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(54) KONUSSCHARMASCHINE UND VERFAHREN ZUM BETRIEB EINER
KONUSSCHARMASCHINE
(567)  Die Erfindung betrifft eine Konusscharmaschine

(1) mit einer Schartrommel (2) und mit einem seitlich von
der Schartrommel (2) angeordneten Schértisch (3), der
ein Scharriet (5) zur Zufihrung von Faden tragt, wobei
die Schartrommel (2) und der Schartisch (3) relativ zu-
einander verlagerbar sind, und wobei die Konusschar-
maschine (1) einen Roboterarm (8) aufweist. Erfindungs-
gemal weistder Roboterarm (8) der Konusscharmaschi-
ne (1) mindestens ein Werkzeug zur Manipulation eines
Schéarbands auf. Die Erfindung betrifft auRerdem ein Ver-

fahren zum Betrieb einer Konusscharmaschine (1), mit
den Schritten Verlagerung einer Schartrommel (2) der
Konusscharmaschine (1) und eines Schartischs (3) der
Konusscharmaschine (1) relativ zueinander, bis sich der
Schartisch (3) gegenuberliegend zu einem Scharan-
fangsbereich (6) der Schartrommel (2) befindet, Aufnah-
me eines Scharbands von dem Schértisch (3) durch ei-
nen Roboterarm (8) der Konusscharmaschine (1) und
Fixierung des Scharbands an der Schartrommel (2) in
dem Scharanfangsbereich (6) durch den Roboterarm (8).

Fig. 1

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 3 751 033 A1 2

Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Konusscharmaschi-
ne mit einer Schartrommel und mit einem seitlich von der
Schartrommel angeordneten Schértisch, der ein Schar-
riet zur Zuflihrung von Faden tragt, wobei die Schartrom-
mel und der Schartisch relativ zueinander verlagerbar
sind, und wobei die Konusscharmaschine einen Robo-
terarm aufweist.

[0002] Mittels einer Konusscharmaschine lassen sich
aus einem Fadengatter kommende Einzelfaden neben-
einander aufscharen. Eine Gruppe von Faden wird der
Konusscharmaschine tber ein Scharriet zugefiihrt, das
auf einem Schartisch der Konusscharmaschine ange-
ordnet ist. Die Faden werden zu einem Schéarband zu-
sammengefasst, in dem die Faden nebeneinander an-
geordnet sind. Das Scharband wird bei einem Scharvor-
gang auf die Schartrommel aufgewickelt. Beidem Schar-
vorgangdrehtsich die Schartrommel. Der Schartisch und
die Schartrommel werden parallel zu einer Ladngsachse
der Schartrommel und relativ zueinander bewegt, so-
dass das Scharband langs entlang einer Mantelflache
der Schartrommel aufgewickelt wird. Die Schartrommel
weist zumindest abschnittsweise eine konusférmige
Form auf, sodass sich beim Scharvorgang benachbarte
Faden seitlich aneinander abstiitzen kdnnen. Nachdem
ein Scharband auf die Schartrommel aufgeschart wor-
den ist, kann seitlich davon mit dem Aufscharen eines
weiteren Scharband begonnen werden.

[0003] Zum Aufschéaren jedes Scharbands sind meh-
rere manuelle Arbeitsschritte erforderlich. Da auf die
Schartrommel eine Vielzahl von Scharbandern aufge-
schart werden, summieren sich diese Arbeitsschritte
schnell.

[0004] Die EP 2 169 098 A1 beschreibt eine Konus-
scharmaschine mit einem Roboterarm. Der Roboterarm
tragt eine Messeinrichtung, die es erlaubt, einen Schar-
bandwickel auszumessen, der sich bei dem Scharvor-
gang aufder Schartrommel bildet. Beim Scharen miissen
die Schartrommel und der Schértisch relativ zueinander
verlagert werden, wobei der aktuelle Umfang des Schar-
bandwickels berlicksichtigt werden muss. Mittels des
Roboterarms lasst sich eine Auenkontur des Schar-
bandwickels ausmessen, was eine verbesserte Steue-
rung dieses Vorgangs erlaubt. Dadurch verbessert sich
die Scharqualitat. Der Benutzer muss trotzdem viele Ar-
beitsschritte manuell vornehmen.

[0005] Der Erfindung liegt deshalb die Aufgabe zu
Grunde, eine Scharmaschine bereitzustellen, bei der
beim Scharvorgang weniger manuelle Eingriffe notwen-
dig sind.

[0006] Die Aufgabe wird geldst, indem eine Konus-
scharmaschine der eingangs beschriebenen Gattung
bereitgestellt wird, bei der der Roboterarm erfindungs-
gemal mindestens ein Werkzeug zur Manipulation eines
Schérbands aufweist. Unter einem Werkzeug zur Mani-
pulation eines Scharbands soll ein Werkzeug verstanden
werden, das mit dem Scharband physikalisch interagie-
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ren kann, also beispielsweise das Scharband ergreifen,
zerteilen oder auf sonstige Weise manipulieren kann.
[0007] Der Roboterarm ist somit ein industrieller Ma-
nipulator. Bei einem industriellen Manipulator handelt es
sich um einen Roboter, der eine Interaktion mit seiner
Umgebung ermdglicht. Der industrielle Manipulator kann
Arbeitsschritte GUbernehmen, die vormals durch mensch-
liche Bediener durchgefiihrt werden mussten. Es sind
weniger manuelle Eingriffe notwendig, wodurch der
Scharvorgang beschleunigt wird.

[0008] Es ist vorteilhaft, wenn der Roboterarm ein
Greifwerkzeug aufweist. Das Greifwerkzeug kann erfin-
dungsgemaR als eine Zange ausgebildet sein. Das Greif-
werkzeug kann aber erfindungsgemaf auch als eine hu-
manoide Roboterhand ausgestaltet sein. Es ist erfin-
dungsgemal ferner méglich, dass als Greifwerkzeug ei-
ne Ansaugeinrichtung verwendet wird, die einen oder
mehrere Faden ansaugen kann. Mit einem Greifwerk-
zeug lasst sich das Scharband ergreifen und an der
Schartrommel fixieren. Aus dem Stand der Technik ist
es bekannt, das Scharband an der Schartrommel mittels
einer Befestigungsvorrichtung festzulegen. So ist es er-
findungsgemafR moéglich, dass die Schartrommel Klemm-
bleche aufweist, in die das Scharband eingesteckt wer-
den kann. Alternativ ist es méglich, dass das Scharband
miteinem Klebestreifen versehen und auf die Schéartrom-
mel aufgeklebt wird. Auch dies kann mittels des Robo-
terarms erfolgen. Dariiber hinaus sind weitere Befesti-
gungsmoglichkeiten denkbar.

[0009] Esistbesonders vorteilhaft, wenn der Roboter-
arm ein Zerteilungswerkzeug aufweist. Der Roboterarm
weist bevorzugt ein kombiniertes Greif- und Zerteilungs-
werkzeug auf. Unter einem Zerteilungswerkzeug ist ein
Werkzeug zu verstehen, mit dem sich Materialien zertei-
len lassen. Es kann sich bei dem Zerteilungswerkzeug
erfindungsgemafn um ein Messer, eine Schere, eine Keil-
schneide, einen Laserschneider oder ein Zerteilungs-
werkzeug sonstiger Art handeln.

[0010] Es ist erfindungsgemal moglich, dass der Ro-
boterarm ein Knotwerkzeug aufweist. Mit einem Knot-
werkzeug lassen sich Faden miteinander verknoten. Es
isterfindungsgemafl moglich, dass der Roboterarm dazu
verwendet wird, um ein Ende des Scharbands zu ver-
knoten. Dariiber hinaus lassen sich zwei Fadenbander
miteinander verbinden. Beim Scharvorgang bieten sich
somit diverse vorteilhafte Anwendungsmaglichkeiten fir
das Knotwerkzeug.

[0011] GemaR einer besonderen Ausfiihrungsform
der Erfindung weist der Roboterarm zwei voneinander
beabstandete Greifwerkzeuge zur Fixierung des Schar-
bands und ein Zerteilungswerkzeug zur Zerteilung des
Scharbands auf. Das Zerteilungswerkzeug ist bevorzugt
zwischen den Greifwerkzeugen angeordnet. Der Robo-
terarm ist somit dazu in der Lage, das Schéarband beid-
seitig zu einer vorgesehenen Trennstelle zunachst zu
fixieren und anschlieRend zu zerteilen. Die Scharmaschi-
ne kann erfindungsgemaf mit einem zusatzlichen Ro-
boterarm ausgestattet sein, der dazu dient, das Schar-
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band in die voneinander beabstandeten Greifwerkzeuge
einzulegen. Gemal einer alternativen Ausfihrungsform
der Erfindung weist die Scharmaschine auf dem Schar-
tisch Mittel auf, die dazu dienen, das Scharband zu fixie-
ren. Der Roboterarm dient in diesem Fall nur dazu, das
Schérband zu zerteilen.

[0012] Die Konusscharmaschine weist vorzugsweise
eine seitlich von der Schartrommel angeordnete Platt-
form auf, auf der der Roboterarm aufsitzt, wobei die
Schéartrommel und die Plattform relativ zueinander ver-
lagerbar sind. Die Plattform kann erfindungsgeman auf
einer parallel zu einer Langsachse der Schartrommel
ausgerichteten Seitenschiene aufsitzen. Auf dieser kann
die Plattform parallel zu der Schartrommel verlagert wer-
den. Erfindungsgemal kann die Verlagerung mittels ei-
nes Antriebs erfolgen. Der Aktionsradius des Roboter-
arms ist letztlich durch dessen Lange beschrankt. Der
Roboterarm kann mittels der Plattform verlagert werden,
um einen zunachst nicht zuganglichen Oberflachenbe-
reich der Schartrommel in seinen Aktionsradius zu brin-
gen.

[0013] GemalR einer vorteilhaften Ausfiihrungsform
der Erfindung wird die Plattform durch den Schartisch
gebildet. Der Roboterarm wird somit stets mit dem Schar-
tisch mitbewegt. Da der Schartisch sich in der Regel dort
befindet, wo das Scharband manipuliert werden soll, ist
der Roboterarm bei dieser Ausfiihrungsform der Erfin-
dung optimal positioniert.

[0014] Der Roboterarm weist bevorzugt mehr als eine
Dreh- oder Schubachse auf. Der Roboterarm ist somit
besonders flexibel und kann seine Werkzeuge an unter-
schiedlichen Positionen im Bereich des Schartischs und
der Schartrommel einsetzen.

[0015] Die Erfindung betrifft dariiber hinaus ein Ver-
fahren zum Betrieb eines Konusscharmaschine, mit den
Schritten: Verlagerung einer Schartrommel der Konus-
scharmaschine und eines Schértischs der Konusschar-
maschine relativ zueinander, bis sich der Schartisch ge-
genuberliegend zu einem Scharanfangsbereich der
Schartrommel befindet, Aufnahme eines Schéarbands
von dem Schartisch durch einen Roboterarm der Konus-
scharmaschine und Fixierung des Scharbands an der
Schartrommel in dem Scharanfangsbereich durch den
Roboterarm.

[0016] Der Scharvorgang beginnt in dem Scharan-
fangsbereich. Die Scharmaschine nimmt zunachst das
auf dem Schartisch liegende Scharband auf. Darunter
ist zu verstehen, dass die Scharmaschine das Schér-
band beziehungsweise ein Ende des Scharbands er-
greift, ansaugt oder auf sonstige Weise an sich nimmt.
DerRoboterarm verbringtdas Scharband zur Schartrom-
mel und fixiert es an der Schartrommel in dem Scharan-
fangsbereich. Es istmdglich, dass in dem Scharanfangs-
bereich eine Klemmvorrichtung vorgesehen ist, in der
sich das Scharband einklemmen lasst. Der Roboterarm
steckt in diesem Fall ein Ende des Scharbands in die
Klemmvorrichtung ein. Es ist erfindungsgemaf ferner
moglich, dass der Roboterarm das Scharband an der
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Schartrommel mittels eines Klebestreifens fixiert. Ge-
maf einer weiteren erfindungsgemafien Variante des
Verfahrens knotet der Roboterarm das Scharband an der
Schartrommel an. Es ist aber auch denkbar, dass das
Scharband auf eine andere Weise an der Schartrommel
fixiert wird.

[0017] Das Verfahren ist vorzugsweise so ausgestal-
tet, dass der Roboterarm das Scharband mittels eines
Greifwerkzeugs aufnimmt und/oder an der Schartrom-
mel befestigt. Wie vorangehend ausgefiihrt sind aber
auch andere Varianten zur Aufnahme des Scharbands
erfindungsgeman denkbar.

[0018] Das Verfahren umfasst vorteilhafterweise au-
Rerdemdie folgenden Schritte: Scharen des Scharbands
auf die Schartrommel unter Rotation der Schartrommel
und Verlagerung der Schartrommel und des Schartischs
relativ zueinander, bis sich der Schartisch gegentberlie-
gend zu einem Schéarendbereich der Schartrommel be-
findet, manuelle oder maschinelle Zerteilung des Schar-
bands, sodass ein auf der Schartrommel durch das
Scharband gebildeter Scharbandwickel von einem zu-
gefiihrten Abschnitt des Scharbands abgetrennt wird,
und Fixierung eines Endes des Scharbandwickels an der
Schartrommel in dem Schéarendbereich durch den Ro-
boterarm.

[0019] Der Scharendbereich ist ein Bereich der Schar-
trommel, in dem der Scharvorgang abgeschlossen wird
und das Scharband an der Schartrommel fixiert wird. Bei
dem Scharvorgang wurde das Scharband auf die Schar-
trommel aufgewickelt und bildet nun einen auf der Schar-
trommel aufliegenden Scharbandwickel. Das Scharband
wird erfindungsgeman zerteilt, um den Scharbandwickel
vom Rest des Scharbands abzutrennen. Das Scharband
kann manuell durch Hilfspersonal, beispielsweise mittels
einer Schere, durchtrennt werden. Es ist aber auch még-
lich, dass das Scharband maschinell durchtrennt wird,
hierzu kann die Konusscharmaschine eine Trennvorrich-
tung aufweisen. Ein Ende des Scharbandwickels wird
anschlieRend durch den Roboterarm an der Schartrom-
mel fixiert, sodass es nicht lose herabhangt. Bevorzugt
wird dazu das Ende des Scharbandwickels an der Schar-
trommel mittels Klemmung befestigt. Dies kann dadurch
erfolgen, dass das Ende des Schéarbandwickels in den
Scharbandwickel selbst eingeklemmt wird.

[0020] Es ist besonders bevorzugt, wenn der Roboter-
arm das Ende des Schéarbandwickels an der Schéartrom-
mel fixiert, indem der Roboterarm das Ende des Schar-
bandwickels zwischen zwei Scharbandlagen des Schar-
bandwickels einklemmt. Dazu kann erfindungsgemaf
mindestens eine Scharbandlage durch den Roboterarm
angehoben oderbeiseite geschoben werdenund das En-
de des Scharbands in einen dabei entstehenden Spalt
im Scharbandwickel hineingeschoben werden. Es ist al-
ternativ moglich, dass das Ende des Scharbandwickels
auf andere Weise im oder am Scharbandwickel oder un-
mittelbar an der Schartrommel befestigt wird. Gemal ei-
ner weiteren erfindungsgemaflen Variante des Verfah-
rens wird das Ende des Scharbandwickels im Scharend-
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bereich in einer Klemmvorrichtung der Schartrommel fi-
xiert.

[0021] Es ist vorteilhaft, wenn der Roboterarm das
Schéarband zerteilt. Der Roboterarm kann das Scharband
erfindungsgeman mittels Scherschneiden, mittels einer
Laserstrahls oder auf sonstige Weise zerteilen. Es ist
erfindungsgemaR auch mdglich, dass der Zerteilungs-
schritt nicht durch den Roboterarm, sondern durch eine
Trennvorrichtung anderer Art durchgefihrt wird. So ist
es denkbar, dass auf dem Schartisch eine Trennvorrich-
tung angeordnet ist, die das Schéarband zerteilt.

[0022] Der Roboterarm fiihrt bevorzugt die folgenden
Schritte durch, um das Scharband zu zerteilen: Fixierung
des Scharbands beidseitig zu einer vorgesehenen
Trennlinie und Zerteilung des Scharbands entlang der
Trennlinie. Dies kann erfindungsgemafl so umgesetzt
werden, dass der Roboterarm das Scharband mit zwei
Greifwerkzeugen ergreift und zwischen diesen ein Zer-
teilungswerkzeug einsetzt, um das Scharband entlang
der Trennlinie zu zerteilen.

[0023] Bei der Durchfihrung des Verfahrens werden
vorzugsweise eine den Roboterarm tragende Plattform
der Konusscharmaschine und die Schartrommel relativ
zueinander bewegt, um einen Oberflachenbereich der
Schartrommel in einen Aktionsradius des Roboterarms
zu bringen. Bevorzugt werden die Plattform und die
Schartrommel relativ zueinander und parallel zu einer
Langsachse der Schartrommel bewegt. Durch die Rela-
tivbewegung wird gewahrleistet, dass der Roboterarm
anstehende Arbeitsschritte im Scharanfangsbereich
oder im Scharendbereich der Schartrommel vornehmen
kann. Es ist bevorzugt, wenn der Roboterarm gemein-
sam mit dem Schartisch bewegt wird. So ist es erfin-
dungsgemafl moglich, dass der Roboterarm auf dem
Schértisch aufsitzt, das heillt die obengenannte Platt-
formwird durch den Schartisch gebildet. Esistbesonders
bevorzugt, wenn bei der Durchfiihrung des erfindungs-
gemalen Verfahrens unabhangig von dem Schartisch
bewegt wird. In diesem Fall sitzt der Roboterarm nicht
auf dem Schartisch, sondern auf einer unabhangig von
dem Schartisch beweglichen Plattform auf.

[0024] Eine vorteilhafte Ausfliihrungsform der Erfin-
dung wird in den Zeichnungen dargestellt. Dabei zeigt:

Fig. 1 eine schematische Ansicht einer erfindungs-
gemalen Konusscharmaschine,

Fig. 2 eine schematische Ansicht eines Abschnitts
einer Schartrommel der Konusscharmaschine, an
dem ein Roboterarm der Konusscharmaschine ein
Scharband fixiert,

Fig. 3 eine schematische Ansicht eines Greif- und
Schneidwerkzeugs des Roboterarms und

Fig. 4 eine schematische Ansicht eines Abschnitts
eines Scharbandwickels, an dem der Roboterarm
ein Scharband fixiert.
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[0025] Fig. 1 zeigt eine schematische Ansicht einer er-
findungsgemafRen Konusscharmaschine 1. Die Konus-
scharmaschine 1 weist eine Schartrommel 2 und einen
Schartisch 3 auf. Die Schartrommel 2 kann motorisch in
Rotation versetzt werden, darliber hinaus kann sie par-
allel zu ihrer Langsachse verlagert werden. Der Schar-
tisch 3 ist auf einer Seitenschiene 4 gefiihrt und kann auf
dieser verlagert werden, wobei sich der Schéartisch 3 pa-
rallel zu der Langsachse der Schartrommel 2 bewegt.
Auf dem Schartisch 3 sitzt ein Schéarriet 5 auf, durch das
beispielsweise von einem Fadengatter kommende Fa-
den der Konusscharmaschine zugefiihrt und gebiindelt
werden. Die geblindelten Faden bilden gemeinsam ein
Scharband.

[0026] Umden Scharvorgangzu beginnen, werden zu-
nachstdie Schartrommel 2 und der Schéartisch 3 sorelativ
zueinander verlagert, dass sich der Schartisch 3 gegen-
Uberliegend zu einem Scharanfangsbereich 6 der Schar-
trommel 2 befindet. Das Scharband wird nun an der
Schartrommel 2in dem Scharanfangsbereich 6 befestigt.
[0027] Anschlielend wird die Schartrommel 2 in Ro-
tation versetzt. Die Schartrommel 2 und der Schartisch
3 werden relativ zueinander verlagert, bis sich der Schar-
tisch 3 gegentberliegend zu einem Scharendbereich 7
der Schartrommel 2 befindet. Das Scharband ist nun auf
die Schartrommel 2 in Langsrichtung aufgewickelt und
bildet einen Scharbandwickel auf der Schartrommel 2.
Der Scharbandwickel wird abgetrenntund einloses Ende
des Schéarbandwickels wird an der Schartrommel 2 in
dem Scharendbereich 7 befestigt. Der Vorgang wird
mehrmals wiederholt, sodass eine Vielzahl von Schar-
bandlagen auf die Schartrommel 2 aufgeschart werden.
[0028] ZurBenutzerunterstiitzung beim Scharvorgang
dient ein Roboterarm 8, der auf dem Schartisch 3 aufsitzt.
Die durch den Roboterarm 8 vorgenommenen Arbeits-
schritte werden nachfolgend erlautert.

[0029] Fig. 2 zeigt eine schematische Ansicht des
Scharanfangsbereichs 6 der Schartrommel 2 der Konus-
scharmaschine, an dem der Roboterarm 8 der Konus-
scharmaschine 1 ein Scharband 9 fixiert. Die Schartrom-
mel 2 weist mehrere Offnungen 10 auf, in denen Klemm-
vorrichtungen angeordnet sind. Der Roboterarm 8 er-
greift mittels eines Manipulatorkopfs 11 das auf dem vor-
liegend nicht dargestellten Schartisch liegende Schar-
band 9 und fixiert es mittels einer Klemmvorrichtung in
einer Offnung 10 der Schartrommel 2. Das Scharband 9
kann nun auf die Schartrommel 2 aufgeschart werden.
[0030] Fig. 3 zeigt eine schematische Ansicht des Ma-
nipulatorkopfs 11 des Roboterarms. Nach dem Aufscha-
ren des Scharbands 9 soll dieses zerteilt werden. An ei-
ner Fassung 12 des Manipulatorkopfs 11 sind zwei Greif-
werkzeuge 13 angeordnet, die jeweils zwei Greiffinger
aufweisen und voneinander beabstandet sind. Zwischen
den Greifwerkzeugen 13 ist ein Zerteilungswerkzeug 14
mit einer gekerbten Schneidkante angeordnet. Das Zer-
teilungswerkzeug 14 kann relativ zu der Fassung 12 mo-
torisch verlagert werden, um das durch die Greifwerk-
zeuge 13 fixierte Scharband 9 zu durchschneiden. Nach
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dem Durchschneiden soll ein dem Scharbandwickel zu-
gehdriges Ende des Scharbands 9 an der Schartrommel
fixiert werden. Dazu kann das Ende des Scharbands 9
zwischen zwei Scharbandlagen des Scharbandwickels
eingeklemmt wird.

[0031] Fig. 4 zeigt eine schematische Ansicht eines
Abschnitts des Scharbandwickels 15, wobei der Robo-
terarm 8 der Konusscharmaschine ein Ende des Schar-
bandwickels 15 in den Scharbandwickel 15 einklemmt.
Der Scharbandwickel 15 besteht aus mehreren Schar-
bandlagen 16, also Ubereinandergewickelten Schichten
des Scharbands 9, die aufdie Schartrommel aufgeschart
sind. Der Roboterarm 8 schiebt eine Scharbandlage 16
beiseite und ordnet ein Ende des Scharbandwickels 15
in einem dabei entstehenden Spalt 17 mittels seines Ma-
nipulatorkopfs 11 an. Der Manipulatorkopf 11 wird an-
schlieend aus dem Spalt 17 herausgezogen, sodass
sich der Spalt 17 schliet. Das Ende des Scharbandwi-
ckels 15 ist nun in dem Scharbandwickel 15 zwischen
benachbarten Schéarbandlagen 16 eingeklemmt. Der
Schérvorgang kann nun mit einem weiteren Abschnitt
des Scharbands 9 von neuem beginnen.

BEZUGSZEICHENLISTE

[0032]

1. Konusscharmaschine
2. Schartrommel

3. Schartisch

4. Seitenschiene

5. Scharriet

6. Schéranfangsbereich
7. Scharendbereich

8. Roboterarm

9. Scharband

10.  Offnung

11.  Manipulatorkopf

12. Fassung

13.  Greifwerkzeug

14.  Zerteilungswerkzeug
15.  Schéarbandwickel

16.  Scharbandlage

17.  Spalt

Patentanspriiche

1. Konusscharmaschine (1) miteiner Schartrommel (2)
und mit einem seitlich von der Schartrommel (2) an-
geordneten Schartisch (3), der ein Scharriet (5) zur
Zufuhrung von Faden tragt, wobei die Schartrommel
(2) und der Schartisch (3) relativ zueinander verla-
gerbar sind, und wobei die Konusscharmaschine (1)
einen Roboterarm (8) aufweist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Roboterarm (8) mindestens ein
Werkzeug zur Manipulation eines Schéarbands (9)
aufweist.
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2.

10.

Konusscharmaschine (1) nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass der Roboterarm (8)
ein Greifwerkzeug (13) aufweist.

Konusscharmaschine (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Roboterarm (8) ein Zerteilungswerkzeug
(14) aufweist.

Konusscharmaschine (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Roboterarm (8) ein Knotwerkzeug auf-
weist.

Konusscharmaschine (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Roboterarm (8) zwei voneinander beab-
standete Greifwerkzeuge (13) zur Fixierung des
Schérbands (9) und ein Zerteilungswerkzeug (14)
zur Zerteilung des Scharbands (9) aufweist.

Konusscharmaschine (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Konusscharmaschine (1) eine seitlich von
der Schartrommel (2) angeordnete Plattform auf-
weist, auf der der Roboterarm (8) aufsitzt, wobei die
Schéartrommel (2) und die Plattform relativ zueinan-
der verlagerbar sind.

Konusscharmaschine nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, dass die Plattform durch den
Schartisch (3) gebildet wird.

Konusscharmaschine (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Roboterarm (8) mehr als eine Dreh- oder
Schubachse aufweist.

Verfahren zum Betrieb einer Konusscharmaschine
(1), mit den Schritten:

- Verlagerung einer Schartrommel (2) der Ko-
nusscharmaschine (1) und eines Schartischs
(3) der Konusscharmaschine (1) relativ zuein-
ander, bis sich der Schartisch (3) gegentberlie-
gend zu einem Schéranfangsbereich (6) der
Schartrommel (2) befindet,

- Aufnahme eines Scharbands (9) von dem
Schartisch (3) durch einen Roboterarm (8) der
Konusscharmaschine (1) und

- Fixierung des Scharbands (9) an der Schar-
trommel (2) in dem Schéaranfangsbereich (6)
durch den Roboterarm (8).

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Roboterarm (8) das Scharband
(9) mittels eines Greifwerkzeugs (13) aufnimmt
und/oder an der Schartrommel (2) befestigt.
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Verfahren nach Anspruch 9 oder 10, gekennzeich-
net durch die zusatzlichen Schritte:

- Scharen des Scharbands (9) auf die Schar-
trommel (2) unter Rotation der Schartrommel (2)
und Verlagerung der Schartrommel (2) und des
Schartischs (3) relativ zueinander, bis sich der
Schartisch (3) gegeniiberliegend zu einem
Scharendbereich (7) der Schartrommel (2) be-
findet,

- manuelle oder maschinelle Zerteilung des
Scharbands (9), sodass ein auf der Schartrom-
mel (2) durch das Scharband (9) gebildeter
Scharbandwickel (15) von einem zugefiihrten
Abschnitt des Scharbands (9) abgetrennt wird,
und

- Fixierung eines Endes des Scharbandwickels
(15) an der Schartrommel (2) in dem Schéarend-
bereich (7) durch den Roboterarm (8).

Verfahren nach Anspruch 11, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Roboterarm (8) das Ende des
Scharbandwickels (15) an der Schartrommel (2) fi-
xiert,indem der Roboterarm (8) das Ende des Schar-
bandwickels (15) zwischen zwei Scharbandlagen
(16) des Scharbandwickels (15) einklemmt.

Verfahren nach Anspruch 11 oder 12, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Roboterarm (8) das Schar-
band (9) zerteilt.

Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Roboterarm (8) die folgenden
Schritte durchfihrt:

- Fixierung des Scharbands (9) beidseitig zu ei-
ner vorgesehenen Trennlinie,

- Zerteilung des Scharbands (9) entlang der
Trennlinie.

Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis 14, da-
durch gekennzeichnet, dass eine den Roboterarm
(8) tragende Plattform der Konusscharmaschine (1)
und die Schartrommel (2) relativ zueinander bewegt
werden, um einen Oberflachenbereich der Schar-
trommel (2) in einen Aktionsradius des Roboterarms
(8) zu bringen.

Gednderte Patentanspriiche gemiass Regel 137(2)
EPU.

Konusscharmaschine (1) miteiner Schartrommel (2)
und mit einem seitlich von der Schartrommel (2) an-
geordneten Schartisch (3), der ein Scharriet (5) zur
Zufuhrung von Faden tragt, wobei die Schartrommel
(2) und der Schartisch (3) relativ zueinander verla-
gerbar sind, wobei die Konusscharmaschine (1) ei-
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nen Roboterarm (8) aufweist, und wobei der Robo-
terarm (8) zur Fixierung des Scharbands (9) an der
Schéartrommel (2) eingerichtet ist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Roboterarm (8) mindestens ein
Werkzeug zur Manipulation eines Scharbands (9)
und mehr als eine Dreh- oder Schubachse aufweist.

Konusscharmaschine (1) nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass der Roboterarm (8)
ein Greifwerkzeug (13) aufweist.

Konusscharmaschine (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Roboterarm (8) ein Zerteilungswerkzeug
(14) aufweist.

Konusscharmaschine (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Roboterarm (8) ein Knotwerkzeug auf-
weist.

Konusscharmaschine (1) nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass der Roboterarm (8)
zwei voneinander beabstandete Greifwerkzeuge
(13) zur Fixierung des Scharbands (9) und ein Zer-
teilungswerkzeug (14) zur Zerteilung des Schar-
bands (9) aufweist.

Konusscharmaschine (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Konusscharmaschine (1) eine seitlich von
der Schartrommel (2) angeordnete Plattform auf-
weist, auf der der Roboterarm (8) aufsitzt, wobei die
Schéartrommel (2) und die Plattform relativ zueinan-
der verlagerbar sind.

Konusscharmaschine nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, dass die Plattform durch den
Schartisch (3) gebildet wird.

Verfahren zum Betrieb einer Konusscharmaschine
(1), mit den Schritten:

- Verlagerung einer Schartrommel (2) der Ko-
nusscharmaschine (1) und eines Schartischs
(3) der Konusscharmaschine (1) relativ zuein-
ander, bis sich der Schartisch (3) gegentberlie-
gend zu einem Schéranfangsbereich (6) der
Schartrommel (2) befindet,

- Aufnahme eines Scharbands (9) von dem
Schartisch (3) und

- Fixierung des Scharbands (9) an der Schar-
trommel (2) in dem Scharanfangsbereich (6)
durch einen Roboterarm (8) der Konusscharma-
schine (1), dadurch gekennzeichnet, dass die
Aufnahme des Schérbands (9) von dem Schar-
tisch (3) durch den Roboterarm (8) erfolgt, wobei
der Roboterarm (8) mindestens ein Werkzeug
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zur Manipulation eines Scharbands (9) und
mehr als eine Dreh- oder Schubachse aufweist.

Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Roboterarm (8) das Scharband
(9) mittels eines Greifwerkzeugs (13) aufnimmt
und/oder mittels eines Greifwerkzeugs an der Schar-
trommel (2) befestigt.

Verfahren nach Anspruch 8 oder 9, gekennzeichnet
durch die zusatzlichen Schritte:

- Scharen des Scharbands (9) auf die Schar-
trommel (2) unter Rotation der Schartrommel (2)
und Verlagerung der Schartrommel (2) und des
Schartischs (3) relativ zueinander, bis sich der
Schartisch (3) gegeniiberliegend zu einem
Scharendbereich (7) der Schartrommel (2) be-
findet,

- manuelle oder maschinelle Zerteilung des
Scharbands (9), sodass ein auf der Schartrom-
mel (2) durch das Scharband (9) gebildeter
Scharbandwickel (15) von einem zugefiihrten
Abschnitt des Scharbands (9) abgetrennt wird,
und

- Fixierung eines Endes des Scharbandwickels
(15) an der Schartrommel (2) in dem Scharend-
bereich (7) durch den Roboterarm (8).

Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Roboterarm (8) das Ende des
Scharbandwickels (15) an der Schartrommel (2) fi-
xiert,indem der Roboterarm (8) das Ende des Schar-
bandwickels (15) zwischen zwei Scharbandlagen
(16) des Scharbandwickels (15) einklemmt.

Verfahren nach Anspruch 10 oder 11, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Roboterarm (8) das Schar-
band (9) zerteilt.

Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Roboterarm (8) die folgenden
Schritte durchfihrt:

- Fixierung des Scharbands (9) beidseitig zu ei-
ner vorgesehenen Trennlinie,

- Zerteilung des Scharbands (9) entlang der
Trennlinie.

Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 13, da-
durch gekennzeichnet, dass eine den Roboterarm
(8) tragende Plattform der Konusscharmaschine (1)
und die Schartrommel (2) relativ zueinander bewegt
werden, um einen Oberflachenbereich der Schar-
trommel (2) in einen Aktionsradius des Roboterarms
(8) zu bringen.
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