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(54) SPULERVORRICHTUNG EINER NÄHMASCHINE UND VERFAHREN ZUM STEUERN ODER 
REGELN DER DREHZAHL DES MOTORS EINER SPULERVORRICHTUNG

(57) Die Spulervorrichtung einer Nähmaschine um-
fasst einen von einer Motorsteuerung (21) kontrollierten
Motor (1) zum Antreiben einer Spindel (7), an der zum
Aufwickeln von Nähgarn eine Fadenspule (9) befestigt
werden kann. Neben der Spindel (7) ist eine Bremsvor-
richtung (3) mit einem Bremskörper (11) angeordnet, der
die Spulenanordnung bremst, sobald der Wickelradius
des aufgewickelten Nähgarns grösser ist als ein vorge-
gebener Referenzwert (C0). Die Motorsteuerung (21)
überwacht mindestens eine von der Belastung des Mo-
tors (1) abhängige Messgrösse im Ansteuerstromkreis
des Motors (1). Ändert sich diese Messgrösse oder deren
Änderungsrate so, dass sie unter einen zugehörigen ge-
speicherten Vergleichswert fällt oder diesen übersteigt,
veranlasst die Motorsteuerung (21) die Abschaltung des
Motors (1).
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Beschreibung

[0001] Gegenstand der Erfindung ist eine Spulervor-
richtung einer Nähmaschine und ein Verfahren zum
Steuern oder Regeln der Drehzahl (ω) des Motors einer
Spulervorrichtung. Nähmaschinen umfassen in der Re-
gel eine Spulervorrichtung zum Aufwickeln von Nähgarn
auf eine Unterfadenspule. Solche Unterfadenspulen,
auch kurz Fadenspulen genannt, umfassen einen zylin-
drischen Wellenabschnitt, der axial beidseits von je ei-
nem Flansch begrenzt ist. Die Fadenspule wird auf eine
motorisch antreibbare Spindel der Spulervorrichtung ge-
steckt und drehfest mit dieser verbunden. Durch Rotieren
der Spindel wird der Faden bzw. das Nähgarn von einem
Fadenvorrat abgezogen und zwischen den Flanschen
auf den Wellenabschnitt der Fadenspule aufgewickelt.
Der Aussendurchmesser des aufgewickelten Nähgarns
darf nicht grösser sein als der Aussendurchmesser der
Flansche.
[0002] Zum Antreiben der Spindel können Spulervor-
richtungen einen eigenen Spulermotor umfassen. Alter-
nativ kann auch eine Kupplungsvorrichtung zum tempo-
rären Koppeln der Spindel mit einem Antrieb, insbeson-
dere mit dem Hauptantrieb der Nähmaschine vorgese-
hen sein.
[0003] Es sind unterschiedliche Vorrichtungen be-
kannt, mit denen der Antrieb der Spindel beim Erreichen
einer in der Regel einstellbaren Maximalfüllung der Fa-
denspule gestoppt werden kann.
[0004] Aus der US2020340159A1 ist eine Spulervor-
richtung bekannt, die einen schwenkbaren Sensorhebel
und einen durch diesen Sensorhebel betätigbaren Schal-
ter umfasst. Der Sensorhebel wird durch die Kraft einer
Feder in einer ersten Schwenklage gehalten. Dabei ragt
ein Kontaktelement in den Zwischenraum zwischen den
Flanschen einer leeren Spule hinein, wenn diese auf die
antreibbare Spindel der Spulervorrichtung aufgesteckt
ist. Beim Aufwickeln von Nähgarn auf die Spule vergrös-
sert sich der Durchmesser des aufgewickelten Näh-
garns. Sobald dieses Nähgarn in Kontakt mit dem Kon-
taktelement gelangt verdrängt es den Sensorhebel aus
der ersten Schwenklage in Richtung einer zweiten
Schwenklage. Beim Erreichen dieser vorgebbaren zwei-
ten Schwenklage betätigt der Sensorhebel den Schalter.
Sobald eine Steuerung diese Zustandsänderung detek-
tiert, wird der Spulermotor ausgeschaltet. Durch Justie-
ren der Sensorhebelanordnung kann der Schaltpunkt so
festgelegt werden, dass der Spulermotor beim Erreichen
eines maximalen Füllgrades der Spule gestoppt wird.
[0005] Aus der JP2021016398A ist eine weitere Spu-
lervorrichtung bekannt, bei der ein Hebel beim Aufwi-
ckeln von Nähgarn durch Anlage am Nähgarn entgegen
der Haltekraft eines ersten Magneten aus einer ersten
Schwenklage verdrängt wird. Mittels eines Hallelements
und eines am Hebel angeordneten weiteren Magneten
wird die Schwenklage des Hebels erfasst. Sobald dieser
eine vorgegebene zweite Schwenklage erreicht, gibt die
Steuerung einen tieferen Sollwert zum Regeln der Dreh-

zahl des Spulermotors vor. Die Drehzahl wird mittels ei-
nes Drehgebers erfasst. Beim Erreichen der maximalen
Füllung der Spule wird der Motor gestoppt. Eine am He-
bel ausgebildete Kralle greift dann formschlüssig in eine
entsprechende Vertiefung an der Aussenseite des Mo-
tors ein.
[0006] Solche herkömmlichen Vorrichtungen zum
Stoppen des Spindelantriebs beanspruchen vergleichs-
weise viel Platz und sind komplex und teuer.
[0007] Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es
deshalb, eine vergleichsweise einfache, platzsparende
und kostengünstig herstellbare Spulervorrichtung und
ein geeignetes Verfahren zum Steuern der Motordreh-
zahl einer solchen Spulervorrichtung zu schaffen.
[0008] Diese Aufgabe wird gelöst durch eine Spuler-
vorrichtung gemäss den Merkmalen des Patentan-
spruchs 1 und durch ein Verfahren gemäss Anspruch 10.
[0009] Die Spulervorrichtung umfasst einen Spuler-
motor, fortan auch kurz Motor genannt, und eine direkt
oder indirekt mittels einer Übertragungseinrichtung von
diesem Motor antreibbare Spindel, die zum wiederlös-
baren drehfesten Befestigen einer Unterfadenspule aus-
gebildet ist. Die Spindel und vorzugsweise auch der Mo-
tor sind an einem Träger angeordnet, an dem auch ein
Bremskörper mit einer Reibfläche so gehalten ist, dass
der Abstand der Reibfläche zur Spindel veränderbar ist.
Vorzugsweise ist der Bremskörper schwenkbar am Trä-
ger gelagert.
[0010] Wenn eine Fadenspule koaxial an der Spindel
gehalten ist, liegt die Reibfläche des Bremskörpers radial
beabstandet zur Spindelachse im Wesentlichen im Be-
reich zwischen den beiden Flanschen der Fadenspule.
Durch die Kraft einer Feder wird der Bremskörper bzw.
der Abschnitt des Bremskörpers mit der Reibfläche radial
in Richtung der Spindelachse gedrückt. Am Träger und
am Bremskörper können zusammenwirkende Anschlä-
ge angeordnet sein, die den Bewegungsspielraum des
Bremskörpers in Richtung der Spindelachse begrenzen.
Vorzugsweise ist die Lage zumindest eines dieser An-
schläge z.B. mittels einer Justierschraube einstellbar.
Für den Bremskörper kann so eine Endlage festgelegt
werden, in der er durch die Wirkung der Federkraft ge-
halten wird. Die Reibfläche des Bremskörpers ist dann
in einer Referenzlage mit einem definierten Abstand zur
Spindelachse angeordnet. Die Referenzlage wird in der
Regel so vorgegeben, dass der Abstand der Reibfläche
zur Spindelachse geringfügig kleiner ist als die Flan-
schradien der Fadenspule. Dadurch wird sichergestellt,
dass das Nähgarn beim Aufwickeln auf die Fadenspule
in Kontakt mit der Reibfläche gelangt, solange der Aus-
sendurchmesser des aufgewickelten Nähgarns kleiner
oder gleich gross ist wie der Durchmesser der Spulen-
flansche. Vorzugsweise ist der Bremskörper im Bereich
der Reibfläche konvex gewölbt. Die Krümmung bzw. die
Krümmungsachsen der Reibfläche und der an der Spin-
del befestigten Fadenspule können im Wesentlichen or-
thogonal zueinander ausgerichtet sein. Beim Aufstecken
der Fadenspule auf die Spindel trifft deshalb der in Auf-
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steckrichtung vordere Spulenflansch zuerst in einem
weiter von der Spindelachse entfernten äusseren Be-
reich der Reibfläche auf den Bremskörper. Der Spulen-
flansch übt dabei eine radial nach aussen wirkende Kraft
auf den Bremskörper aus. Dieser wird vom Spulen-
flansch entgegen der wirkenden Federkraft radial nach
aussen verdrängt, sodass die Spule weiter in ihre Soll-
lage geschoben und mit der Spindel verbunden werden
kann. Sobald der Spulenflansch das Hindernis bzw. die
radial am nächsten bei der Spindelachse gelegene Stelle
der Reibfläche überwunden hat, wird der Bremskörper
durch die Kraft der Feder wieder in seine durch die An-
schläge definierte Endlage bewegt. Bei solchen Anord-
nungen können Fadenspulen einfach auf die Spindel auf-
gesteckt und mit dieser verbunden sowie in umgekehrter
Richtung auch wieder von der Spindel getrennt werden.
Vorzugsweise ist die Reibfläche in zwei Dimensionen ge-
krümmt.
[0011] Bei alternativen Ausführungsformen könnte die
Reibfläche an einem elastisch verformbaren Abschnitt
des Bremskörpers ausgebildet sein. Vorzugsweise ist
die Lage des Bremskörpers z.B. mittels einer Justier-
schraube einstellbar, sodass die Reibfläche im ge-
wünschten Referenzabstand zur Spindelachse positio-
niert werden kann. Eine zusätzliche Feder zum Einstellen
der Lage des Bremskörpers ist zwar möglich, aber nicht
notwendigerweise erforderlich. Der elastisch verformba-
re Abschnitt des Bremskörpers mit der Reibfläche kann
z.B. eine Blattfeder umfassen und ist vorzugsweise nicht
oder nur wenig vorgespannt, wenn die Reibfläche sich
im Referenzabstand zur Spindelachse befindet.
[0012] In der Regel sind der Motor und die Spindel ko-
axial zueinander angeordnet und direkt miteinander ge-
koppelt, sodass deren Drehzahlen identisch sind. Der
Motor ist vorzugsweise ein DC-Motor. Alternativ könnten
der Motor und die Spindel auch in anderer Weise, z.B.
über ein Getriebe oder einen Antriebsriemen mit einem
vorgegebenen oder vorgebbaren Über- bzw. Unterset-
zungsverhältnis miteinander gekoppelt sein.
[0013] Beim Aufwickeln von Nähgarn auf die Faden-
spule wird der Motor von einer Motorsteuerung kontrol-
liert angesteuert. Die Motorsteuerung ist in der Regel ein
Teil einer Nähmaschinensteuerung, die zusätzlich zur
Steuerung des Motors weitere Funktionen der Nähma-
schine steuert. Der Aussendurchmesser und die Masse
des aufgewickelten Nähgarns sowie das Trägheitsmo-
ment dieses Systems vergrössern sich dabei kontinuier-
lich. Dies gilt auch für die Umfanggeschwindigkeit des
aufgewickelten Nähgarns und für den Reibungswider-
stand des Nähgarns beim Aufwickeln. Dem antreibenden
Drehmoment des Motors wirkt ein bremsendes Drehmo-
ment des Nähgarns entgegen, das mit zunehmendem
Aussendurchmesser grösser wird. Falls der Motor
gleichbleibend bzw. nicht geregelt angesteuert wird,
nimmt die Drehgeschwindigkeit der Spindel beim Aufwi-
ckeln des Nähgarns aufgrund der zunehmenden Belas-
tung des Motors leicht ab.
[0014] Sobald das Bremsmoment des Bremskörpers

einsetzt, vergrössert sich die Abnahmerate der Drehge-
schwindigkeit. Die Drehgeschwindigkeit des Motors
und/oder deren zeitliche Änderungsrate oder deren Be-
träge können als Messgrössen zum Erkennen eines
durch die Lage des Bremskörpers definierten Füllgrades
der Fadenspule verwendet werden. Für diesen Zweck
wird der Bremskörper in einer vorgebbaren Lage relativ
zur Spindelachse angeordnet bzw. justiert. Zusätzlich
werden bei der Motorsteuerung ein Vergleichswert für
die Drehgeschwindigkeit und/oder ein Vergleichswert für
die Änderungsrate der Drehgeschwindigkeit der Spindel
bzw. des Motors festgelegt. Messgrössen und Ver-
gleichsgrössen für diese Messgrössen können je nach
Ausführungsform der Spulervorrichtung nur betrags-
mässig erfasst bzw. vorgegeben sein oder alternativ mit
dem jeweiligen positiven oder negativen Vorzeichen.
[0015] Unterschreiten bzw. Überschreiten die erfass-
ten Werte bzw. entsprechende gemittelte Werte die zu-
gehörigen Grenzwerte bzw. Vergleichswerte, veranlasst
die Motorsteuerung geeignete Massnahmen wie z.B. das
sofortige oder verzögerte Unterbrechen der Stromzufuhr
zum Motor.
[0016] Die Drehgeschwindigkeit des Motors und deren
Änderungsrate sind allgemein Parameter, deren Werte
sich durch die Wirkung des Bremskörpers messbar sig-
nifikant verändern. Ein weiterer Parameter, der sich in
Abhängigkeit der Belastung des Motors ändert, ist die
elektromotorische Gegenkraft, auch kurz CEMF bzw.
BEMF für "counter electromotoric force" bzw. "back elec-
tromotoric force" genannt. Sie ist im Wesentlichen pro-
portional zur Drehgeschwindigkeit der vom Motor ange-
triebenen Spindel und repräsentiert somit die Drehge-
schwindigkeit. Die BEMF ist proportional zu einer Rück-
wärtsspannung UBEMF, die in den elektrisch leitenden
Windungen der Motorspule aufgrund der Relativbewe-
gung im Magnetfeld des Motors induziert wird. Die Rück-
wärtsspannung UBEMF ist der antreibenden Ansteuer-
spannung UA der Motorsteuerung entgegengerichtet.
Wenn der Motor nahezu unbelastet ist, rotiert er mit sei-
ner Leerlaufdrehzahl. Der Betrag der Rückwärtsspan-
nung UBEMF ist dann näherungsweise gleich gross wie
die Ansteuerspannung UA, und die wirksame Motorspan-
nung UM, also die Differenz der Spannungsbeträge
UA-UBEMF ist klein.
[0017] Wenn der Motor nicht rotiert, ist die Rückwärts-
spannung UBEMF gleich null. Die wirksame Motorspan-
nung UM bzw. die Spannungsdifferenz UA - UBEMF im
Ansteuerstromkreis des Motors bestimmt im Wesentli-
chen den Motorstrom IM und damit auch die Antriebsleis-
tung des Motors.
[0018] Messgrössen wie z.B. die von der Spannungs-
quelle der Motorsteuerung erzeugte Quellenspannung
UQ, die effektiv am Motor anliegende Motorspannung UM
= UA - UBEMF und der Motorstrom IM können z.B. während
vorgebbarer Zeitintervalle im Ansteuerstromkreis des
Motors erfasst werden. Dies ist vergleichsweise einfach,
z.B. mittels Spannungsteilern und/oder Shunts in an sich
bekannter Weise möglich. Zusätzliche Sensoren wie z.B.
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Hallsensoren oder Drehgeber mit optischen Sensoren
sind nicht erforderlich.
[0019] Die Quellenspannung UQ ist die von der Span-
nungsquelle ohne angeschlossene Last bereitgestellte
Ausgangsspannung. Bei angeschlossener Last bewirkt
der im Stromkreis fliessende Strom wegen des Innenwi-
derstandes RQ der Spannungsquelle einen Spannungs-
abfall, sodass die tatsächliche Ausgangsspannung bzw.
die Ansteuerspannung UA kleiner ist als die Quellspan-
nung UQ.
[0020] Bei einigen Ausführungsformen der Spulervor-
richtung kann die Motorsteuerung z.B. mittels eines elek-
tronischen Schalters im Ansteuerstromkreis des Motors
die Stromzufuhr zum Motor periodisch, z.B. alle 20ms,
kurzzeitig, z.B. während jeweils etwa 2ms, unterbrechen.
In diesem Zeitfenster fällt der Spannungsanteil der Span-
nungsquelle der Motorsteuerung auf null. Parallel zum
Motor ist in der Regel eine Freilaufdiode in Sperrrichtung
angeordnet, sodass im Motor durch die Schaltvorgänge
induzierte Spannungen durch Entladung über diese Frei-
laufdiode neutralisiert werden können. Gegen Ende je-
des Unterbrechungsintervalls kann die Motorsteuerung
direkt den Wert der Rückwärtsspannung UBEMF messen.
Insbesondere kann z.B. motorseitig bzw. nachgelagert
zum elektronischen Schalter mittels eines A/D-Wandlers
die Spannung an den Verbindungsleitungen zum Motor
erfasst werden. Alternativ kann z.B. die Ladedauer bzw.
Entladedauer eines Kondensators ermittelt werden, der
über einen Widerstand mit der Rückwärtsspannung
UBEMF geladen bzw. ausgehend von UBEMF entladen
wird. Die Dauer bis zum Erreichen einer vorgegebenen
Referenzspannung ändert sich in Abhängigkeit der
Rückwärtsspannung UBEMF. Bei Bedarf kann daraus z.B.
über eine Look-up-Tabelle der zugehörige Wert der
Rückwärtsspannung UBEMF ermittelt werden.
[0021] Die Erfassung der Rückwärtsspannung UBEMF
ist auch bei Ausführungsformen der Spulervorrichtung
möglich, bei denen die Ansteuerspannung UA für den
Motor durch Pulsweitenmodulation gesteuert oder gere-
gelt wird. Die Ansteuerfrequenz liegt vorzugsweise im
Bereich von etwa 16kHz bis etwa 32kHz, also oberhalb
des vom menschlichen Ohr hörbaren Bereichs und tief
genug, um Schaltverluste möglichst gering zu halten.
[0022] Bei drehzahlgeregelten Spulervorrichtungen
wird allgemein eine die tatsächliche Drehgeschwindig-
keit repräsentierende Regelgrösse erfasst und als Rück-
führgrösse zusammen mit einer vorgegebenen Solldreh-
zahl als Führungsgrösse zu einer Stellgrösse zum An-
steuern des Motors verarbeitet. Anstelle von mittels
Drehgebern oder Hallsensoren erfassten Messgrössen
kann die Rückwärtsspannung UBEMF als Rückführgrösse
des Regelkreises genutzt werden. Bei einer Motorsteu-
erung kann die Rückwärtsspannung UBEMF direkt im An-
steuerstromkreis des Motors erfasst und als gleichwer-
tige Messgrösse zur Drehgeschwindigkeit verwendet
werden. Spulervorrichtungen, bei denen die Drehzahl
des Motors basierend auf der Rückwärtsspannung
UBEMF ermittelt wird, sind vergleichsweise einfach, klein

und kostengünstig.
[0023] Vorzugsweise umfasst die Motorsteuerung
mindestens einen gespeicherten oder in anderer Weise,
z.B. mittels eines Spannungsteilers vorgegebenen
Grenz- bzw. Vergleichswert für die Rückwärtsspannung
UBEMF. Mit zusätzlichen Überwachungsmitteln wie z.B.
einem als Programmcode eines Steuerprogramms ge-
speicherten Überwachungsprozess, kann die Motor-
steuerung erkennen, wenn die Rückwärtsspannung
UBEMF über einen Vergleichswert steigt oder darunter
sinkt und in der Folge geeignete weitere Prozessschritte
wie z.B. die Unterbrechung der Stromzufuhr zum Motor
veranlassen.
[0024] Der Vergleichswert kann z.B. ausreichend tief
festgelegt werden, sodass die Motorsteuerung nur ein
starkes Absinken der Motordrehzahl aufgrund der
Bremswirkung des Bremskörpers zuverlässig erkennt.
Sinkt die Drehzahl beim Aufwickeln von Nähgarn jedoch
nur leicht aufgrund der zunehmenden Last des Näh-
garns, so bleibt sie oberhalb des vorgegebenen Ver-
gleichswertes.
[0025] Die Motorsteuerung kann Mittel zum kontinu-
ierlichen oder schrittweisen Ändern der bereitgestellten
Ansteuerspannung UA für den Motor umfassen. Insbe-
sondere kann z.B. das Puls/Pausen-Verhältnis einer ge-
takteten Spannungsquelle nach vorgegebenen Regeln
durch ein Steuerprogramm schrittweise oder kontinuier-
lich verringert oder direkt auf null gesetzt werden, sobald
die Drehzahl bzw. die Rückwärtsspannung UBEMF unter
einen vorgegebenen Grenzwert sinkt.
[0026] Solche Motorsteuerungen, bei denen die Mo-
tordrehzahl anhand der Rückwärtsspannung UBEMF
überwacht wird, können vergleichsweise einfach und zu-
verlässig ein Absinken der Motordrehzahl erfassen und
in Abhängigkeit dieser Drehzahl z.B. die Stromzufuhr
zum Motor unterbrechen oder die Sollgrösse zum Regeln
der Motordrehzahl anpassen bzw. reduzieren.
[0027] Bei weiteren Ausführungsformen der Spuler-
vorrichtung können anstelle von oder zusätzlich zur
Rückwärtsspannung UBEMF andere elektrische Mess-
grössen des Motors erfasst werden, bei denen durch das
Einwirken des Bremskörpers typische Änderungen auf-
treten. Eine weitere Messgrösse ist z.B. der Motorstrom
IM. Die Motorsteuerung kann z.B. den Motorstrom IM mit-
tels eines Shunts, also eines kleinen elektrischen Wider-
standes, im Motorstromkreis erfassen. Dabei wird die
Shuntspannung ausgewertet.
[0028] Der Motorstrom IM nimmt mit zunehmender Be-
lastung des Motors zu. Erst wenn der Motor durch die
Wirkung des Bremskörpers signifikant stärker belastet
wird, übersteigt der Motorstrom IM bzw. eine dem Motor-
strom IM entsprechende Messgrösse, die vorzugsweise
mittels eines Tiefpassfilters geglättet ist, einen vorgege-
benen Vergleichswert. Sobald die Motorsteuerung er-
kennt, dass der Wert der Messgrösse höher ist als der
Vergleichswert, veranlasst sie geeignete Massnahmen
wie das Unterbrechen der Stromzufuhr zum Motor.
[0029] Optional können in der Motorsteuerung Kenn-
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werte des Innenwiderstands RQ der Spannungsquelle
und der von der Spannungsquelle bereitgestellten Quel-
lenspannung UQ gespeichert sein. Bei solchen Motor-
steuerungen kann das Steuerprogramm Programmcode
zum Berechnen des Betrags der Rückwärtsspannung
UBEMF basierend auf dem erfassten und vorzugsweise
gemittelten Motorstrom IM umfassen. Es gilt UBEMF = UA
- UM , wobei UA = UQ - (RQ 3 IM).
[0030] Anhand einiger Figuren wird die Erfindung im
Folgenden näher beschrieben. Dabei zeigen

Figur 1 ein Detail einer Spulervorrichtung in einer per-
spektivischen Ansicht,

Figur 2 die Vorrichtung aus Figur 1 mit einer Faden-
spule,

Figur 3 eine Seitenansicht der Vorrichtung gemäss
Figur 1,

Figur 4 eine Seitenansicht der Vorrichtung gemäss
Figur 2,

Figur 5 ein Blockschaltbild mit einer Motorsteuerung
der Spulervorrichtung,

Figur 6 ein Diagramm des zeitlichen Verlaufs der
Spulendrehzahl beim Aufwickeln von Näh-
garn bei einer Spulervorrichtung ohne Dreh-
zahlregelung,

Figur 7 ein Diagramm des zeitlichen Verlaufs der Mo-
tordrehzahl und der Änderungsrate der Mo-
tordrehzahl beim Aufwickeln von Nähgarn bei
einer Spulervorrichtung mit Drehzahlrege-
lung,

Figur 8 ein Diagramm des zeitlichen Verlaufs der Mo-
torspannung UM beim periodischen Ansteu-
ern mit einer Serie von Spannungspulsen.

[0031] Figur 1 zeigt perspektivisch eine Teilansicht ei-
ner Spulervorrichtung, Figur 3 eine Seitenansicht davon.
[0032] Die Spulervorrichtung umfasst einen Spuler-
motor, fortan auch kurz Motor 1 genannt, und eine
Bremsvorrichtung 3, die an einem gemeinsamen Träger
5 befestigt sind. Eine vom Motor 1 antreibbare Spindel
7 ist koaxial zur Motorachse A bzw. zur Antriebswelle
des Motors 1 angeordnet und drehfest mit dieser verbun-
den. Die Spindelachse A’ und die Motorachse A sind bei
dieser Ausführungsform identisch. Alternativ könnte die
Spindel 7 auch mittels einer Übertragungsvorrichtung
wie z.B. eines Getriebes mit dem Motor 1 gekoppelt oder
koppelbar sein (nicht dargestellt). Die Spindel 7 ist direkt
oder indirekt mittels des Motors 1 drehbar am Träger 5
gelagert. Sie kann z.B. einen freien Endabschnitt mit ei-
nem ersten Aussendurchmesser D1 von beispielsweise
etwa 6mm zum Aufstecken und Abziehen einer Faden-
spule 9 umfassen. Daran angrenzend kann die Spindel
7 z.B. einen Absatz mit einem grösseren Aussendurch-
messer D2 umfassen. Dieser Absatz ist ein Anschlag für
einen Endflansch 9a der Fadenspule 9 und definiert de-
ren axiale Lage, wenn die Fadenspule 9 auf die Spindel
7 aufgesteckt und wiederlösbar drehfest mit dieser ver-
bunden ist. Dies ist in den Figuren 2 und 4 dargestellt,

die im Wesentlichen den Figuren 1 und 3 mit an der Spin-
del 7 befestigter Fadenspule 9 entsprechen. Die Faden-
spule 9 umfasst eine im Wesentlichen zylindrische Hülse
9b, an deren Enden in einem axialen Abstand H zuein-
ander zwei Endflansche 9a radial hervorragen. Der axi-
ale Abstand H der Endflansche 9a kann je nach Ausfüh-
rungsform der Fadenspule 9 z.B. in der Grössenordnung
von etwa 10mm bis etwa 12mm liegen. Die Hülse 9b
kann aussen bündig zu den Endflanschen 9a angeordnet
sein. Alternativ kann die Hülse 9b die Endflansche 9a
leicht überragen, z.B. auf jeder Seite bis zu 1mm. Die
Höhe der Fadenspule 9 kann deshalb etwas grösser sein
als der Abstand H der Endflansche 7a. Bei einer verbrei-
teten Ausführungsform der Fadenspule 9 betragen die
Aussendurchmesser der Endflansche etwa 20.5mm und
die Höhe etwa 11.8mm.
[0033] Vorzugsweise ist die Länge L des freien En-
dabschnitts der Spindel 7 auf die Höhe der aufzuneh-
menden Fadenspulen 9 abgestimmt, sodass die Länge
L in der Grössenordnung von 0.5 H bis 1.5 H liegt. Dies
ist platzsparend und ermöglicht ein einfaches Aufstecken
und Abziehen von Fadenspulen 9.
[0034] Die Bremsvorrichtung 3 umfasst einen Brems-
körper 11 in Gestalt eines z.B. hammerförmigen Hebels
mit einem Schwenkarm, der um eine Schwenkachse B
schwenkbar neben dem Motor 1 am Träger 5 gelagert
ist, und mit einem Kopf, der beabstandet zur Schwenk-
achse B seitlich am Schwenkarm hervorragt. Dies ist in
Figur 3 durch den Doppelpfeil P dargestellt. Die
Schwenkachse B des Bremskörpers 11 und die Spindel-
achse A’ sind im Wesentlichen orthogonal zueinander
angeordnet. Die Spindelachse A’ liegt in der Schwenke-
bene des Bremskörpers 11. Bei alternativen Ausfüh-
rungsformen könnten die Schwenkachse B auch parallel
zur Spindelachse A’ ausgerichtet und die Schwenkebene
des Bremskörpers 11 in einer Orthogonalebene zur Spin-
delachse A’ angeordnet sein. (nicht dargestellt).
[0035] Bei einem beabstandet zur Schwenkachse B
angeordneten ersten Endbereich des Schwenkarms um-
fasst der Bremskörper 11 einen in Richtung der Spindel-
achse A’ hervorragenden Abschnitt mit einer Reibfläche
13.
[0036] Durch Schwenken des Bremskörpers 11 um die
Schwenkachse B kann der radiale Abstand C der Reib-
fläche 13 von der Spindelachse A’ verändert werden. All-
gemein kann der Bremskörper 11 geführt bewegt wer-
den, wobei sich der Abstand C der Reibfläche 13 zur
Spindelachse A’ in Abhängigkeit der jeweiligen Lage des
Bremskörpers 11 ändert. In einer Endlage, die auch als
Referenzlage bezeichnet wird, ist dieser Abstand C mi-
nimal. Dieser minimale Abstand C wird auch als Refe-
renzabstand C0 bezeichnet. Vorzugsweise umfasst die
Spulervorrichtung Einstellmittel zum Justieren des Refe-
renzabstandes C0. Alternativ kann der Referenzabstand
C0 auch fest vorgegeben sein. In der Regel wird der Re-
ferenzabstand C0 durch einen ersten Anschlag 15a am
Bremskörper 11 und einen zweiten Anschlag 15b am
Träger 5 festgelegt, welche gemeinsam den Bewe-
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gungsspielraum des Bremskörpers 11 in Richtung der
Spindelachse A’ begrenzen. Vorzugsweise ist die Lage
mindestens eines dieser Anschläge 15a, 15b veränder-
bar. Bei der Ausführungsform gemäss den Figuren 1 bis
4 ist der erste Anschlag 15a ein am Bremskörper 11 her-
vorragender Absatz und der zweite Anschlag 15b das
vordere Ende einer Justierschraube, die in ein Gewinde
am Träger 5 eingeschraubt ist. Durch Drehen der Jus-
tierschraube kann die Lage des zweiten Anschlags 15b
einfach eingestellt werden. Dieser zweite Anschlag 15b
definiert durch Anlage am ersten Anschlag 15a des
Bremskörpers 11 dessen Referenzlage und damit auch
den Referenzabstand C0 der Reibfläche 13 zur Spindel-
achse A’. Der Bremskörper 11 wird durch die Kraft eines
Rückstellmittels, beispielsweise einer Feder 17, in der
Referenzlage gehalten. Die Feder 17 kann z.B. eine
Schraubenfeder sein, die zwischen dem Träger 5 und
dem Hebelarm des Bremskörpers 11 gespannt gehalten
ist. In der Referenzlage ist die Feder 17 leicht vorge-
spannt, sodass sie den Bremskörper 11 in der Referenz-
lage zu halten vermag. Bei den Darstellungen in den Fi-
guren 1 bis 4 ist das hakenförmig gebogene eine Ende
der Feder 17 lose. Zum Verwenden des Spulervorrich-
tung wird die Feder 17 gespannt, indem dieses Ende in
einer angrenzenden Bohrung 18 am Bremskörper 11 ein-
gehakt wird.
[0037] Wenn eine Fadenspule 9 an der Spindel 7 be-
festigt ist, liegt der Abschnitt des Bremskörpers 11 mit
der Reibfläche 13 im Wesentlichen zwischen zwei Ebe-
nen, die durch die parallelen Endflansche 9a der Faden-
spule 9 definiert sind. Die Reibfläche 13 des Bremskör-
pers 11 kann zumindest abschnittweise konvex ausge-
bildet sein. Bei solchen Bremskörpern 11 kann die Re-
ferenzlage so vorgegeben werden, dass zumindest ein
Abschnitt der Reibfläche 13 geringfügig in den Bereich
zwischen den Endflanschen 9a der Fadenspule 9 ein-
taucht. Der Referenzabstand C0 der Reibfläche 13 ist
dann etwas kleiner als der Aussenradius R (Fig. 4) jedes
der Endflansche 9a. Der Referenzabstand C0 kann z.B.
in der Grössenordnung von 85% bis 100% des Aussen-
radius R der Endflansche 9a liegen. Beim Aufwickeln von
Nähgarn auf die Fadenspule 9 bewirkt dies, dass das auf
die Hülse 9b aufgewickelte Nähgarn in Kontakt mit der
Reibfläche 13 gelangt, bevor der maximale Wickelradius
des Nähgarns den Wert des Aussenradius R der End-
flansche 9a erreicht.
[0038] Bei solchen Anordnungen verdrängt der untere
Endflansch 9a einer Fadenspule 9 den Bremskörper 11
entgegen der wirkenden Federkraft nach aussen, wenn
die Fadenspule 9 auf die Spindel 7 aufgesteckt oder von
der Spindel 7 abgezogen wird. Die Federkonstante der
Feder 17 ist so bemessen, dass der Kraftaufwand zum
Verdrängen des Bremskörpers 11 aus der Referenzlage
in eine Passierlage, bei der der Abstand C der Reibfläche
13 zur Spindelachse A’ dem Radius R der Spulenflan-
sche 9a entspricht, eher klein ist, beispielsweise etwa
0.5N bis etwa 5N.
[0039] Der Reibungskoeffizient der Reibfläche 13 mit

üblichen Nähgarnen ist jedoch ausreichend gross, damit
sich mindestens eine elektrische Kenngrösse im Ansteu-
erstromkreis des Motors 1 signifikant bzw. eindeutig
messbar verändert, sobald die Reibfläche 13 während
des Aufwickelvorgangs in Kontakt mit dem aufgewickel-
ten Nähgarn gelangt und eine Bremskraft bzw. ein
Bremsmoment auf die bewickelte Fadenspule 9 ausübt.
[0040] Durch weiteres Aufwickeln von Nähgarn ver-
grössert sich der Durchmesser des aufgewickelten Näh-
garns weiter, wodurch der Bremskörper 11 entgegen der
Kraft der Feder 17 aus der Referenzlage verdrängt wird.
Dabei vergrössert sich zunehmend die vom Bremskörper
11 auf die Fadenspule 9 mit dem aufgewickelten Näh-
garn ausgeübte Bremskraft. Diese zusätzliche Belastung
des Motors 1 kann anhand von elektrischen Messgrös-
sen im Ansteuerstromkreis des Motors 1 detektiert wer-
den.
[0041] Der Bremskörper 11 ist vorzugsweise aus ei-
nem formstabilen Kunststoff gefertigt. Er kann insbeson-
dere ein Spritzgiessteil aus Kunststoff umfassen. Optio-
nal kann der Bremskörper 11 im Bereich der Reibfläche
13 entsprechend der zu erzielenden Bremswirkung aus
einem anderen Material gefertigt sein, das z.B. abriebfest
ist und/oder einen höheren Reibungskoeffizienten hat.
Zusätzlich oder alternativ kann die Reibfläche 13 Struk-
turen wie z.B. Rippen umfassen.
[0042] Optional kann der Bremskörper 11 eine inte-
grierte Klinge 14 umfassen zum einfachen Durchtrennen
des Nähgarns nach dem Abschluss des Aufwickelvor-
gangs.
[0043] Der Motor 1 bzw. mindestens eine Spule des
Motors 1 ist über zwei elektrische Leiter 22 mit einer Mo-
torsteuerung 21 verbunden. Die Motorsteuerung 21 um-
fasst wie in Figur 5 dargestellt eine Spannungsquelle 23,
die in der Regel von einem Mikrocontroller 25 gesteuert
eine Quellenspannung UQ generiert. Aufgrund des In-
nenwiderstandes RQ der Spannungsquelle 23 ist die
Ausgangsspannung bzw. Ansteuerspannung UA zum
Ansteuern des Motors 1 lastabhängig und somit kleiner
oder gleich der Quellenspannung UQ. Die Spannungs-
quelle 23 ist über die elektrischen Leiter 22 mit dem Motor
1 zu einem Ansteuerstromkreis verbunden.
[0044] Vorzugsweise umfasst mindestens einer dieser
Leiter 22 in der Motorsteuerung 21 einen elektronischen
Schalter 27 zum Unterbrechen und Schliessen dieses
Stromkreises. Die Motorsteuerung 21 kann bei solchen
Schaltern 27 spannungsquellenseitig und/oder motor-
seitig Mittel zum Erfassen der Spannung zwischen den
Leitern 22 umfassen. Insbesondere kann z.B. zwischen
den Leitern 22 ein Spannungsteiler aus zwei hochohmi-
gen Widerständen angeordnet und mit einer Messvor-
richtung der Motorsteuerung 21 zum Messen der Mitten-
spannung verbunden sein (nicht dargestellt). Die Mitten-
spannung ist im Verhältnis der Widerstandswerte pro-
portional zur Spannung zwischen den Leitern 22. In der
Regel ist zwischen den Leitern 22 eine Freilaufdiode kurz
Diode 24 in Sperrrichtung angeordnet. Über diese Diode
24 kann beim Trennen des Stromkreises ein Entlade-
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strom der Motorspule fliessen.
[0045] Ist der Stromkreis durch den Schalter 27 unter-
brochen, kann die Motorsteuerung 21 auf Seite der Span-
nungsquelle 23 die Quellenspannung UQ ermitteln. Auf
Seite des Motors 1 kann die Motorsteuerung 21 kurz nach
dem Unterbrechen des Stromkreises, d.h. nach einer Ab-
klingzeit von etwa 1 bis 3 ms, die momentane Rückwärts-
spannung UBEMF des Motors 1 ermitteln. Diese ist pro-
portional zur Drehzahl des Motors.
[0046] Vorzugsweise umfasst die Motorsteuerung 21
in einem der Leiter 22 einen Shunt 29 bzw. einen Wider-
stand RS mit einem kleinen Wert in der Grössenordnung
von z.B. einem Ohm, der die Ermittlung des Motorstroms
IM anhand des Spannungsabfalls Us = IM 3 RS ermög-
licht. Der Shunt 29 ist seriell mit dem Motor 1 zwischen
den Leitern 22 des Motorstromkreises angeordnet. Mit
einer Messeinrichtung (nicht dargestellt) kann der Span-
nungsabfall über dem Shunt 29 gemessen werden. Die-
ser ist proportional zum Motorstrom IM.
[0047] Die Belastung des Motors 1 nimmt beim Aufwi-
ckeln von Nähgarn infolge des sich vergrössernden Träg-
heitsmoments der Spulenanordnung und des zuneh-
menden
[0048] Nähgarnwiderstandes zu. Sobald der Brems-
körper 11 eine zusätzliche Bremskraft auf die Spulena-
nordnung ausübt, nimmt die Belastung plötzlich stärker
zu. Dies wirkt sich aus auf elektrische Parameter wie den
Motorstrom IM, die Ansteuerspannung UA, die Motor-
spannung UM und die Rückwärtsspannung UBEMF. Die
Motorsteuerung 21 ist dazu ausgebildet, mindestens ei-
nen dieser Parameter zu überwachen, indem sie dessen
Werte mittels einer Sensoreinrichtung im Ansteuerstrom-
kreis des Motors 1 erfasst und mit einem für diesen Pa-
rameter vorgegebenen Vergleichswert vergleicht. Wenn
der ermittelte Parameterwert wegen der zunehmenden
Belastung des Motors 1 den Vergleichswert übersteigt
bzw. darunter sinkt, veranlasst die Motorsteuerung 21
geeignete Massnahmen wie z.B. die Unterbrechung des
Ansteuerstromkreises mit einem der Schalter 27
und/oder die Reduktion der Quellenspannung UQ in ei-
nem oder mehreren Schritten auf 0V. Dies ist insbeson-
dere möglich mit einer getakteten Spannungsquelle 23,
bei der die Quellenspannung UQ durch Änderung des
Duty-Cycle bzw. des Puls-Pausen-Verhältnisses von
Spannungspulsen verändert werden kann.
[0049] Bei Figur 6 zeigt die fette Linie L1 den zeitlichen
Verlauf der Drehzahl ω einer Spindel 7 in Umdrehungen
pro Minute (rpm) beim Aufspulen von Nähgarn, wobei
der Motor 1 mit einer nicht geregelten Gleichspannung
angesteuert wird. Sobald der Motor 1 mit der Spannungs-
quelle 23 verbunden ist, steigt die Drehzahl bis zu einem
Maximalwert und sinkt dann aufgrund der zunehmenden
Belastung des Motors 1 kontinuierlich. Am Punkt P1 setzt
die Bremswirkung des Bremskörpers 11 ein. Die Dreh-
zahl ω sinkt danach signifikant stärker und fällt kurz da-
nach bei Punkt P2 unter einen vorgegebenen Vergleichs-
wert ωS. Die Motorsteuerung 21 erkennt dies und kann
das Abschalten des Motors 1 veranlassen.

[0050] Bei Figur 7 zeigt die fette Linie L2 in analoger
Weise den zeitlichen Verlauf der Drehzahl ω der Spindel
7, wobei die Motorsteuerung 21 die Drehzahl ω auf einen
vorgegebenen Sollwert ω0 regelt. Als Rückkopplungs-
grösse wird dabei die Rückwärtsspannung UBEMF des
Motors 1 verwendet. Zusätzlich zeigt die ausgezogene
dünne Linie L3 die zeitliche Ableitung der Drehzahl bzw.
den zeitlichen Verlauf der Drehzahländerung ω’.
[0051] Während des Aufwickelns von Nähgarn regelt
die Motorsteuerung 21 die Ansteuerspannung UA für
dem Motor 1 so, dass dessen Drehzahl ω im Wesentli-
chen dem Sollwert ω0 entspricht. Nach dem Einsetzen
der Bremswirkung des Bremskörpers 11 beim Punkt P1
reicht die Motorleistung nicht mehr aus, um die Solldreh-
zahl ω0 zu halten. Die Drehzahl ω sinkt schnell ab, bis
sie beim Punkt P2 unter den vorgegebenen Vergleichs-
wert ωS sinkt.
[0052] In analoger Weise kann auf für die Drehzahlän-
derung ω’ ein Vergleichswert co’s definiert sein, bei des-
sen Unterschreitung die Motorsteuerung 21 die Unter-
brechung der Stromzufuhr zum Motor 1 veranlassen
kann.
[0053] Bei einigen Ausführungsformen der Spulervor-
richtung umfasst die Sensoreinrichtung der Motorsteue-
rung 21 einen Stromsensor zum Erfassen des Motor-
stroms IM und/oder einen Spannungssensor zum Erfas-
sen der Ansteuerspannung UA. Diese Messgrössen kön-
nen einfach während des Betriebs des Motors 1 im An-
steuerstromkreis erfasst und bei Bedarf zusätzlich z.B.
mittels eines Tiefpassfilters geglättet werden.
[0054] Bei einigen Ausführungsformen der Spulervor-
richtung ist die von der Spannungsquelle 23 bereitge-
stellte Quellenspannung UQ veränderbar. Dies kann z.B.
dadurch erreicht werden, dass ein elektronisches Schal-
telement periodisch mit einer hohen Schaltfrequenz von
etwa 16kHz bis etwa 20kHz eine Verbindung zu einer
bereitgestellten Betriebsspannung herstellt und wieder
unterbricht. Als Schaltelemente können auch die elek-
tronischen Schalter 27 in den Verbindungsleitern 22 zum
Motor 1 genutzt werden.
[0055] Das Puls-Pausen-Verhältnis bestimmt den
Wert der so bereitgestellten Motorspannung UM. Durch
Vergrössern bzw. Verkleinern dieses Puls-Pausen-Ver-
hältnisses kann die Motorsteuerung 21 die Motorleistung
und damit die Drehzahl ω des Motors 1 erhöhen bzw.
verkleinern. Vorzugsweise umfasst die Motorsteuerung
21 vorgegebene, z.B. im Mikrocontroller 25 gespeicherte
Regeln zum Steuern des Pulsweitenverhältnisses. Mit-
tels solcher Vorgaben kann z.B. beim Aufwickeln von
Nähgarn auf eine leere Fadenspule 9 die Drehzahl ω der
Spindel 7 in Abhängigkeit der verstrichenen Aufwickel-
zeit und/oder des erfassten Motorstroms IM beeinflusst
werden. Insbesondere kann die Drehzahl ω der Spindel
7 mit zunehmendem Füllgrad der Fadenspule 9 reduziert
werden.
[0056] Bei einigen Ausführungsformen der Spulervor-
richtung kann die Motorsteuerung 21 z.B. die Motorspan-
nung UM oder die Rückwärtsspannung UBEMF während
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des Aufwickelns von Nähgarn auf einen vorgegebenen
Sollwert regeln, indem diese Spannung als Messgrösse
erfasst und das Puls/Pausen-Verhältnis so angepasst
wird, dass die Motorspannung UM bzw. die Rückwärts-
spannung UBEMF dem Sollwert entspricht. In analoger
Weise können auch die Motorspannung UM und/oder die
Rückwärtsspannung UBEMF erfasst und auf einen vorge-
gebenen Wert geregelt werden.
[0057] Motorsteuerungen 21 können dazu ausgebildet
sein, die Stromzufuhr zum Motor 1 wiederholt während
kurzer Intervalle mindestens so lange zu unterbrechen,
dass die Motorinduktivität über die Diode 24 entladen
bzw. die durch den jeweiligen Schaltvorgang induzierte
Spannung abgebaut werden kann. Die Dauer t2 der Zei-
tintervalle ist abhängig von der Motorinduktivität und vom
jeweiligen Motorstrom. Sie liegt meist in der Grössenord-
nung von etwa 1ms bis etwa 3ms, insbesondere etwa
2ms. Innerhalb dieser Zeitintervalle sinkt die Motorspan-
nung UM auf den Wert der Rückwärtsspannung UBEMF,
der durch Selbstinduktion in den Spulenwindungen des
Motors 1 bedingt und proportional zur Drehzahl ω des
Motors 1 ist.
[0058] Wie in Figur 8 dargestellt, kann eine Motorsteu-
erung 21 dazu ausgebildet sein, die Rückwärtsspannung
UBEMF auch bei getaktet angesteuerten Motoren 1 zu
ermitteln.
[0059] Der Motor 1 wird dabei periodisch während ei-
ner Dauer ti, die z.B. in der Grössenordnung von etwa
10ms bis etwa 100ms, insbesondere etwa 18ms bis
20ms liegt, mit einer Serie von Rechteck-Spannungspul-
sen angesteuert. Dabei generiert die Motorsteuerung 21
ein entsprechendes Steuersignal UPWM mit einem be-
stimmten Puls/Pausen-Verhältnis. Im Rhythmus dieses
Steuersignals UPWM wird ein elektrisches Schaltelement
mit einer bereitgestellten Betriebsspannung verbunden,
um eine Ansteuerspannung UA zu erzeugen, deren Wert
durch das Puls/Pausen-Verhältnis bestimmt ist.
[0060] In einem anschliessenden Messintervall, des-
sen Dauer t2 vorzugsweise in der Grössenordnung von
etwa 1ms bis etwa 3ms liegt, unterbricht die Motorsteu-
erung 21 den Ansteuerstromkreis. Die an den Verbin-
dungsleitungen 22 zum Motor 1 messbare Motorspan-
nung UM sinkt in diesem Messintervall auf den Wert der
Rückwärtsspannung UBEMF. Nach einer Verzögerungs-
zeit t4 erfasst die Motorsteuerung 21 kurz vor dem Ende
des Messintervalls beim Punkt P4 den Wert dieser Rück-
wärtsspannung UBEMF.
[0061] Anschliessend wird dieser Zyklus, dessen Dau-
er t3 der Summe von t1 + t2 entspricht, wiederholt. Vor-
zugsweise liegt die Periode t3 im Bereich von etwa 15ms
bis etwa 30ms, insbesondere etwa 20ms.
[0062] Solche Motorsteuerungen 21 können eine
Drehzahlregelung umfassen. Dabei wird UBEMF als
Messgrösse im Ansteuerstromkreis des Motors 1 erfasst
und das Puls/Pausen-Verhältnis bei der Ansteuerung
des Motors 1 so geregelt, dass UBEMF einen vorgegebe-
nen Wert annimmt. Beim Aufwickeln von Nähgarn auf
eine Fadenspule 9 kann die Drehzahl der Spindel 7 z.B.

konstant gehalten oder gemäss einer in der Motorsteu-
erung 21 vorgegebenen Funktion in Abhängigkeit der
Zeit angepasst werden. Die Motorsteuerung 21 kann z.B.
zwei oder mehr unterschiedliche Vorgabewerte für die
Drehzahl ω umfassen, die zu vorgegebenen Zeiten beim
bzw. nach dem Start des Aufwickelvorgangs aktiviert
werden. So ist es z.B. möglich, die Drehzahl ω der Spin-
del 7 stufenweise zu reduzieren. Dadurch kann verhin-
dert werden, dass die pro Zeiteinheit aufgewickelte Fa-
denmenge aufgrund des zunehmenden Aussendurch-
messers des aufgewickelten Nähgarns stetig grösser
wird. Insbesondere kann die Umfanggeschwindigkeit
des aufgewickelten Nähgarns reduziert werden, bevor
die Reibfläche 13 des Bremskörpers 11 in Kontakt mit
dem Nähgarn gelangt. Die Spindel 7 kann so mit opti-
mierten Drehzahlen ω angetrieben werden, um z.B. in
möglichst kurzer Zeit Nähgarn auf eine Fadenspule 9
aufzuwickeln. Rechtzeitig bevor die Reibfläche 13 des
Bremskörpers 11 in Kontakt mit dem aufgewickelten
Nähgarn gelangt, kann die Drehzahl ω reduziert werden,
um ein schonendes Abbremsen durch den Bremskörper
11 zu ermöglichen.
[0063] Die Verzögerungszeit bis zum Reduzieren der
Drehzahl bzw. die entsprechende Dauer nach dem Star-
ten des Aufwickelvorgangs kann in der Motorsteuerung
21 z.B. fest vorgegeben sein. Da der Zeitpunkt des Auf-
treffens der Reibfläche 13 auf das aufgewickelte Näh-
garn von verschiedenen Parametern abhängt, können
optional in Abhängigkeit mindestens eines dieser Para-
meter ein oder mehrere unterschiedliche Zeitpunkte zum
Reduzieren der Drehzahl vorgegeben werden. Solche
Parameter sind beispielsweise die Faden- bzw. Näh-
garnstärke, die mittlere pro Zeiteinheit aufgewickelte Fa-
denlänge, Abmessungen der Fadenspule 9 wie z.B. der
Hülsendurchmesser, der Radius R oder der gegenseitige
Abstand H der Spulenflansche 9a, der Referenzabstand
C0 der Reibfläche 13 zur Spindelachse A’ sowie gege-
benenfalls der Aussendurchmesser von aufgewickeltem
Nähgarn bzw. der Füllgrad der Fadenspule 9 zu Beginn
des Aufwickelvorgangs.
[0064] Die Erfassung der Rückwärtsspannung UBEMF
ist deshalb besonders vorteilhaft, weil sie in Zeitinterval-
len vorgenommen werden kann, in denen der Ansteuer-
stromkreis des Motors 1 unterbrochen ist. Störeinflüsse
durch die Spannungsquelle 23 sind deshalb vernachläs-
sigbar.
[0065] Im Weiteren kann die Motorsteuerung 21 ge-
speicherte Steuervorschriften zum Erfassen der Rück-
wärtsspannung UBEMF für weitere Zwecke umfassen.
Insbesondere kann die Motorsteuerung 21 dazu ausge-
bildet sein, die Rückwärtsspannung UBEMF auch dann
zu erfassen, wenn die Spindel 7 und damit auch die An-
triebswelle des Motors 1 manuell gedreht werden, wobei
die Spannungsquelle 23 inaktiv und/oder der Motor-
stromkreis unterbrochen sind. Je nach Drehrichtung der
Spindel 7 wird dann eine Rückwärtsspannung UBEMF
mit positivem oder negativem Vorzeichen erzeugt, die
mittels eines Spannungssensors der Motorsteuerung 21
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erfasst wird. Die Spindel 7 bzw. die Antriebswelle des
Motors 1 können auf diese Weise als Benutzerschnitt-
stelle zum Steuern der Spulervorrichtung oder anderer
Teile der Nähmaschine verwendet werden. So können
z.B. der Zustand einer optischen oder akustischen An-
zeige oder Darstellungen auf einem grafischen Benut-
zerinterface verändert werden, um erforderliche Benut-
zeraktionen zum Aufspulen von Nähgarn auf die Faden-
spule 9 zu unterstützen, sobald die Spindel 7 manuell
gedreht wird. Insbesondere kann die Motorsteuerung 21
gespeicherte Steuervorschriften umfassen, um beim ma-
nuellen Aufwickeln der ersten Windungen von Nähgarn
die Drehrichtung des Motors 1 zu überprüfen und ein
Alarmsignal auszugeben, wenn diese nicht mit der Dreh-
richtung des Motors 1 übereinstimmt.

Patentansprüche

1. Spulervorrichtung einer Nähmaschine, umfassend
einen Motor (1), eine um eine Spindelachse (A’)
drehbar an einem Träger (5) gelagerte und von die-
sem Motor (1) antreibbare Spindel (7) zum wieder-
lösbaren Befestigen einer mit Nähgarn zu befüllen-
den Fadenspule (9) und eine über elektrische Leiter
(22) mit dem Motor (1) verbundene Motorsteuerung
(21) zum Steuern oder Regeln der Drehgeschwin-
digkeit (ω) des Motors (1), dadurch gekennzeich-
net, dass ein Bremskörper (11) mit einer Reibfläche
(13) bewegbar am Träger (5) gehalten ist, wobei der
Abstand (C) der Reibfläche (13) zur Spindelachse
(A’) veränderbar ist, dass die Reibfläche (13) in einer
Referenzlage mit einem vorgebbaren, dem maxima-
len Wickelradius des aufzuwickelnden Nähgarns
entsprechenden Referenzabstand (C0) zur Spindel-
achse (A’) neben der Spindel (7) positionierbar und
aus dieser Referenzlage entgegen der Kraft eines
Rückstellmittels, insbesondere einer Feder (17), be-
züglich der Spindelachse (A’) radial nach aussen
verdrängbar ist, und dass die Motorsteuerung (21)
eine Sensoreinrichtung zum Erfassen mindestens
einer von der Belastung des Motors (1) abhängigen
Messgrösse im Ansteuerstromkreis des Motors (1)
und einen gespeicherten Vergleichswert für diese
Messgrösse und/oder einen gespeicherten Ver-
gleichswert für die zeitliche Änderungsrate dieser
Messgrösse umfasst.

2. Spulervorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Bremskörper (11) einen
Schwenkarm umfasst, der um eine Schwenkachse
(B) schwenkbar neben dem Motor 1 am Träger 5
gelagert ist, und dass die Reibfläche (13) beabstan-
det zur Schwenkachse B an einem seitlich am
Schwenkarm hervorragenden Kopf angeordnet ist.

3. Spulervorrichtung nach Anspruch 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass am Bremskörper (11) ein erster

Anschlag (15a) und am Träger (5) ein zweiter An-
schlag (15b) angeordnet sind, die gemeinsam den
Bewegungsspielraum des Bremskörpers (11) in
Richtung der Spindelachse (A’) begrenzen und da-
durch die Referenzlage des Bremskörpers (11) und
den Referenzabstand (C0) der Reibfläche (13) zur
Spindelachse (A’) festlegen.

4. Spulervorrichtung nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass mindestens einer der Anschlä-
ge (15a, 15b) zum Justieren der Referenzlage des
Bremskörpers (11) und des Referenzabstandes (C0)
der Reibfläche (13) zur Spindelachse (A’) verstellbar
ist.

5. Spulervorrichtung nach einem der Ansprüche 1 bis
4, dadurch gekennzeichnet, dass der Bremskör-
per (11) im Bereich der Reibfläche (13) konvex ge-
wölbt ist.

6. Spulervorrichtung nach einem der Ansprüche 1 bis
5, dadurch gekennzeichnet, dass die Motorsteu-
erung (21) in mindestens einem der Leiter (22) einen
elektronischen Schalter (27) zum Unterbrechen und
Schliessen des Ansteuerstromkreises umfasst.

7. Spulervorrichtung nach einem der Ansprüche 1 bis
6, dadurch gekennzeichnet, dass die Sensorein-
richtung der Motorsteuerung (21) mindestens einen
Spannungssensor zum Messen der Spannung zwi-
schen den Leitungen (22) im Ansteuerstromkreis
des Motors (1) umfasst.

8. Spulervorrichtung nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Spannungssensor so zwi-
schen den Leitungen 22 angeordnet ist, dass er auch
bei unterbrochenem Ansteuerstromkreis mit dem
Motor 1 verbunden ist, und dass die Motorsteuerung
(21) Steuervorschriften zum periodischen Erfassen
der Rückwärtsspannung (UBEMF) des Motors (1) um-
fasst, wobei periodisch folgende Schritte ausgeführt
werden:

a) Unterbrechen des Ansteuerstromkreises
b) nach einer Verzögerungszeit (t4) Messen der
Rückwärtsspannung (UBEMF) mit dem Span-
nungssensor
c) Schliessen des Ansteuerstromkreises.

9. Spulervorrichtung nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Motorsteuerung (21) ge-
speicherte Steuervorschriften zum Vergleichen der
erfassten Rückwärtsspannung (UBEMF) des Motors
(1) oder der zeitlichen Änderungsrate dieser Rück-
wärtsspannung (UBEMF) mit einem zugehörigen ge-
speicherten Vergleichswert umfasst, sowie gespei-
cherte Steuervorschriften zum Unterbrechen des
Ansteuerstromkreises, wenn die Rückwärtsspan-
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nung (UBEMF) oder deren zeitliche Änderungsrate
den zugehörigen Vergleichswert unterschreitet oder
übersteigt.

10. Spulervorrichtung nach einem der Ansprüche 8 oder
9, dadurch gekennzeichnet, dass die Motorsteu-
erung (21) Steuervorschriften zum Erfassen der
Rückwärtsspannung (UBEMF) des Motors (1) bei ma-
nuellem Drehen der Spindel (7) umfasst.

11. Verfahren zum Steuern oder Regeln der Drehzahl
(ω) des Motors (1) einer Spulervorrichtung gemäss
Anspruch 1, wobei Nähgarn auf eine an der Spindel
(7) befestigte Fadenspule (9) aufgewickelt wird, da-
durch gekennzeichnet, dass die Motorsteuerung
(21) eine von der Belastung des Motors (1) abhän-
gige, durch die Sensoreinrichtung im Ansteuer-
stromkreis des Motors (1) erfasste Messgrösse
überwacht und die Abschaltung des Motors veran-
lasst, sobald der Wert der erfassten Messgrösse un-
ter den zugehörigen gespeicherten Vergleichswert
sinkt.
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