire d’articulations de bielles
(14.1, 14.2).
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