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(54) Nahmaschine

(67)  Eine Nahmaschine hat eine Nadelstange zur
Halterung einer Nahnadel. Weiterhin hat die Nahmaschi-
ne eine Stichplatte in einer Auflageplatte fir Ndhgut und
mindestens einen Transporteur zum Transport des Nah-
guts in einem Stichbereich der Stichplatte. Ein Transpor-
teurantrieb ist so ausgebildet, dass eine Bewegungskur-
ve (53; 56) des mindestens einen Transporteurs in einem
Plateau-Transportweg (Pyq; Pgp) zwischen einem
Transport-Startpunkt (54) und einem Transport-End-
punkt (55) mit einer Abstands-Abweichung zwischen ei-

nem Extremalabstand (UT,; OT,) des Transporteurs (13)
zur Stichplatte (11) von nicht mehr als 20% parallel zur
Stichplatte (11) verlauft. Der Plateau-Transportweg
(Put; Pot) betragt mindestens 40% eines Abstandes
(Tgg) zwischen dem Transport-Startpunkt (54) und dem
Transport-Endpunkt (55) langs der Transportrichtung
(12). Es resultiert eine Nahmaschine mit einem sicheren
Nahguttransport auch bei unglinstigen, das Nahgut be-
treffenden Randbedingungen, beispielsweise bei sehr
weichem, sehr hartem, und/oder sehr dickem Nahgut.
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Beschreibung

[0001] DerInhaltder deutschen Patentanmeldung DE
10 2012 208 907.1 wird durch Bezugnahme hierin auf-
genommen.

[0002] Die Erfindung betrifft eine Nahmaschine.
[0003] N&hmaschinen sind durch vielfaltige offenkun-
dige Vorbenutzung und auch druckschriftlich beispiels-
weise aus der EP 2 330 241 A1 bekannt. Eine Transpor-
teurmechanik fur eine Nahmaschine ist bekannt aus der
US 763,625. Eine Nahmaschine mit einer weiteren
Transporteurmechanik istbekannt aus der US 2,065,885
und der US 2,442,647. Die DE 37 24 004 A1 beschreibt
eine Ndhmaschine mit einem Nadelstangen-Schwing-
rahmen.

[0004] Esisteine Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
eine Nahmaschine derart weiterzubilden, dass ein siche-
rer Nahguttransport auch bei ungiinstigen, das Nahgut
betreffenden Randbedingungen gegeben ist, beispiels-
weise bei sehr weichem, sehr hartem und/oder sehr dick-
em Nahgut.

[0005] Diese Aufgabe ist erfindungsgemall geldst
durch eine Nahmaschine mit dem in Anspruch 1 ange-
gebenen Merkmalen.

[0006] Erfindungsgemal® wurde erkannt, dass sich
Uber eine Beeinflussung der Form der Bewegungskurve
des mindestens einen Transporteurs ein Gewinn an
Transportsicherheit und -Reproduzierbarkeit erreichen
lasst. Langs des Plateau-Transportwegs andert der
Transporteur seinen Abstand zur Stichplatte nicht oder
nur wenig, so dass gleichbleibende Transportkrafte vom
Transporteur auf das Nahgut Ubertragen werden kon-
nen. Die Abstands-Abweichung zu einem Extremalab-
stand des Transporteurs zur Stichplatte kann tGber den
Plateau-Transportweg nicht mehr als 15% oder auch
nicht mehr als 10% betragen. Der Plateau-Transportweg
kann mindestens 50% des Abstandes zwischen dem
Transport-Startpunkt und dem Transport-Endpunkt
langs der Transportrichtung betragen, mindestens 60%
oder sogar mindestens 65%. Es ergibt sich - gesehen in
einer vertikalen Schnittebene, die die Transportrichtung
enthalt - eine Anndherung der Bewegungskurve des min-
destens einen Transporteurs an einen idealen Rechteck-
Verlauf einer Transporteur-Bewegungskurve zwischen
dem Transport-Startpunkt und dem Transport-Endpunkt.
Eine Nahmaschine mit einem derartigen Transporteur-
antrieb istinsbesondere ausgebildet flr Materialstarken,
die gréRer sind als 3 mm, die grof3er sind als 5 mm, die
gréRer sind als 10 mm oder die gréRer sind als 20 mm.
Dann kommen die Vorteile des erfindungsgemaRen
Transporteurantriebs besonders gut zum Tragen, da die
geringen relativen Abstands-Abweichungen (ber den
Plateau-Transportweg immer noch mitkleinen absoluten
Abweichungen einhergehen, so dass auch bei dickem
Material gleichbleibende Transportkrafte gewahrleistet
sind. Die angegebenen Vorteile kommen auch bei sehr
dinnem sowie beisehr hartem Ndhgut zum Tragen. Min-
destens einer der Exzenter ermdglicht die Ableitung der
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Transporteur-Bewegungskurve von der Antriebswellen-
rotation. Eine betriebssichere beziehungsweise spiel-
freie Transporteurbewegung kann hiertiber gewahrlei-
stet sein. Als Antriebswelle kann eine Armwelle der Nah-
maschine zum Einsatz kommen. Zwei Exzenter haben
sich zur Vorgabe der Transporteur-Bewegungskurve als
besonders geeignet herausgestellt. Es ist dann méglich,
die Transporthub-Vorgabe von der Transportlangen-
Vorgabe, also der Vorgabe des Abstandes zwischen
dem Transport-Startpunkt und dem Transport-Endpunkt,
zu entkoppeln. Die Auflageplatte fir Nahgut kann hori-
zontal angeordnet sein. Soweit die Nahmaschine eine
Armwelle aufweist, kann sich eine Nadelstangenachse
senkrecht zu einer Armwellenachse erstrecken.

[0007] Ein Einstellgetriebe nach Anspruch 2 ermdg-
licht eine Transportldngenanpassung und damit bei-
spielsweise eine Stichldngenanpassung der Nahma-
schine. Ein solches Einstellgetriebe kann daher ein Stich-
stellergetriebe sein. Insbesondere kann der Abstand stu-
fenlos vorgegeben werden. Mit dem Einstellgetriebe
kann auch eine Transportrichtung vorgegeben werden,
so dass beispielsweise Uber das Einstellgetriebe eine
Umkehrung der Transportrichtung zwischen einer Vor-
wartsrichtung und einer Rickwartsrichtung mdglich ist.
[0008] Ein Zusammenwirken nach Anspruch 3 vereint
die Vorteile eines Exzenters mit denen des Einstellge-
triebes.

[0009] Mindestens ein Dreiecks-Exzenter nach An-
spruch 4 hat sich zur Vorgabe einer Bewegungskurve
mit einem erfindungsgemaRen Plateau-Transportweg
als besonders geeignet herausgestellt. Alternativ oder
zuséatzlich kann die Bewegungskurve mit dem Plateau-
Transportweg auch Uber eine entsprechende Hebel-Ge-
staltung oder Kulissen-Gestaltung des Transporteuran-
triebs realisiert werden. Eine Dreiecks-Exzenterkompo-
nente des Dreiecks-Exzenters kann nach Art eines spha-
rischen Dreiecks geformt sein. Je nach der Ausgestal-
tung von Eckenwinkeln der Dreiecks-Exzenterkompo-
nente ergibt sich bei starker verrundeten Ecken eine ge-
ringere Abweichung einer Beschleunigungscharakteri-
stik einer Hubbewegung, die vom Dreiecks-Exzenter aus
einer Drehbewegung abgeleitet wird, von der Charakte-
ristik eines Rundexzenters und bei starker eckig ausge-
bildeten Ecken eine extremere Beschleunigung wahrend
der Hubbewegung bei einer Anderung einer Bewegungs-
richtung. Uber die Eckengestaltung der Dreiecks-Exzen-
terkomponente lasst sich damit ein Bewegungsprofil der
Hubbewegung fein vorgeben und an Bewegungs-Ge-
staltungsanforderungen einerseits und an zulassige Be-
schleunigungs-Grenzwerte andererseits anpassen.
Auch eine Anpassung an Gerauschanforderungen sowie
an Schmierungsanforderungen ist moéglich. Der Drei-
ecks-Exzenter kann eine Vier-Flachen-Gegenkompo-
nente aufweisen, die exzentrisch zur Dreiecks-Exzenter-
komponente angeordnet ist und auf der die Dreiecks-
Exzenterkomponente ablauft. Eine innere Vier-Flachen-
Mantelwand der Vier-Flachen-Gegenkomponente kann
in Form eines sphédrischen Quadrats gestaltet sein.
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Grundsatzlich kann der Dreiecks-Exzenter so gestaltet
sein, dass er im Austausch gegen einen Rundexzenter
mit runder Exzenterflache und hierzu exzentrischer, run-
der Gegenkomponente montiert werden kann. Es kann
insbesondere sowohl ein Dreiecks-Exzenter als auch ein
Rundexzenteraufdergleichen Antriebswelle vormontiert
sein und je nach Anwendungsfall mit einer zugeordneten
Hebelstange, auf die der Exzenter wirkt, insbesondere
mit einer zugeordneten Zugstange, wechselweise ver-
bunden werden.

[0010] Beide Exzenter, also der auf das Einstellgetrie-
be des Transporteurantriebs wirkende Exzenter einer-
seits und der auf den Transport-Hubantrieb wirkende Ex-
zenter andererseits, kdnnen als Dreiecks-Exzenter aus-
gefiihrt sein. Uber die Ausgestaltung der Eckenwinkel
derbeiden Dreiecks-Exzenterkomponenten kann die ge-
naue Form der Bewegungskurve des mindestens einen
Transporteurs Uber eine entsprechende Anzahl von Frei-
heitsgraden beeinflusst werden, so dass einerseits eine
Abstands-Abweichung von einem Extremalabstand des
Transporteurs zur Stichplatte und andererseits ein Anteil
des Plateau-Transportwegs am gesamten Abstand zwi-
schen dem Transport-Startpunkt und dem Transport-
Endpunkt Iangs der Transportrichtung auf Vorgabewerte
abgestimmt werden kann. Es kann dann ein gegebener
Verlauf der Bewegungskurve des Transporteurs mit
moglichst hoher Drehzahl einer Armwelle der Nahma-
schine erreicht werden. Umgekehrt kann bei gegebener
Drehzahl eine Optimierung der Form der Bewegungs-
kurve mit beispielsweise optimal geringer Abstands-Ab-
weichung oder optimal langem Plateau-Transportweg
erreicht werden. Alternativ ist es mdglich, dass einer der
beiden Exzenter als Dreiecks-Exzenter und der andere
derbeiden Exzenter als Rundexzenter ausgefihrtist. So-
weit sowohl beim Transporteurantrieb als auch beim
Transport-Hubantrieb jeweils ein Rundexzenter zum Ein-
satz kommt, kann eine ovale Antriebskurve resultieren.
Diese Antriebskurve kann sich, sofern die Uber den
Transportantrieb folgende Stichlange und der Uber den
Transport-Hubantrieb vorgegebene Hub den gleichen
Betrag haben, einem Kreis annahen. Bei zunehmender
Stichlange ergibt sich ein immer langgezogeneres Oval.
Der Einsatz von Rundexzentern ermdglicht insbesonde-
re hohe Drehzahlen der mit den Exzentern zusammen-
wirkenden Antriebswelle. Uber den Einsatz von minde-
stens einem oder zwei Dreiecks-Exzentern ergeben sich
dann Bewegungskurven des Transporteurs, die nahezu
rechteckig oder auch nahezu quadratisch verlaufen kon-
nen.

[0011] Mit einer Ausgestaltung des Transporteuran-
triebs nach Anspruch 5 ist ein Nadeltransport des Nah-
guts moglich.

[0012] Transporteur-Gestaltungen nach den Anspri-
chen 6 und 7 sind Varianten, die sich zum Nahguttrans-
port etabliert haben. Diese Varianten kénnen auch in
Kombination miteinander und auch in Kombination mit
einem Nadeltransport realisiert sein. Es kénnen auch
mehrere Untertransport-Stoffschieber und/oder mehrere
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Ober-TransportfliRe zum Nahguttransport zum Einsatz
kommen.

[0013] Ein Hub des Ober-Transportfulles nach An-
spruch 8 ermdglicht einen sicheren Transport auch bei
dickem und/oder nachgiebigem Nahgut. Der Hub kann
auch groRer sein als 10 mm und beispielsweise 12 mm
betragen.

[0014] Die Vorteile einer Umlenkgetriebe-Baugruppe
zur Ubertragung einer Drehbewegung einer Antriebswel-
le in eine Hubbewegung einer Abtriebskomponente,

- mit einem Dreiecks-Exzenter, der drehfest mit der
Antriebswelle oder der Abtriebskomponente verbun-
denistund eine Dreiecks-Exzenterkomponente auf-
weist,

- mit einer Vier-Flachen-Gegenkomponente, die fest
mit der Abtriebskomponente oder der Antriebswelle
verbunden ist,

- wobei die Antriebswelle exzentrisch zur Dreiecks-
Exzenterkomponente und zur Vier-Flachen-Gegen-
komponente angeordnet ist und

- wobeieine Mantelwand der Dreiecks-Exzenterkom-
ponente auf einer Vier-Flachen-Mantelwand der
Vier-Flachen-Gegenkomponente ablauft,

entsprechen denen, die vorstehend unter Bezugnahme
auf den Dreiecks-Exzenter und die Vier-Flachen-Gegen-
komponente bereits erldutert wurden. Die Umlenkgetrie-
be-Baugruppe kann zum Antreiben von Bewegungskom-
ponenten Uber die Abtriebskomponente genutzt werden.
Bei den Bewegungskomponenten kann es sich insbe-
sondere um Komponenten einer Nahmaschine handeln,
z.B. um mindestens einen Transporteur oder um einen
Greifer, insbesondere um einen Barellschiffchengreifer.
Die Umlenkgetriebe-Baugruppe kann dabei Teil eines
Gesamtantriebs fiir eine solche Bewegungskomponente
sein und durch weitere Antriebs-Bauteile, beispielsweise
Hebel, Zahnrader oder Zahnriemen, erganzt werden. Bei
der Antriebswelle, deren Drehbewegung von der Um-
lenkgetriebe-Baugruppe Ubertragen wird, kann es sich
um eine Armwelle oder um eine Unterwelle einer Nah-
maschine handeln. Bei den aufeinander ablaufenden
Mantelwanden kann es sich um eine duRere Mantelwand
der Dreiecks-Exzenterkomponente und um eine innere
Vier-Flachen-Mandelwand der Vier-Flachen-Gegen-
komponente handeln. Grundsatzlich ist auch eine um-
gekehrte Konfiguration denkbar, bei der die Antriebswel-
le mit einer Vier-Flachen-Komponente verbundenistund
eine aullere Mantelwand der Vier-Flachen-Komponente
auf einer inneren Mantelwand einer Dreiecks-Exzenter-
Gegenkomponente ablauft.

[0015] Die Vorteile einer derartigen Umlenkgetriebe-
Baugruppe, die zuséatzlich so ausgebildet ist, dass eine
Bewegungskurve der Abtriebskomponente oder einer
mechanisch mit dieser verbundenen Bewegungskompo-
nente in einem Plateau-Transportweg zwischen einem
Bewegungs-Startpunkt und einem Bewegungs-End-
punkt mit einer Abstands-Abweichung von einem Extre-
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malabstand der Bewegungskomponente zu einer Refe-
renzkomponente von nicht mehr als 20% parallel zur die-
ser Referenzkomponente verlauft, wobei der Plateau-
Transportweg mindestens 40% eines Abstandes zwi-
schen dem Bewegungs-Startpunkt und dem Bewe-
gungs-Endpunkt langs einer HauptBewegungsrichtung
der Bewegungskomponente betragt, entsprechen in Be-
zug auf die Bewegungskurve den Vorteilen, die vorste-
hend unter Bezugnahme auf die Bewegungskurve fir
den Transporteurantrieb nach Anspruch 1 bereits erlau-
tert wurden.

[0016] Auch beliebige Kombinationen der Merkmale
der vorstehend diskutierten Anspriiche kénnen zum Ein-
satz kommen.

[0017] Ausfihrungsbeispiele der Erfindung werden
nachfolgend anhand der Zeichnung naher erldutert. In
dieser zeigen:
Fig. 1und 2  zwei perspektivische und teilweise inne-
re Details preisgebende Ansichten einer
Nahmaschine;

Fig. 3 aus einer zu Fig. 2 dhnlichen Blickrich-
tung Details eines Transporteurantriebs
der Nahmaschine;

Fig. 4 eine Explosionsdarstellung eines Drei-
ecks-Exzenters des Transporteuran-
triebs;

Fig. 5 gesehen in einer vertikalen Schnittebe-
ne, die eine Transportrichtung enthalt,
Bewegungskurven einer Ndhnadel (aus-
schnittsweise), eines oberen Transport-
fuBes und eines Transporteurs in Form
eines Untertransport-Stoffschiebers
wahrend des Betriebs der Nahmaschine;
und

Fig. 6 eine weitere Explosionsdarstellung ei-
nes Rundexzenters, der anstelle des
Dreiecks-Exzenters zum Einsatz kom-
men kann.

[0018] Eine Ndhmaschine 1 hat einen oberen Arm 2,
einen vertikalen Stander 3 und ein unteres Gehduse in
Form einer Grundplatte 4. Im Arm 2 ist eine Armwelle 5
drehbar gelagert. Die Nahmaschine 1 ist als Maschine
zum Nahen von sehr widerstandsfahigem Nahgut, bei-
spielsweise Leder, schweren Stoffen oder auch Kunst-
stoffmaterial in Form von Platten gestaltet.

[0019] Ein Antrieb der Armwelle 5 und damit der we-
sentlichen Nahkomponenten der Nahmaschine 1 erfolgt
Uber einen nicht naher dargestellten Antriebmotor 6. Die-
ser kann als Direktantrieb der Armwelle 5im Arm 2 oder
in einer Arm-Verlangerung montiert sein oder kann die
Armwelle 5 insbesondere (ber einen Riementrieb an-
treiben und beispielsweise unter der Grundplatte 4 an-
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geordnet sein. Uber die Armwelle 5 und eine Antriebs-
einrichtung in Form eines Kurbeltriebs 7 mit einer Kur-
belscheibe 8 ist eine Nadelstange 9 vertikal auf- und ab-
gehend antreibbar. Die Nadelstange 9 tragt eine nicht
dargestellte Nahnadel.

[0020] Unterhalb der Nadelstange 9 ist einer oberen
Auflageplatte 10 der Grundplatte 4 eine Stichplatte 11
angeordnet und mit der Auflageplatte 10 verschraubt.
Die Stichplatte 11 hat eine l&angs einer Nahrichtung 12
langlich verlaufende Stoffschieber-Offnung (nicht naher
dargestellt), die fiir den Durchtritt eines dem Untertrans-
port von Nahgut dienenden Transporteurs in Form eines
Stoffschiebers 13 mit einem Stoffschieberabschnitt 14
dienen. Der Stoffschieberabschnitt 14 hat ein Stichloch
15 zum Durchtritt der Nadel. Der Stoffschieber 13 stellt
ein Beispiel fur eine Bewegungskomponente dar, die mit
Hilfe einer Umlenkgetriebe-Baugruppe, die nachfolgend
noch erldutert wird, angetrieben bewegt wird. Die Nah-
richtung 12 stellt eine Bewegungsrichtung dieser Bewe-
gungskomponente dar.

[0021] Von oben her wird das Nahgut mit Hilfe eines
Driickerfules 15a wahrend des Nahvorgangs gehalten.
Zum Transport des Nahguts in der Nahrichtung 12 dient
weiterhin ein Ober-Transportfu® 15b.

[0022] Zum Vorschieben des Nahguts wahrend des
Nahvorgangs dienen der Stoffschieberabschnitt 14, der
Ober-Transportfufl und die in das Nahgut einstechende
Nadel selbst. Hierzu ist die Nadelstange 9 in einem Na-
delstangen-Rahmen 16 gelagert, der um ein Schwenk-
gelenk 17 mit parallel zur Armwelle 5 verlaufender
Schwenkachse relativ zu einem Rahmen der Nahma-
schine 1 verschwenkbar ist.

[0023] Unterhalb der Stichplatte 11 ist in der Grund-
platte 4 eine nicht gezeigte Greifer-Baugruppe angeord-
net. Eine Greiferspitze des nicht dargestellten Greifers
wirkt zur Stichbildung synchron mit der Bewegung der
Nadel zusammen, wobei Uber die Nadelbewegung eine
Schleife eines nicht dargestellten Oberfadens gebildet
wird, in die die Greiferspitze eingreift.

[0024] Zum Antrieb des Stoffschiebers 13 mit dem
Stoffschieberabschnitt 14 dient ein Transporteurantrieb
18 mit einem Stichstellergetriebe 19, das in den Fig. 1
und 2 im Bereich der Grundplatte 4 sichtbar ist. Eine An-
triebsbewegung des Transporteurantriebs 18 erfolgt ab-
geleitet von der Armwelle 5.

[0025] Fig. 3 zeigt Details des Stichstellergetriebes 19.
Das Stichstellergetriebe 19 ist ein Einstellgetriebe zur
Vorgabe insbesondere einer Transportlange eines
Transporteurs, namlich des Untertransport-Stoffschie-
bers 13.

[0026] Die Armwelle 5 wirkt mit zwei axial benachbart
mit der Armwelle 5 verbundenen Exzentern 20, 21 zu-
sammen. Derz. B.inderFig. 2 links dargestellte Exzenter
20, der als Dreiecks-Exzenter ausgestaltet ist, dient zum
Antrieb einer Transportldange fir den durch den Stoff-
schieber 13 bewirkten Untertransport, also fiir den An-
trieb einer Stichlange. Der in der Fig. 2 rechts dargestellt
zweite Exzenter 21, der als Rundexzenter ausgefihrt ist,
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dient zum Antrieb einer Transportbewegung des Stoff-
schiebers 13 senkrecht zum Niveau der Stichplatte 11,
also zum Transporteur-Hubantrieb. Auch der Exzenter
21 kann als Dreiecks-Exzenter ausgefiihrt sein. Umge-
kehrt kann auch der Exzenter 20 als Rundexzenter aus-
geflhrt sein.

[0027] Der Dreiecks-Exzenter 20 ist zusammen mit ei-
nem abtriebsseitigen Exzenterhebel 22 der als Zugstan-
ge ausgefihrt ist, in der Fig. 4 in einer Explosionsdar-
stellung gezeigt. Der Dreiecks-Exzenter 20 hat eine in-
nenlaufende Dreiecks-Exzenterkomponente 23, die
Uber Madenschrauben 24 drehfest auf der Armwelle 5
montiertist. Die Armwelle 5 durchtritt dabei eine Armwel-
len-Durchgangs6ffnung 25 der Dreiecks-Exzenterkom-
ponente 23. Parallel zur Armwellen-Durchgangsoéffnung
25 hat die Dreiecks-Exzenterkomponente 23 eine
Wucht-Bohrung 26. Eine Mantelwand 27 der Dreiecks-
Exzenterkomponente 23 ist in Form eines spharischen
Dreiecks ausgebildet und dreizahlig um eine zentrale
Langsachse 28 des Dreiecks-Exzenters 20 rotations-
symmetrisch. Diese Langsachse 28 ist um eine Exzen-
trizitdt E von einer Drehachse 29 der Armwelle 5 beab-
standet.

[0028] Die Mantelwand 27 der Dreiecks-Exzenterkom-
ponente 23 lauft auf einer Vier-Flachen-Gegenkompo-
nente 30 des Dreiecks-Exzenters 20 ab. Die Gegenkom-
ponente 30 hateine innere Vier-Flachen-Mantelwand 31,
die in Form eines sphérischen Quadrats gestaltetist. Die
Dimensionen der Mantelwande 27, 31 der Komponenten
23, 30 des Dreiecks-Exzenters 20 sind so aufeinander
abgestimmt, dass die Dreiecks-Exzenterkomponente 23
spielfrei gleitend in der Vier-Flachen-Gegenkomponente
30 rotieren kann.

[0029] Die Vier-Flachen-Gegenkomponente 30 ist
Uber einen Bolzen 32 drehfest mit einem Augenabschnitt
33 der Zugstange 22 verbunden. Axial wird der Dreiecks-
Exzenter 20 Uber einen Deckel 34 zusammengehalten,
der Uber Schrauben 35 mit der Dreiecks-Exzenterkom-
ponente 23 verschraubt ist.

[0030] Der Exzenterhebel 22, also die Zugstange, ist
Uber ein erstes Laschengelenk mit Gelenkachse 36 mit
zwei inneren Getriebehebeln 37 des Stichstellergetrie-
bes 19 verbunden, die auch als Getriebelaschen be-
zeichnet sind.

[0031] Mit dem ersten Laschengelenk 36 gegeniber-
liegenden Enden sind die inneren Getriebehebel 37 fest
miteinem Klemmhebel 38 in Form einer Manschette ver-
bunden, der eine Transporteurwelle 39 umgreift. Die als
Schwingwelle ausgeflihrte Transporteurwelle 39 ist Uber
eine Umlenk-Hebelmimik 40 mit einem Transporteurtra-
ger 41 fiir den Stoffschieber 13 verbunden. Uber die
schwingende Transporteurwelle 39 wird eine Transport-
bewegung des Stoffschiebers 13 langs der Nahrichtung
12 angetrieben.

[0032] Eine Lange dieser Transportbewegung des
Stoffschiebers 13 langs der Nahrichtung 12, also eine
Transport- beziehungsweise Stichldnge, kann Uber ei-
nen Getriebe-Stellrahmen 42 vorgegeben werden. Die-
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ser ist Uiber einen Ubertragungshebel 42a mit einem um
eine Stichstellerwelle 42b verschwenkbaren Getriebela-
schen-Rahmen 43 verbunden. Ein Schwenkwinkel des
Getriebelaschen-Rahmens 43 relativ zur Stichstellerwel-
le 42b stellt ein Mal fur die Transportldange des Stoff-
schiebers 13 dar. Der Getriebelaschen-Rahmen 43 wird
auch als Kulisse bezeichnet. Die Schwenkstellung des
Getriebelaschen-Rahmens 43 wird uber eine manuelle
Betatigung des Getriebe-Stellrahmens 42 vorgegeben.
Alternativ kann der Getriebe-Stellrahmen 42 auch ange-
trieben betatigt werden, was insbesondere gesteuert
durch eine zentrale Steuereinrichtung der Ndhmaschine
1 erfolgen kann. Beispielsweise ist es mdglich, eine
Stichlange flr einen Vorwartsstich manuell vorzugeben,
wobei die manuell vorgewahlte Vorwartsstichlange von
der zentralen Steuereinrichtung erfasst wird und ein
Ruckwartsstich dann automatisch mit der gleichen Stich-
lange lUber die angetriebene Umstellung des Getriebe-
Stellrahmens 42 und entsprechend des Getriebela-
schen-Rahmens 43 aus der Stellung "Vorwartsstichlan-
ge A" in die Stellung "Rickwartsstichlange -A" vorgege-
ben wird.

[0033] Je nach der Schwenkstellung des Getriebela-
schen-Rahmens 43, die Uber den Getriebe-Stellrahmen
42 vorgegeben ist, ergibt sich eine dieser Schwenkstel-
lung fest zugeordnete Schwingrichtung und eine dieser
Schwenkstellung zugeordnete Schwingamplitude der
Schwingbewegung der Transporteurwelle 39. Uber den
Getriebe-Stellrahmen 42 I&sst sich in dieser Weise also
sowohl die Transportlange iber den Stoffschieber 13 als
auch eine Transportrichtung, also in der in der Fig. 2
durch den Pfeil 12 angegebenen Nahrichtung oder ent-
gegen hierzu, vorgeben. Nahere Details zur Arbeitswei-
se des Stichstellergetriebes 19 kénnen der EP 2 330 241
A1 entnommen werden, auf die insoweit verwiesen wird.
[0034] Ubereine weitere Hebelmimik 44 mit einer Zug-
stange 45 ist eine Nadelstangen-Transportwelle 46 mit
dem Klemmhebel 38 verbunden. Die liber das Stichstel-
lergetriebe 19 eingestellte Transport-Schwingbewegung
wird also auch mit Gber die Hebelmimik 44 vorgegebene
Ubersetzung auf die Nadelstangen-Transportwelle 46
Ubertragen, so dass auch diese mit vorgegebener
Schwingungsrichtung und Schwingungsamplitude um
ihre Langsachse schwingt. Diese Schwingung wird tber
eine weitere Hebelmimik 47 auf den Nadelstangen-Rah-
men 16 zum Schwingantrieb von diesem um das
Schwenkgelenk 17 (ibertragen. Uber das Stichstellerge-
triebe 19 Iasst sich also auch eine Transportrichtung und
eine Transportlange des Nadeltransports vorgeben.
[0035] Uber den weiteren Exzenter 21, den Vertikal-
hub-Exzenter, wird die Drehbewegung der Armwelle 5
in eine Hubbewegung eines weiteren ebenfalls als Zug-
stange ausgefiihrten Exzenterhebels 48 umgesetzt. Die-
se Hubbewegung wird tiber eine schwingende Transpor-
teur-Hubwelle 49 und eine weitere Umlenk-Hebelmimik
50 in eine Hubbewegung des Stoffschiebers 13 senk-
rechtzum Niveau der Stichplatte 11 umgesetzt. Die Kom-
ponenten 48 bis 50 stellen einen Transporteur-Huban-
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trieb zur Vorgabe eines Transporteurhubs des unteren
Stoffschiebers 13 senkrecht zur Stichplatte 11 dar. Fig.
5 zeigt Bewegungskurven der Nadel (ausschnittsweise),
des oberen Transportfues und des Stoffschiebers 13 in
einem Diagramm. Die Nahrichtung 12 verlauft in diesem
Diagramm horizontal nach links (Richtung y des kartesi-
schen xyz-Koordinatensystems der Fig. 5.) Die Hoch-
achse des Diagramms verlduft senkrecht zu einer Stich-
plattenebene 51.

[0036] Die Nadel (Bewegungskurve 52)undderuntere
Stoffschieber 13 (Bewegungskurve 53) passieren die
Stichplattenebene 51 einerseits an einem Transport-
Startpunkt bzw. Bewegungs-Startpunkt 54 und anderer-
seits an einem Transport-Endpunkt bzw. Bewegungs-
Endpunkt 55. Ein Abstand zwischen dem Transport-
Startpunkt 54 und dem Transport-Endpunkt 55 langs der
Né&hrichtung 12 ist in der Fig. 5 mit Tgg bezeichnet. Der
Abstand Tge hat einen Betrag, der von der jeweiligen
Anwendung der Nahmaschine 1 abhangt und 6 mm, 9
mm, 12 mm, 16 mm oder auch noch gréRer sein kann.
Entsprechend grof} ist die maximal erreichbare Trans-
portlange langs der Nahrichtung 12.

[0037] Die Bewegungskurve der Nadelstange 9 ent-
spricht der Nadel-Bewegungskurve 52.

[0038] Ein maximaler Abstand der Stoffschieber-Be-
wegungskurve 53 Uber der Stichplattenebene 51, also
Uber dem Niveau der Stichplatte 11, ist in der Fig. 5 mit
UT, bezeichnet. Die Stichplatte 11 stellt also eine Refe-
renzkomponente zur Abstandsbestimmung des Stoff-
schiebers 13 dar. Ein minimaler Abstand des oberen
TransportfulRes zur Stichplattenebene 51 ist in der Fig.
5 mit OT, bezeichnet.

[0039] Die Bewegungskurve 53 des unteren Stoff-
schiebers 13 verlauft Iangs der Nahrichtung 12 in einem
Plateau-Transportweg P 1, der zwischen dem Trans-
port-Startpunkt 54 und dem Transport-Endpunkt 55 liegt
mit einer Abstands-Abweichung vom Extremalabstand
UT, des Stoffschiebers 13 zur Stichplatte 11 von nicht
mehr als 20% parallel zur Stichplatte 11. Dies ist in der
Fig. 5 anhand einer sogar strengeren Abweichung von
nur 10% vom Extremalabstand UT, dargestellt. Einge-
zeichnet istin der Fig. 5 der Abstand 0,9 UT,. L4ngs des
Plateau-Transportwegs P 1 hat der Stoffschieber 13 zur
Stichplattenebene 51 einen Abstand, der immer minde-
stens 0,9 UT, betragt.

[0040] Der Plateau-Transportweg P 1 des Stoffschie-
bers 13 ist bei der Stoffschieber-Bewegungskurve 53 et-
wa halb so grolt wie der Abstand Tgg zwischen dem
Transport-Startpunkt 54 und dem Transport-Endpunkt
55. Der Stoffschieber 13 lauft also zwischen diesen Ex-
trempunkten 54, 55 langs eines groRen Bereichs des ge-
samten Transportwegs, namlich ldngs des Plateau-
Transportwegs P1, praktisch gleich beabstandet zur
Stichplatte 11, sodasslangs des Plateau-Transportwegs
Py der Stoffschieber 13 das Néahgut mit praktisch gleich-
bleibenden Kraftverhéltnissen transportiert.

[0041] Vergleichbar verlauft eine Bewegungskurve 56
des oberen TransportfuBes. Dargestellt ist in der Fig. 5
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neben dem Extremalabstand OT, auch der Abstand 1,1
OT,. Langs eines Plateau-Transportwegs P zwischen
dem Transport-Startpunkt 54 und dem Transport-End-
punkt 55 verlauft der obere Transportful mit einer maxi-
malen Abweichung von 10% vom Extremalabstand OT
parallel zur Stichplatte 11. Der Plateau-Transportweg
Por betragt etwa 2/3 des Abstandes Tgg zwischen dem
Transport-Startpunkt 54 und dem Transport-Endpunkt
55. Auch beim oberen Transportfuf3 sind langs des Pla-
teau-Transportwegs Pqt gleichbleibende Transport-und
Kraftverhaltnisse beim Nahguttransport gewahrleistet.
[0042] Die Bewegungskurven 52,53 und 56 haben je-
weils einen Bewegungsanteil langs der Nahgut-Trans-
portrichtung 12.

[0043] Langs der Nahrichtung 12 Uberlappen die Pla-
teau-Transportwege Py und Pgr léngs des grofiten
Teils ihres Weges.

[0044] Das Plateau-Verhalten der Bewegungskurven
53 und 56 wird einerseits Uber die Hebelauslegung des
Transporteurantriebs 18 und andererseits Uber die Ge-
staltung des Dreiecks-Exzenters 20 erreicht. Diese bei-
den konstruktiven Aspekte "Hebelauslegung" und "Drei-
ecks-Exzenter" erganzen sich zur Plateau-Formgebung
der Bewegungskurven 53, 56 und zur Ausbildung der
langen Plateau-Transportwege Pt und Pgt. Auch mit
Hilfe einer Auslegung der Hebelibertragung des Trans-
porteurantriebs 18 alleine oder alternativ durch eine Aus-
legung des Dreiecks-Exzenters 20 alleine lassen sich
Plateau-Transportwege P und Pt erreichen, die zwi-
schen dem Transport-Startpunkt 54 und dem Transport-
Endpunkt 55 mit einer Abstands-Abweichung zwischen
einem Extremalabstand des jeweiligen Transporteurs
zur Stichplatte von nicht mehr als 20% parallel zur Stich-
platte verlaufen, wobei diese Plateau-Transportwege
mindestens 40% eines Abstands zwischen dem Trans-
port-Startpunkt 54 und dem Transport-Endpunkt 55
langs der Transportrichtung 12 betragen.

[0045] Fig. 6 zeigteinen Rundexzenter57, der anstelle
des Dreiecks-Exzenters 20 zum Einsatz kommen kann.
Komponenten, die denjenigen entsprechen, die vorste-
hend unter Bezugnahme auf die Fig. 1 bis 5 und insbe-
sondere unter Bezugnahme auf die Fig. 4 bereits erlau-
tert wurden, tragen die gleichen Bezugsziffern und wer-
den nicht nochmals im Einzelnen diskutiert.

[0046] Der Rundexzenter 57 hat eine Rundexzenter-
Innenkomponente 58 und eine Rundexzenter-Aullen-
komponente 59.

[0047] Bei alternativen, nicht dargestellten Varianten
des Transporteurantriebs werden Bewegungskurven
mindestens eines der Transporteure mit Plateau-Trans-
portwegen entsprechend denen, die vorstehend im Zu-
sammenhang mit der Fig. 4 erlautert wurden, iber eine
entsprechende Hebel-Gestaltung und/oder Uber eine
entsprechende Kulissen-Gestaltung des Transporteur-
antriebs realisiert.
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Patentanspriiche

1.

Nahmaschine (1)

- mit einer Nadelstange (9) zur Halterung einer
Nahnadel,

- mit einer Stichplatte (11) in einer Auflageplatte
(10) fur Nahgut,

- mit mindestens einem Transporteur (13) zum
Transport des Nahguts in einem Stichbereich
der Stichplatte (11) l&ngs einer Transportrich-
tung (12),

-miteinem Transporteurantrieb (18), der so aus-
gebildetist, dass eine Bewegungskurve (53; 56)
des mindestens eines Transporteurs (13) in ei-
nem Plateau-Transportweg (Pyt; Port) zwi-
schen einem Transport-Startpunkt (54) und ei-
nem Transport-Endpunkt (55) mit einer Ab-
stands-Abweichung von einem Extremalab-
stand (UT,; OT,) des Transporteurs (13) zur
Stichplatte (11) von nicht mehr als 20% parallel
zur Stichplatte (11) verlauft, wobei der Plateau-
Transportweg (Pyr; Pot) mindestens 40% ei-
nes Abstandes (Tgg) zwischen dem Transport-
Startpunkt (54) und dem Transport-Endpunkt
(55) langs der Transportrichtung (12) betragt,

- wobei der Transporteurantrieb (18) zwei Ex-
zenter (20, 21) aufweist, die auf einer Antriebs-
welle (5) montiert sind, Gber die auch die Nadel-
stange (19) auf- und abgehend angetrieben
wird,

- wobei der eine (20) der Exzenter (21) mit dem
Einstellgetriebe (19) und derandere (21) der Ex-
zenter (20, 21) mit einem Transport-Hubantrieb
(48 bis 50) zur Vorgabe eines Transporteurhubs
senkrecht zur Stichplatte (11) zusammenwirkt.

Nahmaschine nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Transporteurantrieb (18) ein Ein-
stellgetriebe (19) zur Vorgabe des Abstandes zwi-
schen dem Transport-Startpunkt (54) und dem
Transport-Endpunkt (55) aufweist.

Nahmaschine nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass mindestens einer der Exzenter
(20, 21) mit dem Einstellgetriebe (19) zusammen-
wirkt.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass mindestens einer
der Exzenter (20) als Dreiecks-Exzenter ausgefiihrt
ist.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass der Transporteur-
antrieb (18) so ausgefiihrt ist, dass die Nadelstange
(9) eine Bewegungskurve (52) mit Bewegungsanteil
langs der Nahgut-Transportrichtung (12) vollfihrt.
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Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass der mindestens ei-
ne Transporteur als Untertransport-Stoffschieber
(13) ausgebildet ist.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass der mindestens ei-
ne Transporteur als Ober-Transportful ausgebildet
ist.

Nahmaschine nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Transporteurantrieb (18) so aus-
geflhrtist, dass ein Hub zwischen einer oberen Hub-
Position und einer unteren Hub-Position des Ober-
TransportfuBes wahrend des Transportbetriebes
mindestens 10 mm betragt.
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