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(54) NAHMASCHINE SOWIE NACHRUST-BAUSATZ FUR EINE NAHMASCHINE

(57)  Eine N&hmaschine (1) hat Stichbildungswerk-
zeuge, die in einem Stichbildungsbereich (12) zur Aus-
bildung einer Naht in einem Nahgut (11) zusammenwir-
ken. Eine Nahgut-Transporteinreichung (2) dient zum
Transportdes Nahguts (11)langs einer Nahrichtung (17).
Ein Dickensensor (21) dient zum Erfassen einer Dicke
des Nahguts (11) in einem Erfassungsbereich (20), der
dem Stichbildungsbereich (12) in der Nahrichtung (17)
vorgeordnet ist. Der Dickensensor (21) ist als Triangula-
tionssensor mit einer Lichtquelle fir Messlicht (23) und
einem Detektor fir das Messlicht (23) ausgefiihrt. Ein
Quellzentrum der Lichtquelle, ein Zentrum (Z) des Erfas-
sungsbereichs (20) und ein Zentrum des Detektors de-
finieren genau eine Triangulationsebene (xz) des Trian-
gulationssensors (21). Der Messlicht-Detektorist so aus-
geflihrt, dass er das vom Nahgut (11) im Erfassungsbe-
reich (20) reflektierte und/oder gestreute Messlicht (23)
erfasst. Es resultiert eine Nahmaschine, bei der eine
Nahgut-Dickenerkennung verbessert ist. Ein Nach-
rist-Bausatz fur eine derartige Ndhmaschine weist einen
entsprechenden Dickensensor und einen Montagekor-
per zur Montage des Dickensensors an einem benutzer-
seitigen Kopfabschnitt eines Arms der Ndhmaschine auf.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Gebrauchsmusteranmeldung
nimmt die Prioritdt der deutschen Gebrauchsmusteran-
meldung DE 20 2021101 337.0in Anspruch, deren Inhalt
durch Bezugnahme hierin aufgenommen wird.

[0002] Die Erfindung betrifft eine Nahmaschine. Fer-
ner betrifft die Erfindung einen Nachrist-Bausatz fiir eine
Nahmaschine.

[0003] Eine Nahmaschine insbesondere mit Kompo-
nenten zu einer Nahgut-Dickenerkennung ist bekannt
aus der EP 1777 331 B1, der EP 1 479 809 B1, der DE
3724 506 C2, der DE 20 2018 103 728 U1, der DE 10
2010 063 068 A1, der DE 10 2018 109 675 A1, DE 10
2019 113 412 A1, der DE 10 2019 116 580 A1, der US
2011/0 226 170 A1, der CN 103 866 496 A und der JP
H05-269 285 A1.

[0004] Esisteine Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
eine Nahmaschine der eingangsgenannten Art derart
weiter zu bilden, dass eine Nahgut-Dickenerkennung
verbessert ist.

[0005] Diese Aufgabe ist erfindungsgeman geldst mit
einer Nahmaschine mitdenim Anspruch 1 angegebenen
Merkmalen.

[0006] Erfindungsgemal wurde erkannt, dass ein Tri-
angulationssensor die Mdglichkeit schafft, eine Nahgut-
dicke sehr genau zu erfassen. Dies kann fir vielfaltige
Steuerungsaufgaben fiir Nahmaschinenparameter so-
wie zur Ablaufsteuerung von Ndhprozessen genutzt wer-
den.

[0007] Eine Orientierung der Triangulationsebene zur
Nahrichtung nach Anspruch 2 ermdglicht eine besonders
kompakte Strahlfiihrung des Messlichts, die von Nahma-
schinenkomponenten nicht obstruiert wird.

[0008] Abstandsverhéltnisse nach Anspruch 3 fihren
zu einer ausreichend genauen Triangulationsmessung
und somit zu einer ausreichend genauen Abstandsbe-
stimmung. Das Verhéltnis A/B kann héchstens 1/8,
hochstens 1/10, hochstens 1/12, hochstens 1/15 und
auch héchstens 1/20 betragen. Das Abstandsverhaltnis
A/B ist regelmaRig gréfer als 1/100.

[0009] Eine Ausgestaltung nach Anspruch 4 ermdg-
licht eine Anpassung einer NiederhaltefuR-Hubhdhe an
eine mitdem Dickensensor gemessene Nahgutdicke. Al-
ternativ oder zusatzlich zur Signalverbindung des Trian-
gulationssensors mitdem NiederhaltefuR-Verlagerungs-
antrieb kann der Triangulationssensor beispielsweise mit
einem Nadelstangenantrieb und/oder mit einem Ful3hu-
bantrieb fir einen Transportful und/oder fir einen Dri-
ckerful® der Nahmaschine in Signalverbindung stehen.
Uber die Signalverbindung mit dem Nadelstangenantrieb
kann eine automatische Peilstichfunktion realisiert wer-
den, Uber den eine Nadelspitze beispielsweise knapp
Uber einer Nahgut-Materialoberflache zum exakten Pei-
len einer Einstichstelle positioniert wird. Eine Signalver-
bindung mitdem FuRhubantrieb kann zur automatischen
Vorgabe einer FuR-Hubhdhe insbesondere bei einer Ma-
terialdickenanderung im Nahtverlauf genutzt werden,
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beispielsweise zum angepassten "Klettern" des Trans-
portfues und/oder des DrickerfuBes. Hierliber ergibt
sich auch bei wechselnden Nahgutdicken ein vorteilhaft
leiser Nahmaschinenbetrieb.

[0010] Eine Ausgestaltung nach Anspruch 5 ermdg-
licht eine Anpassung eines Nahguttransports an die vom
Dickensensor gemessene Nahgutdicke. Die Nahgut-
Transporteinrichtung kann einen Transportful? aufwei-
sen. Es kann sich hierbei um einen Obertransport
und/oder um einen Untertransport handeln. Die Nahgut-
Transporteinrichtung kann alternativ oder zusatzlich
auch einen Nadeltransport aufweisen.

[0011] Eine Steuereinrichtung nach Anspruch 6 er-
moglicht eine Verarbeitung von Sensordaten und eine
entsprechende Steuerung von Maschinen- und/oder
Prozessparametern. Die Steuereinrichtung kann auch
eine Regelfunktion haben und gespeicherte Soll-Werte
mit sensorisch gemessenen Ist-Werten vergleichen und
abhangig vom Vergleichsergebnis Steuersignale an Ma-
schinenkomponenten ausgeben.

[0012] Die Vorteile eines Nachriist-Bausatzes nach
Anspruch 7 entsprechen denen, die unter Bezugnahme
aufdie Nahmaschine bereits erlautert wurden. Auch exis-
tierende Nahmaschinen kbnnen mit einem entsprechen-
den Dickensensor nachgeristet werden. Der Montage-
korper sorgt hierbei fir eine Anpassung einer Ausrich-
tung des Triangulationssensors an Bauraum- und Mon-
tagelagerandbedingungen des jeweiligen Maschinen-
modells.

[0013] Ein justierbarer Montagekorper nach Anspruch
8 bietet diesbezliglich besondere Vorteile. Der Montage-
kérper kann mindestens eine oder auch eine Mehrzahl
von Justageschrauben aufweisen, Uber die eine Justie-
rung in eine entsprechende Zahl von Freiheitsgraden er-
moglicht wird.

[0014] Ein Ausfihrungsbeispiel der Erfindung wird
nachfolgend anhand der Zeichnung naher erlautert. Es
zeigen:
Fig. 1 eine perspektivische Ansicht einer Nahmaschi-
ne mit teilweise abgenommenen Gehauseele-
menten und schematisch dargestellter Steuer-
einrichtung;

Fig.2 einen Ausschnitt, gesehen aus einer im Ver-
gleich zu Fig. 1 ahnlichen Blickrichtung, einer
typgleichen N@hmaschine in einem Stichbil-
dungsbereich; und

Fig. 3 eine perspektivische Unteransicht eines Di-
ckensensors der Nahmaschine, der als Trian-
gulationssensor ausgefihrt ist.

[0015] Eine Nahmaschine 1 hat eine Obertransport-
vorrichtung 2 und ein C-fdrmiges Gehause 3. Die Nah-
maschine 1 hateine Grundplatte 4 und einen oberen Arm
5. Zur Vervollstandigung der C-Form verbindet ein Stan-
der 6 die Grundplatte 4 mit dem Arm 5. Im Arm 5 ist eine



3 EP 4 060 106 A1 4

nicht sichtbare Armwelle gelagert und angetrieben. Von
der Drehung der Armwelle sind durch mechanische
Kopplung abgeleitet eine Auf- und Abbewegung einer
Nadelstange 8 mit einer Nahnadel 9 sowie eine Bewe-
gung der Obertransportvorrichtung 2 mit einem Trans-
portfuf® 10.

[0016] Fig. 1 zeigt die Obertransportvorrichtung 2 in
einer Niederhaltestellung fiir einen dicken zu ndhenden
Stoff 11, der auch als Nahgut bezeichnet ist.

[0017] Zum Niederhalten des Stoffs 11 in einem Stich-
bildungsbereich 12 dient ein Driickerfufd 13 der Nahma-
schine 1. Der Drickerful? 13 wird auch als Nahgut-Nie-
derhalteful bezeichnet.

[0018] Die Obertransportvorrichtung 2 hat ein beweg-
liches Gestédnge zur angetriebenen Verlagerung des
DriickerfuBes 13 und des TransportfulRes 10. Im Betrieb
tragen der Driickerful® 13 und der Transportfu® 10 durch
ein wechselweises Anheben aus einer Niederhaltestel-
lungin eine angehobene Stellung zur Freigabe des Stoffs
11 zum Obertransport von diesem bei. Die Position des
DrickerfuBes 13 und des Transportfulies 10 in der an-
gehobenen Stellung wird bei der Nahmaschine 1 einge-
stellt Gber ein motorisch angetriebenes Stellrad 14. Das
Stellrad 14 steht (iber eine Signalleitung 15 mit einer zen-
tralen Steuereinrichtung 16 der Nahmaschine 1 in Sig-
nalverbindung.

[0019] Dort, wo die Ndhnadel 9 das Nahgut 11 durch-
dringt, definiert die Nahmaschine 1 den Stichbildungs-
bereich 12. Langs einer Nahrichtung bzw. Nahgut-Trans-
portrichtung 17 gehdren zum Stichbildungsbereich 12
noch zu einer Nahnadel-Durchstichachse benachbarte
Abschnitte, in denen eine Beeinflussung des Nahguts 11
durch den niederhaltenden Driickerfuf3 13 einerseits und
den niederhaltenden Transportfu® 10 andererseits er-
folgt. Die Obertransporteinrichtung 2 stellt eine Nahgut-
Transporteinrichtung zum Transport des Nahguts 11
langs der Nahrichtung 17 dar.

[0020] Zur Erleichterung der Beschreibung von Lage-
beziehungen wird nachfolgend ein kartesisches xyz-Ko-
ordinatensystem verwendet. Die Nahrichtung 17 verlauft
langs der y-Richtung. Die x-Richtung verlauft langs dem
Arm 5 der Nahmaschine. Die z-Richtung verlauft nach
oben parallel zur Nadel 9.

[0021] Neben der Nadel 9 (vgl. Fig. 2) gehort zu den
Stichbildungswerkzeugen zur Ausbildung einer Naht in
dem Nahgut 11 noch ein in der Zeichnung nicht darge-
stellter Greifer. Letzterer ist unterhalb einer Stichplatte
18 angeordnet, die wiederum Teil einer Auflageplatte 19
fur das Nahgut 11 auf der Grundplatte 4 ist.

[0022] Zum Erfassen einer Dicke des Nahguts 11 in
einem Erfassungsbereich 20, der dem Stichbildungsbe-
reich 12 in der Nahrichtung 17 vorgeordnet ist, dient ein
Dickensensor 21 der Nahmaschine 1 (vgl. auch Fig. 2
und 3). Ein Abstand zwischen dem Erfassungsbereich
20 und dem Stichbildungsbereich 12 langs der Nahrich-
tung y kann im Bereich zwischen 5 mm und 100 mm und
insbesondere im Bereich zwischen 40 mm und 80 mm,
beispielsweise im Bereich zwischen 60 mm und 70 mm
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liegen.

[0023] Der Dickensensor 21 ist als Triangulationssen-
sor mit einer Lichtquelle 22 fiir Messlicht 23 und einem
Detektor 24 fir das Messlicht 23 ausgefiihrt. Der Mess-
licht-Detektor 24 ist dabei so ausgefiihrt, dass er das vom
Nahgut 11 im Erfassungsbereich 20 reflektierte und/oder
gestreute Messlicht 23’ erfasst, wie schematisch in der
Figur 1 verdeutlicht. Gleichzeitig ist der Dickensensor 21
so gestaltet, dass ein direkter Einfall des Messlichts 23
in den Detektor 24, also ohne eine zwischenliegende Re-
flexion und/oder Streuung, nicht moglich ist.

[0024] Bei der Lichtquelle 22 kann es sich um einen
Laser handeln, insbesondere um einen Halbleiter-Laser.
Die Lichtfleckgrofe auf dem Erfassungsbereich 20 des
Messlichts 23 kann im Bereich zwischen 0,5 mm und 3
mm liegen und kann beispielsweise im Bereich zwischen
1 mm und 2 mm liegen.

[0025] Beim Messlicht-Detektor 24 kann es sich um
ein CCD-Array oder auch um eine CCD-Zeile handeln.
[0026] Ein Quellzentrum 25 der Lichtquelle 22, ein
Zentrum Z des Erfassungsbereichs 20 und ein Detek-
torzentrum 26 des Messlicht-Detektors 24 definieren ge-
nau eine Triangulationsebene des Triangulationssen-
sors 21. Diese Triangulationsebene verlauft parallel zu
xz-Ebene. Die Nahrichtung 17 steht senkrecht auf dieser
xz-Triangulationsebene. Die drei Punkte 25, Z und 26,
die die xz-Triangulationsebene definieren, liegen in den
Ecken eines in guter Naherung gleichschenkligen Drei-
ecks mit zweilangeren Schenkeln B und einem kiirzeren
Schenkel A, wie nachfolgend noch naher erlautert wird.
[0027] Abhangig von der Dicke des Nahguts 11 &ndert
sich der Winkel, unter dem der ortsaufldsende Messlicht-
Detektor 24 einen Lichtfleck der Lichtquelle 22 auf dem
Nahgut 11 im Erfassungsbereich 20 sieht. Aus dem ge-
messenen Winkelwert, der mit dem Dickensensor 21 er-
mittelt wurde, wird die Dicke des Nahguts 11 als Abstand
einer Oberseite des Nahguts 11 von der Stichplatte 18
errechnet und beispielsweise in einem Speicher der zen-
tralen Steuereinrichtung 16 der Nahmaschine 1 abge-
legt.

[0028] Ein Abstand A zwischen der Lichtquelle 22 und
dem Messlicht-Detektor 24, also der kiirzere Schenkel
des vorstehend angesprochenen gleichschenkligen
Dreiecks zur Definition der Triangulationsebene, betragt
weniger als ein Funftel eines Abstandes B zwischen der
Lichtquelle 22 und/oder dem Messlicht-Detektor 24 ei-
nerseits und dem Erfassungsbereich 20 (bei Nahgutdi-
cke 0) andererseits, also weniger als ein Fiinftel des lan-
geren Schenkels des erwahnten gleichschenkligen Drei-
ecks. Ein Verhaltnis A/B dieser beiden Abstande kann
kleiner sein als 1/5 und kann beispielsweise 1/8, 1/10
betragen und auch noch kleiner sein. Dieses Verhaltnis
A/B ist regelmaRig grofRer als 1/100. Der Abstand B kann
im Bereich zwischen 80 mm und 200 mm liegen.
[0029] Mit der zentralen Steuereinrichtung 16 stehen
weiterhin in Signalverbindung:

- ein Sensor 27 eines Hebelgetriebes zur Ermittlung
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einer Stellung der FiRe 10, 13 in einer Niederhalte-
stellung fiir das Nahgut 11 Uber eine Signalleitung
28.

- eineFederdruck-Stellschraube 29 zur Einstellung ei-
ner Vorspannung einer Druckfeder zur Vorgabe ei-
ner DruckerfuRkraft des Druickerfufes 13 Uber eine
Signalleitung 30.

- der Dickensensor 21 uber eine Signalleitung 31.

- Fadenspannungs-Stellglieder 32, 33 fiir eine Ober-
faden- und eine Unterfadenspannung Uber Signal-
leitungen 34, 35.

- ein Stichlangen-Stellrad 36 zur Vorgabe einer Stich-
lange der Nahtim Nahgut 11 Uber eine Signalleitung
37.

- eine Motorsteuerung 38 fiir einen nicht dargestellten
Armwellen-Antriebsmotor Uber eine Signalleitung
39.

[0030] DerDickensensor 21 kann Teil eines Nachriist-
Bausatzes fiir die Nahmaschine 1 sein, bei der der Di-
ckensensor 11 nicht urspriinglich Bestandteil der Seri-
enausstattung war. Zu dem Nachrist-Bausatz gehort zu-
dem ein Montagekdrper 40 zur Montage des Dickensen-
sors 21 an einen benutzerseitigen Kopfabschnitt des
Arms 5 der Ndhmaschine 1. Der Montagekorper 40 ist
mittels mindestens einer Justageschraube 42 so ausge-
fuhrt, dass der am Kopfabschnitt 41 montierte Triangu-
lationssensor 21 gegeniiber dem Kopfabschnitt 41 jus-
tierbar ist.

[0031] Mit Hilfe des Dickensensors 21 kénnen auto-
matisierte Nahparameteranpassungen beim Betrieb der
Nahmaschine 1 erfolgen, wie diese insbesondere in der
EP 1 777 331 B1 beschrieben sind. Insbesondere kén-
nen unterschiedliche Dicken des zu vernahenden Nah-
guts 11 mitdem Dickensensor 21 detektiert werden. Dies
kann verbunden werden mit einer automatischen Huban-
passung des Transportfules 10 und/oder des Driicker-
fuBes 13. Hierdurch wird ein schnelleres und leiseres
Nahen gewahrleistet. Ein Knieschalter zur Hubanpas-
sung entfallt. Mit Hilfe des Dickensensors 21 ist auch
eine Nahtanfangs- und Nahtenderkennung mdglich. Es
kann insbesondere ermittelt werden, wann das Nahgut
11 in den Stichbildungsbereich 12 eintritt und wann es
diesen wieder verlasst. Der Dickensensor 21 kann dann
in einer Art Lichtschrankenmodus arbeiten. Auch eine
Leerlaufsperre kann mit dem Dickensensor 21 erreicht
werden, also ein automatisches Anhalten insbesondere
des Armwellenantriebs Uber die Motorsteuerung 38, so-
weit der Dickensensor 21 kein Nahgut erfasst.

[0032] Uber den Dickensensor 21 kann zudem eine
Fremdkorpererkennung stattfinden. Insbesondere Fin-
ger einer Bedienperson kdnnen beim frontalen Eindrin-
gen in den Stichbildungsbereich 12 durch den Dicken-
sensor 21 erkannt werden. Auch eine Fehlererkennung
bzw. eine Qualitatskontrolle bei der Fertigung ist tber
den Dickensensor 21 moglich. Der Dickensensor 21
kann Bestandteil der Vermeidung einer Fehlerwiederho-
lung sein (Pokayoke-Modus der Nahmaschine 1). Insbe-
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sondere hierliber kann eine zusatzliche Prozesskontrolle
beim Betrieb der Ndhmaschine erfolgen.

[0033] Je nach Anordnung des Erfassungsbereiches
des Dickensensors 21 kann dieser auch so gestaltet sein,
dass er im Randbereich eines Nahguts einen Zwick im
Nahgut erkennt, abhangig von dem dann ein bestimmter
Nahgut-Prozessschritt eingeleitet wird. Auch zur Erken-
nung anderer Arten von Markierungen auf dem Nahgut
kann der Dickensensor 21 herangezogen werden. Auch
beispielsweise Markierungskomponenten, die mit dem
Nahgut verbunden sind, beispielsweise Clips, kdnnen
Uber den Dickensensor 21 erkannt werden.

[0034] DerDickensensor21 kann eine Messzykluszeit
haben, die hochstens 5ms betragt, und die im Bereich
zwischen 0,1ms und 5ms, beispielsweise im Bereich von
3ms liegt. Eine Genauigkeit der Nahgut-Dickenmessung
kann mit dem Dickensensor 21 besser sein als 200 pm
und kann im Bereich von 100 pum oder 50 um liegen.
[0035] Die zentrale Steuereinrichtung 16 kann einen
Speicher aufweisen, in dem zu bestimmten Nahgut-Va-
rianten Dickenverlaufs-Messkurven abgelegt sind, die
Soll-Werte vorgeben, die im laufenden Messbetrieb tiber
den Dickensensor 21 mit Ist-Werten verglichen werden
kénnen. Bei Vorliegen einer zu groRen Abweichung kann
dann ein Fehlersignal Giber den Dickensensor 21 und die
Steuereinrichtung 16 ausgegeben werden.

[0036] Aktuelle Messwerte des Dickensensors 21 kdn-
nen auch im Rahmen einer gleitenden Mittelwertbildung
in der Steuereinrichtung 16 verarbeitet werden und als
Kurzzeit-Mittelwert in Form eines Soll-Werts abgelegt
werden, der wiederrum mit spateren aktuellen Ist-Werten
des Dickensensors 21 verglichen werden. Auch dies
kann zur Fehlererkennung genutzt werden.

[0037] Die Signalverbindung mit dem Stichlangen-
Stellrad 36 und einer entsprechenden Stichlangenvor-
gabe kann dazu genutzt werden, Messwerte des Dicken-
sensors 21 zur Anpassung einer Stichlange bis zu einer
Kante des Nahguts 11 vorzunehmen.

[0038] Auch eine Lifterhdhe fiir die FlfRe 10, 13 kann
angepasst an einen Nahgut-Dickenmesswert, der tber
den Dickensensor 21 erfasst wird, einstellbar sein.
[0039] Nach einem derartigen Liften kann dann die
Nadel 9 automatisch direkt Gber die vom Dickensensor
21 gemessene Materialstarke gestellt werden. Es kann
insbesondere eine automatische Peilstichfunktion reali-
siert werden.

Patentanspriiche
1. Nahmaschine (1)

- mitin einem Stichbildungsbereich (12) zusam-
menwirkenden Stichbildungswerkzeugen (9)
zur Ausbildung einer Naht in einem Nahgut (11),
- mit einer Nahgut-Transporteinrichtung (2) zum
Transportdes Nahguts (11)langs einer Nahrich-
tung (17),
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- mit einem Dickensensor (21) zum Erfassen ei-
ner Dicke des Nahguts (11) in einem Erfas-
sungsbereich (20), der dem Stichbildungsbe-
reich (12) in der Nahrichtung (17) vorgeordnet
ist,

- wobei der Dickensensor (21) als Triangulati-
onssensor mit einer Lichtquelle (22) fir Mess-
licht (23) und mit einem Detektor (24) fir das
Messlicht (23) ausgefihrt ist, wobei

- ein Quellzentrum (25) der Lichtquelle (22),

-- ein Zentrum (Z) des Erfassungsbereichs
(20) und

-- ein Zentrum (26) des Detektors (24),
genau eine Triangulationsebene (xz) des
Triangulationssensors (21) definieren,

- wobei der Messlicht-Detektor (24) so ausge-
fuhrt ist, dass er das vom Nahgut (11) im Erfas-
sungsbereich (20) reflektierte und/oder gestreu-
te Messlicht (23) erfasst.

Nahmaschine nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Nahrichtung (17) senkrecht auf
der Triangulationsebene (xz) steht.

Nahmaschine nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass ein Abstand (A) zwischen der
Messlicht-Lichtquelle (22) und dem Messlicht-De-
tektor (24) héchstens ein Finftel eines Abstandes
(B) zwischen der Messlicht-Lichtquelle (22)
und/oder dem Messlicht-Detektor (24) einerseits
und dem Erfassungsbereich (20) andererseits be-
tragt.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
gekennzeichnet durch einen Nahgut-Niederhalte-
ful (13) zum Niederhalten des Nahguts (11) im
Stichbildungsbereich (12), der zwischen einer ange-
hobenen Freigabestellung und einer gesenkten Nie-
derhaltestellung Uber einen Nahfulk-Verlagerungs-
antrieb angetrieben verlagerbar ist, wobei eine Hub-
héhe zwischen der Freigabestellung und der Nieder-
haltestellung einstellbar ausgefiihrt ist, wobei der
Niederhalteful3-Verlagerungsantrieb mit dem Trian-
gulationssensor (21) in Signalverbindung steht.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die Ndhgut-Trans-
porteinrichtung (2) mit dem Triangulationssensor
(21) in Signalverbindung steht.

Nahmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
gekennzeichnet durch eine Steuereinrichtung
(16), die mit dem Triangulationssensor (21) in Sig-
nalverbindung (31) steht.

Nachriist-Bausatz fiir eine Nahmaschine (1)
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- mit einem Dickensensor (21) zum Erfassen ei-
ner Dicke des Nahguts (11) in einem Erfas-
sungsbereich (20), der bei montiertem Dicken-
sensor (21) dem Stichbildungsbereich (12) in
der Nahrichtung (17) vorgeordnet ist,

- wobei der Dickensensor (21) als Triangulati-
onssensor mit einer Lichtquelle (22) fir Mess-
licht (23) und mit einem Detektor (24) fur das
Messlicht (23) ausgefiihrt ist, wobei

- ein Quellzentrum (25) der Lichtquelle (22),

-- ein Zentrum (Z) des Erfassungsbereichs
(20) und

-- ein Zentrum (26) des Detektors (24),
genau eine Triangulationsebene (xz) des
Triangulationssensors (21) definieren,

- wobei der Messlicht-Detektor (24) so ausge-
fuhrt ist, dass er das vom Nahgut (11) im Erfas-
sungsbereich (20) reflektierte und/oder gestreu-
te Messlicht (23) erfasst,

- mit einem Montagekérper (40) zur Montage
des Dickensensors (21) an einem benutzersei-
tigen Kopfabschnitt (41) eines Arms (5) einer
Nahmaschine (1).

Nachriist-Bausatz nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Montagekdrper (40) so
ausgefuhrtist, dass der am Kopfabschnitt (41) mon-
tierte Triangulationssensor (21) gegeniiber dem
Kopfabschnitt (41) justierbar ist.
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