DEC DEMOKRATISCHE REPUBLIK PAT E N T S C H R I F T

(12) Wirtechaftspatent (19) DD (1) 266 599 A1

Erteilt geméB § 17 Absatz 1 Patentgosetz 4(51) D04 B 27/22

AMT Fﬁn ERFINDUNGS- UND PATENTWESEN In der vom Anmelder eingereichten Fassung verdffentiicht

(21) WPD04B/3109263 (22) 22.12.87 (44) 05.04.89

{71) VEB Kombinat Textima, Altchemnitzer StraBe 27, Karl-Marx-Stadt, 9010, DD

(72 Frotzscher, Harald, Dipl.-Ing.; Zeun, Werner, Dipl.-Ing.; Steinbach, Christian, Dipl.-Ing.; Zeidler, Gert, Dip!.-
Ing., DD )

(64) Vorrichtung zur fadenliingengesteuerten Kettfadenzufiihrung einer Textiimaschine, insbesondere Ket-

tenwirkmaschine

(66) OP1 Kettfaden, OP2 Elektromotor, GP1 Drehzahl, GP2
Lange, GM Prézision, F1 fiihren, F2 steuern, F2 stellen, *4
messet, KWM, OA1 Kettbaum, 0A2 MC, OA3 Speicher,
OAA4 Initiator

(67) Die Erfindung betrifft die langengesteuerte
Kettfadenlieferung einer Textiimaschine mit einem
rechnergesteuerten Antriebsmotor des Kettbaumes.
Impulsgeneratoren lioefern dem Mikrorechner
Fadenléngensignale und Hauptwellensignale. Ein
Rechneruusgang steuert den Antriebsregler des
Kettbaummotors. Erfindu..gsgemaB ist im Fadenlauf
zwischen dem Kettbaum und der Verarbeitungsstelle ein
weitarer Fadenzwischenspeicher angeordnet, dessen
verstellbaren Fadenleitelement ein Verstellantrieb
zugeordnet ist, der einen Stalirotor besitzt. Der
Mikrorechner hat zusatzlich einen Eingang fiir die
Positionssignale des WegmeRsystems am verstellbaren

Fadenleitelement und einen Ausgang, der zur Anste ierung
des Antriebsreglers des Stellmotors mit diesem verbunden
ist. Figur
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Patentanspruch:

Vorrichtung zur fadenlingengesteuerten Kattfadenzufiihrung einer Textilmaschine, insbesondere
Kettenwirkmaschine, mit einem Antrieb fiir den Kettbaum, bestehend aus einem (ker ein Getriebe mit
dem Kettbaum verbundenen Antrisbsmator, einem Mikrorechner fiir die Ansteuerung des
Antriebsmotors, wobei der Mikrorechner einen ersten Eingang filr einen Impulsgenerator hat, der ein
Fadenléngensignal liefert, ein zweiter Eingang des Mikrorechners mit einem Drehzahlgeber verbunden
ist, der ein Hauptwellensignal erzeugt, ein Ausgang des Mikrorechners mit dern Antriebsregler des
Antriebsmotors verbunden ist, des weiteren mit einer Fadenwippe im Fadenlauf zwischen dem
Kettbaum und der Verarbeitungsstelle, dadurch gekennzeichnet, dal im Fadenlauf zwischen dem
Kettbaum und der Verarbeitungsstelle ein weiterer Fadenzwischenspeicher (21; 24) angeordnet ist,
dessan verstelibaren Fadenleitelement (24) ein Verstellantrieb zugeordnet ist, der einen

Stellmotor (27) besitzt, daB der Mikrorechner (6) zusétzlich einen Eingang (3a) firdie Positionssignale
des WagmeRsysterns (33) am verstellbaren Fadenleitelement (24) und einen Ausgang (32) hat, der zur
Ansteusrung des Antriebsreglers (29) des Stellmotors (27) mit diesem verbunden ist.

Hierzu 1 Seite Zeichnung

Anwendungsgeblet der Eindung

Die Erfindung betrifft die lingengesteuerte Kettfadenlivferung einer Textitmaschine mit einem re chnargasteuertan

Antriesbsmotor des Kettbaumes.
Dabel werden dem Rechner (iber je einen Eingang die Umdrehungsimpulse des Kettbaumes v"id der Hauptwelle zugeleitet und

{iber einen Ausgang werden die Steuerimpulse fiir den Antriebsregler des Kettbaummotors -,0leitet.

Charakterlstik der bekannten technischen Ldsungen

Aus der DE-PS 3111 112ist die Steuerun 4 der Kettfadenlieferung einer Wickelvorrichtung fir Textilmaschinen bekannt, bei der
der unterschiedliche Fadenltingenverbri uch vom Kettbaum it Hilfe einet: Rechners -jesteuert wird, der Uber einen
Antriebsregler den Antriebsmotor des Kattbaumes entsprechend cteuert.

Hierzu werden dem Mikrorechner Uber je einen Signalgeber die Drehwinkelimpulse des Kettbaumes und der Hauptwelle sowie
{iber eine Eingabevorrichtung Rechendaten fiir den Wickeldurchmesser und die Dicke ainer Wickelschicht zugelsitet.

Diese an und fur sich genaue Mikrorechne steuerung wird dadurch nachteilig beeinflugt, dag alle mustergeméBen
Lieferschwankungen, die damit in einer hohen Frequenz auftreten, eine hochfrequente S haltung des Kettbaummotors
erfordern, der durch groRe Kettbaummassen und groe Maschinendrehzahlen stark bel1stet ist.

Dardber hinaus erfordert die theoretische Vorgabe des Wickeldurchimessers und die Dicke einer Wickelschicht hohe
Quali:itsanforderungen an das Schiiren Jer Kettbdume, die im praktischen Betrieb nur schwer zu erreichen sind,

Ziel der Erfindung

Das Ziel der Erfindung besteht darin‘die Belastung des Antriebsmotors und des Ubersetzungsgatriebes des Ketthaumes zu
senken und damit die Genauigkeit der Fadenlieferung zu erhéhen.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die Haufigkeit und Gré8en der Fadenléngensteuervorgings am
Kettbaumantriebsmotor zu reduzieren.

Erfindungsgemt » istim Fadenlauf zwischen dem Kettbaum und der Verarbeitungestelle ein weiterer Fadenzwischenspeicher
angeordnet, dessen verstelibaren Fadenleitelement ein Verstellantrieb zugeordnet ist, der einen Stelimotor besitzt. Der
Mikrorechner hat zusétzlich einen Elngang iiir die Positionssignale des Wegmal3systems am verstellbaren Fadenleitelement und
ainen Ausgang, der zur Ansteuerung dos Antriebsreglers des Stellmotors mit diesem verbunden ist.

Ausfiihrungsbeisplel

An Hand eines Ausfiihrungsbeispieles soll die Erfindung néher erldutert werden, Die dazugehdrige Zeichnung 2eig\in
verelnfachter Art die Stouerung der Kettfadenlieforung einer Kettenwirkmaschine.

Der Kettbaum 1 ist mit dem Regelmotor 2 (Gleich- oder Drehstromservomotor) ilber ein Untersetzungsgetriebe 3 und eine
olastische Kupplung 4, zur Démpfung von Léngsschwingungen, angetrieben. Die elastische Kupplung 4 kann zur Anpassung an
die unterschiedlichen Kettbaummassen in ihren D&mpfungseigenschaften veréndert werden, Der Regelmotor 2 wird durch
einen entsprechenden Antriebsregler 6 angesteuert,
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Ein Mikrorechner 81st iber soinen Ausgang 7 mit dem Antriebsregler & verbunden. Die Ist-Drehzahl des Regelmotors 2 liefert ein
angebauter Drehzahlgeber 8. Die Tastrolle 9 mit integriertam Drehzahlgeber 10 dient der Erfassung der tatséichlichen
Fadenablaufgeschwindigkeit vom Kettbaum 1,

Der Drehzshlgober 10 ist Ober elnen Eingang 11 mit dem Mikrorechner 6 verbunden. Zu Kontrollzwecken, insbssondere beim
Anarbeiten der Kettenwirkmaschine, ist die Tastrolle 9 mit einem hochaufldsendoen Wegmetsystem 12 gakoppek, mit dem dor
Momentanwert des Fadenwickeldurchmessars armittelbar ist. Das WegmeRsystem 12 ist (Iber den Eingang 13 mit dem
Mikrorechner 6 verbunden.

Die Drehzahl der Hauptwelle 14 der Kettenwirkmaschine 15 wird vom Drehzahlgeber 16 Uber den Eingang 17 dem
Mikrorechner 6 zugefiihrt.

Am Ragelmotor 2 befindet sich eine Haltsbren .o 18, die Uber einen Elektromagnet 19 und den Ausgang 20 des Mikrorechners 6
von diesem so betétigbar ist, daB sie belm Halt der Kettenwirkmaschine 15 bremst. Zwischen dem Kettbaum 1 und dor Wirkstella
der Kottenwirkmaschine 15 befindet sich im Fadenlaufweg ein Fadenzwischenspeicher 21, Dieser besteht aus den beiden
gestellfest gelagerten Walzen 22; 23 und c'er verschiebbar gelagerten Walze 24, .

Die Varschiebung der Walze 24, zur Bildung der benbtigten Fadenreserve, arfolgt (ber ein Lineargetriebe mit einer Spindel 25
und dem Getriebe 26 durch den Stellmotor 27. Zur Ansteuerung des Stellmotors 27 ist dieser {iber die Leitung 28 mit dem
Antriebsregler 29 verbundan. An: Regelmotor 27 ist ein Drehzahlgeber 30 angebracht, der die (st-
Geschwindigkeitsinformationen Uber den Einy *ng 31 an den Antriebsregler 29 liefert, Die Soll-Geschwindigkeitsinformationen
liefert der Mikrorechner 6 iber den Ausgang 3¢ an den Antriebsregler 29,

Abweichungen warden durch die Regelcharakteristik des Antriebsreglers 29 ausgeregelt.

Zur Erfassung des Weges der Walze 24 Is: ein rotatorisches Wegmefsystem 33 mit dem Stellmotor 27 verbunden. Das
VegmeRsystem 33, welches zusétzlich ein Signal zur Richtungserkennung abgibt, steht Uber den Eingang 33a mit dem
Mikrorechner 6 in Verbindung.

Fir bestimmte Betriebsfélle, z. B. das Anarbeiten, ist eine Erkennung der erforderlichen Bewegungsrichtung der Walze 24
notwendig um den Nullpunkt dos Fadenzwischenspelchers 21 zu finden, Daflir sind ein Richtungsgeber 34 und fir die
Nullpunkterkennung ein Referenzpunktgeber 35 erforderlich.

Bel Uberschreiten des Speicherbereiches kann die Steuerung durch dio Grenzwertgeber 36; 37 Uber die mit dem Mikrorechner 6
verbundene Leitung 38 stillgosetzt werden. Auch der Regelmotor 27 verfiigt iiber eine Haltebromse 39, die zur Aufrechterhaltung
der Fadenspannung beim Halt der Kettenwirkmaschine durch ein vom Mikrorechner 8 tiber dle Leitung 40 dem Elektromagnet 41
augefihrtes Signal in den Bromszustand versetzt wird. Um wihrend der Maschenbildung belm Ausbilden der Maschen
auftretende Fadenverbrauchsunterschiede auszugleicnen, ist ein Fadenspanner 42 tblicher Bauart vorhanden,

Die Auslenkung des Fadenspanners 42 wird gleichzeitiy zur Notausschaltung bel zu niedriger oder zu hoher Fadenspannung
genutzt, Zur Signalerzeugung werden (ibliche Initiatoren 43; 44 benutzt, die Gber die Leitung 46 mit dem Mikrorechnor 6
verbunden sind.

Aus den Uber die Eingabeeinhelt des Mikrorechners 6 in diesen eingegebenen Eingabewerten, den Fadenverbrauch pro Masche
und dem eingespeicherten Musterprogramm, betechnet er an Hand der Maschenreihenzahl die dazugehdrigen verschiedenen
Fadenverbréuche, ermittelt sich der Mikrorechnsr 6 rapportweise jewaeils den mit*leren Fadenverbrauch. Aus den Signalen der
Drehzshigeber 10; 16 und gegebenenfalls des WegniaB3systems 12 sowie den mittleren Fadenverbrauch pro Rapport, wird nach
elner fur die Regelung elgenen Gleichung der Drehzahisollwert filr den Regelmotor 2 des Kettbaums 1 errechnet und Uber den
Antriehsregler 6 eingestelit, Die Differenz, die sich aus der mittleren Fadenlieferung pro Rapport vom Kettbaumantrieb zu der
tatséichlich mustergem4B pro Reihe bundtigten Fadenlieferung ergibt, gleicht der Fadenzwischenspeicher 21 aus. Der vom
Mikrorechner 6 errechnete, hierzu benstigte Drehzahlsollwert, wird (iber den Ausgang 32 dem Antriebsregler 29 des
Stellmotors z7 zugeil'yrt. Drehzahlabweichunge zwischen diesem und dem vom Drehzahlgeber zugeflihrten Drehzahlistwert
werden durch die Regelcharakteristik des Antrlebsreglers 29 ausgeregelt. Die Drehbewegung dos Stellmotors 27 wird (iber das
Getriebe 26 und die Spindel 25 in eine lineare Bewegung (Pfeiirichtung) der Walze 24 umgewandoelt.

Deren zuriickgelegter ‘Weg und damit die tatstichliche Ist-Position der Walze 24 erkennt das WegmeBsystem 33. Die Soll-Position
errachnet der Mikrorechner 6 aus der Differenz des Wertes des momentanen mittleron Fadenverbrauchs und der
entsprechenden in den Mikrorechnr 6 singegebenen Fadenverbrauchs fir die jeweilige Maschenreihe und positioniert die
Walze 24 in der bereits vorstehend baschriebenen Art.
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