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Verfahren zum Betrieb einer Ballenabtragmaschine mit einem Abtragorgan, bei dem mittels
wenigstens eines auf die Ballenoberfliche gerichteten Sensors das Héhenprofil einer Ballenreihe
ermittelt und zur Steuerung der Lage des Abtragorgans bei der nachfolgenden Ballenabtragung
herangezogen wird, dadurch gekennzelchnet, da das Empfangssignal des vorzugsweise
optischen, akustischen oder mit Radarwellen arbeitenden Sensors zur Gewinnung eines der
Ballenhérte entsprechenden Signals verarbeitet wird, und daB die Zustellung und ggf. auch die
Durchagrifft'efe des Abtragorganes entsprechend diesem Hértesignal gesteuertoder geregaltwird.
Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzelchnet, daB das Hértesignal aus den
Schwankungen, insbesondere aus den Amplitudenschwankungen der Sensorsignale ermittelt
wird.

Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzelchnet, daB das Hértesignal durch das Summieren
der mit positivem Vorzeichen versehenen Abweichungen des Sensorsignals vom Mittelwert
dieses Signals ermittelt wird.

. Verfahren nach Anspruch 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, daR das Sensorsignal abgetastet

wird, vorzugsweise mit einer Frequenz, die groRer ist als die doppelte Grundfrequenz des Signals.
Verfahren nach Anspruch 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, daR ein Sensor verwendet wird, der
2.B. periodisch gestartet wird und unmittelbar den momentanen MeBwert in digitalisierter Form
Aem Computer (ibergibt, der dieses in einem Array abgespeichert.

Varfahren nach einem der Anspriiche 2 bis 6, dadurch gekennzeichnet, da3 die Hérte getrennt fiir
jeden Ballen bzw. fiir jede Komponente der Ballenreihe ermittelt wird.

. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daf} das

Héhenprofil der Ballenreihe wihrend einer Leerfahrt des Abtragorganes oberhalb der Ballenreihe
ermittelt wird.

. Verfahran nach einem der - orhergehenden Anspriiche, bei dem Ballenreihen auf beiden Seiten

einer Ballenabtragmaschine angeordnet sind, dadurch gekennzeichnet, daR® das Hohenprofil der
einen Ballenreihe wihrend des Abtragens der anderen Ballenreihe ermittelt wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daf3 das
wahrend eines ersten Durchganges des Abtragorganes entlang einer Ballenreihe abgetastete
Héhenprofil in einen Computer eingelesen wird, welcher aufgrund dieses Hohenprofils und des
errechneten Harteprofils ein sich iber die Linge der Ballenreihe &nderndes Zustellprofil errechnet,
bei dem die Produktion unter Beriicksichtigung des erwiinschten Mischungsverhéltnisses der
Provenienzen der einzelnen Ballen annahernd an einem Maximum gehalten wird.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, daR der Computer programmiert wird, um
bei mehreren Durchgéingen bestrebt zu sein, alle Ballen entsprechend den jeweils gemessenen
Harten und dem erwiinschten Mischungsverhiltnis so abzutragen, da3 am Ende des Abtragens
die ganze Reihe ohne nennenswerte Ballenreste abgetragen ist.

Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, daR bei jedem Durchgang der Computer
stets eine Zustelltiefe bzw. ein Zustelltiefenprofil anstrebt, das immer mehr einer waagerechten
Linie angendhert wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis 11, dadurch gekennzeichnet, da das Abtregen der
Ballenreihe bereits bei dem ersten Durchgang bei gleichzeitigem Erfassen des Héhenprofils
erfolgt, wobei das Abtragorgan im ersten Durchgang konstant oder schrittweise der Ballenhdhe
nachgesteuert wird.

Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, da8 der Computer fiir nachfolgende
Durchgénge die optimalen Durchgangshéhenkurven ermittelt, um einerseits immer gine
annihernd maximale Produktion zu erreichen und andererseits im letzten Durchgang auf einer
minimalen Héhe angelangt zu sein.

Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis 13, dadurch gekennzeichnet, daR ein Soll-Wert fiir den
Flockenstrom der Abtragmaschine vorgebbar ist, daf3 der Ist-Wert des Flockenstromes aufgrund
der Zustelitiefe und des jeweiiigen Hartesignals ermittelt wird und die Zustelltiefe zur Einhaltung
des vorgegebenen bzw. eines maximalen Flockenstromes geregelt wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, da8 der Anfang
bzw. das Ende der Ballenreihe und ggf. das Vorhandensein und die Lange von Liicken zwischen
den Ballen der Reihe durch das Sensorsignal ermittelt wird.
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Verfahren nach einem der bisherigen Anspriiche, dadurch gekennzelchnet, daf’ ein dem Fahrweg
des Abtragorganes entlang der Ballenreithe proportionales Signal erzeugt und vom Computer bei
der Berachnung des Héhenprofils bzw. des Zustelltiefenprofils baw., des Harteprofils bericksichtigt
wird.

Verfahren zum Betrieb einer Ballenabtragmaschine mit einem Abtragorgan, bei dem mittels
wenigstens eines auf die Ballenoberfliiche gerichteten Sensors das Hohenprofil einer Ballenreihe
ermittelt und zur Steusrung der Lage des Abtragorganes bei der nachfolgenden Ballenabtragung
herangezogen wird, dadurch gekennzelchnet, daf3 flir die Ermittlung des Héhenprofils ein
AbstandsmeRsensor verwendet wird, inshesondere rin optischer, akustischer oder mit
Radarwellen arbeitender Sensor, der den Abstand i .vischen ihm und der Ballenoberfléche bzw.
dem Boden direkt mift,

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 16, dadurch gekennzeichnet, dafd bei der Abtragung
einer Ballenreihe das Abtragorgan im ersten Durchgang der Ballenoberfliche schrittweise
nachgefuhrtwird, daB im zwaiten Durchgang und evtl. auch im dritten Durchgang das Abtragorgan
auf eine konstante Hohe eingestellt wird, dessen Wert vom Computer so berechnet wird, daf}
einarseits eine maximale Abtragtiefe nicht (iberschritten wird, andererseits aber doch die
Produktion schon mdglichst hoch gehalten wird, und daR vorzugsweise spétestens beim vierten
Durchgang an die Ballengruppe ausnivelliert wird.

Vorrichtung zum Betrieb einer Ballenabtragmaschine mit einem Abtragorgan zum Abtragen
wenligstens einar Ballenreihe, mit einem die Hohe des Abtragorganaes steuaernden oder regelnden
Einrichtung und mit mindestens einem das Hohenprofil der Ballenreihe ermitteinden und auf die
Oberflidche der Ballenreihe gerichteten Sensor, dadurch gekennzeichnet, daf3 der bzw. jeder
Sensor ein AbstandsmefRsensor (30, 30.1, 30.2), insbesondere ein optischer, akustischer oder mit
Radarwellen arbeitender Sensor ist, der den Abstand zur Ballenoberfliche bzw. am Anfang und am
Ende der Ballenreihe oder bei Liicken innarhalb der Ballenreihe den Abstand zum Boden oder zu
einem Ballentrdger mifit.

Vorrichtung nach Anspruch 19, dadurch gekennzeichnet, dafd eine Einrichtung (22) vorgesehen ist,
die an den Abstandssignalen dos Abstandsmef3sensors (30, 30.1, 30.2) die Hérte der einzelnen
Ballen (43-47) im Bereich der Ballenoberflédche (32) ermittelt.

Vorrichtung nach Anspruch 20, dadurch gekennzeichnet, daf3 eine Einrichtung (22) vorgesehen ist,
welche die Zustellung des Abtragorganes (6) entsprechend der ermittelten Ballenhérte steuert.
Vorrichtung nach Anspruch 20 oder Anspruch 21, dadurch gekennzeichnet, da? eine Einrichtung
(22) vorgesehen ist, welche die Durchgrifftiefe des Abtragorganes entsprechend der ermittelten
Ballanhérte steuert.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche 19 bis 22, dadurch gekennzeichnet, daf3
der AbstandsmeRBsensor an dem das Abtragorgan (6) tragenden Ausleger (5) in Abtragrichtung
vor dem Abtragorgan angebracht ist.

Vorrichtung nach Anspruch 23, dadurch gekennzeichnet, da3 mehrere parallel zueinander
arbeitende Abstandsmefsensoren an dem das Abtragorgan (6) tragenden Ausleger (5) in
Abtragrichtung vor dem Abtragorgan angebracht ist.

Vorrichtung nach Ans*ruch 24, dadurch gekennzeichnet, da3 wenigstens ein weiterer
Abstandsmefsensor auf der Riickseite des das Abtragorgan (6) tragenden Auslegers (5)
angebracht ist.

Vorrichtung nach Anspruch 19, bei dem das Abtragorgan von einem fahrbaren und drehbaren
Turm getragen ist, der zur Abtragung von auf beiden Seiten des Fahrveges angeordneten
Ballenreihen vorgesehen ist, dadurch gekennzeichn 3t, dafl der Abstandsmefsensor (30.1) auf der
«\lem Abtragorgan entgegengesetzten Seite des Tu.imes angeordnet ist.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche 19-26, gekennzeichnet durch einen die
Léngsposition des Abtragorganes entlang der Ballenreihe ermitteinden WegmeRsensor, der am
Computer angeschlossen ist.

Hierzu 6 Seiten Zeichnungen

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrieb einer Ballenabtragmas:.hine mit einem Abtragorgan, bei dem
mittels wenigstens eines auf die Ballenoberfliche gerichteten Sensors das Hohenprofil einer Ballenreihe ermittelt und zur
Steuerung der Lage des Abtragorganes bei der nachfolgencen Ballenabtragung herangezogen wird, sowie eine Vorrichtung zur
Durchfiihrung dieses Verfahrens.

Ein Verfahren bzw. eine Vorrichtung dieser Artist bereitsin der DE-PS 3153 246 beschrieben. Bei der bekannten Vorrichtung sind
drei Sensoren in Form von optischen Naherungsschaltern auf dem das Abtragorgan tragenden Ausleger angebracht. Dieser
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wird von Hand Qber den ersten Ballen der Ballenreihe gefahren. Nach Bethtigung einer Starttaste sinkt der Ausleger ab, Sobald
der erste Sensor ein Signal abgibt, wird der momentane Z#hlerstand In einen Speicher Ubertragen. Gleiches passiert filr jeden
waeiteren Sensor. Wenn auch der letate Sensor sein Signal abgegeben hat, wird die Abwirtsbewegung gestoppt, der Turm mit
dem Ausleger setat sich it einer langsamen Geschwindigkeit in Bewegung entlang der Ballenreihe und der Ausleger wird auf
das MaB, das beim ersten entsprechenden Sensor ermittelt wurde, plus einem bestimmten Betrag nach oben gefahren, Ist or
dort angekommen, sinkt der Ausleger wieder ab, und die Héhenermittlung erfolgt wie oben.

Auf die beschriebene Weise erhiilt man eine Vielzahl von MeRwaerten, aus denen ein Mittelwert gebildet wird, der fir den
weiteren AbarbeitungsprozeB herangezogen wird. Dadurch, daB sich der Ausleger mit Abtragorgan bei der Durchfiihiung der
Messungen stindig auf und ab bewegt, geht relativ viel Zeit fir die einmalige Ermittlung des Héhenprofiles der Ballenreihe
verloren: Weiterhin beschreibt die Schrift nicht, wie man ausgehend vom Mittelwert die eigentliche Abtragung durchfiihrt, die
wohl wegen einer spteren Bewegung des Auslegers entlang der Ballenreihe erfolgt. Es wird vermutlich ausgahend vom
Mittelwert eine vorbestimmte Zustellung vorgegeben, d.h. der Ausleger mit Abtragorgan wird um einen vorbestimmten Betrag
unterhalb des Mittelwertes gesenkt und die Abtragung erfolgt mit dieser fest vorgegebenen Zustellung. Mit diesem ersten
Durchgang wird darauf abgezielt, die Ballenreihe auf eine gleichm#flige Héhe zu bringen, damit bei nachfolgenden Abtragungen
immer mit fest vorgegebenen Zustelitiefen gearbeitet werden kann, Dieses Verfahren beriicksichtigt nicht die unterschiedliche
Harte der unterschiedlichen Ballen bzw. der unterschiedlichen Komponenten der Ballenrsihe.

Die surop#ische Anmeldung 85115579 (Verdffentlichun 3snummer 193647?) der vorliegenden Anmelderin beschreibt ein
Verfahren zum Abtragen von Faserflocken von Textilfasurbalien, bei dem die Zustellung fiir jede Abtragbewegung entlang der
Ballenreihe entsprechend der Ballenhérte in den unterscuiedlichen Bereichen der Ballen gewahlt wird. Diese Ausfiihrung
beriicksichtigt die Tatsache, daB Ballen eine unterschiedliche Dichte, d. h. Hirte aufweisen und 2war so, da die Hérte im oberen
und untere Bereich der Ballen geringer ist als irn mittleren Bereich, so daB die Zustelitiefe im oberen und unteren Bereich groBer
sein darf als im mittleren Bereich. Auch diese Schrift beschreibt jedoch nicht die Ermittlung der Harte der Ballen. Dies ist in der
Praxis aber von gréBerer Bedeutung, zumindest dann, wenn man eine Ballenabtragmaschine stets an den oberen Grenzen der
Leistung betreiben m&chte, um hierdurch eine maximale Produktion wirtschaftlich zu erhalten. Man kann zwar mit
Erfahrungswerten filr die Hirte der einzelnen Ballen arbeiten, dies ist jedoch in vielen Fillen nicht sehr genau. Beispielsweise
wird hiiufig bei der Erstellung einer Ballenreihe aus Ballen verschiedener Provenienzen (Komponenten genannt) etwas von den
hdheren Ballen einer Komponente manuell abgenommen und auf niedrigere Ballen der gleichen Komponente gelegt. Hierdurch
wird die angenommaene Hérteverteilung bei den einzelnen Ballen verfilscht. Weiterhin kommen Ballen unterschiedlicher
Provenienzen per Definition aus unterschiedlichen Gebieten, sie werden daher mit unterschiedlichen Anlagen
zusammengepreflt und haben unterschiedliche Fasereigenschaften, so da die Hirteverteilung bei den Ballen der
unterschiedlichen Provenienzen auch unterschiedlich ausfilt.

Aufqgabe der vorliegenden Erfinduny ist es, das Verfahren bzw. die Vosrichtung der eingangs genannten Art so zu verbessern,
dafl man insgesamt wirtschaftlicher arbeiten kann, und zwar unter Beriicksichtigung der Hérte der einzelnen Ballen bzw.
Komponenten der Ballenreihe, wobei diese Hérte vorzugsweise bereits wihrend der Ermittlung des Hdhenprofils gleichzeitig
ermittelt werden soll.

Zur L8sung dieser Aufgabe wird erfindungsgemaR vorgesehen, dal das Empfangssignal des vorzugsweise optischen,
akustischen oder mit Radarwellen arbeitenden Sensors zur Gewinnung eines der Ballenh#rte entsprechenden Signals
verarbeitet wird, und daB die Zustellung und ggf. auch die Durchgrifftiefe des Abtragorganes entsprechend diesem Hirtesignal
gesteuert oder geregelt wird.

Anstatt einen Ndherungssensor zu verwenden, wird somit arfindungsgemiB mit einem MeBsensor gearbeitet, der ebenfalls auf
dem Ausleger oder dem den Ausleger tragenden Turm angebrachtistund bei der Hshenabtastung in einer gleichmigligen Hohe
iber die Ballenreihe bewegt wird. Die so entstehenden Signale werden dann erfindungsgemaB auch zur Ermittlung der
Ballenhérte in dem unmittelbar unterhalb des MeBsensors gelegenen Oberflichenbereich ausgewertet, wobei dann die
Zustellung unter Verwendung dieser relativ genauen information auch genau ermittelt werden kann, im Hinblick auf den
Waunsch, eine maglichst hohe Produktion zu erreichen bzw. aufrechtzuerhalten. Nicht nur die Zustellung, d.h. der Betrag, um den
das gesamte Abtragorgan nach unten bewegt wird fiir das nichste Abarbeiten der Ballenreihe, sondern auch die Durchgrifftiefe
des Abtragorganes, d.h. der Betrag, um den sich die Arbeitselemente, beispielsweise Z&hne des Abtragorganes durch den
zugeordneten Rost hindurcherstrecken, héngt von der Hérte des jeweils abzutragenden Ballens ab, so daB es die vorliegende
Erfindung erméglicht, sowohl die Zus «:!lung als auch die Durchgrifftiefe jewsils optimal der jeweiligen Ballenh&rte anzupassen.
£s bestehen verschiedene Mdglichieiien, das Sensorsignal zu einem Hértesignal zu verarbeiten, Wenn die Hérte der
Oberflachenksreiche der Ballen hoch :st, 8o ist die wieder aufgefangene Schalleneigiedichte gréRer als wenn es sich um eine
weichere Ballenoberfldche handeln wirde. Die Hérte des Oberfléchenbereiches | i3t sich somit aus der Amplitude des
Empfangssignals herleiten, wobei die Abnahme der Amplitude mit zunehmendew Abstand zwischen dem MeBsensor und der
Ballenoberfldche beriicksichtigt werdc n muB,

ErfindungsgemaB wird das Hartesignal aber vorzugsweise aus den Schwankungen, insbesondere aus den
Amplitudenschwankungen der Sensorsignale ermittelt. Dies kann beispielsweise dadurch erfolgen, daB das Hértesignal durch
das Summieren der mit positiven Vorzeichen versehenen Abweichungen des Sensorsignals vom Mittelwert dieses Signals
ermittelt wird. Auch sind allgemeine verwendbare mathematische Algorithmen bekannt, die es ermdglichen, die mittleren
Amplitudenschwankungen der Sensorsignale aus diesen Signalen zu gewinnen, wobei das Sensorsignal mit einer Haufigkeit
héher als die Grundfrequenz des Signals, d.h. der Grundfrequenz der schwankenden oder Sensorsignale abgetastet wird.
Wenigstens bei Verwendung eines AbstandsmeRsensors auf Ultraschallbasis wird die Ballenoberfléche an verschiedenen
nacheinanderfolgenden Punkten abgetastet. Dies ist erforderlich, weil der zeitliche Abstand zwischen aufeinanderfolgenden
Messungen ausreichend lang gewéhit werden muB3, um die Laufzeit des Ultraschallsignals und die Laufzeit der elektronischen
Signale zu bericksichtigen. Auch muf ein gewisser Sicherheitsabstand zwischen aufeinanderfolgenden Messungen gegeben
sein, damit die Ultraschallschwingungen der einen Messung abklingen kdnnen bevor die néchste Messung vorgenommen wird.
Betrachtet man die Baumwolloberflaiche modellhaft als Sinus, so miiBte, um die Oberfidche rekonstruieren zu kénnen, hiufiger
als alle 1cm ein MeRwert aufgenommen werden.
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In der Praxis geniigt es aber, anhand einiger weniger Messungen schon eine Aussage tiber die Oberflichenbeschaffenheit 2u
erhalten (aus Grlinden dur statistischen Verteilung und des angewendeten MeRverfahrens).

Man geht vorzugsweise entsprechend dem Anspruch 6 vor.

Die Héirte kann getrennt filr jeden Ballen oder filr jsde Komponente der Ballenreihe ermittelt werden, Somit kann man bei dem
nachfolgenden Abarbeiten der Ballen filr jeden Ballen baw. fir jede Komponente eine unterschiadliche Zustelitiefe baw.
Durchgrifftiefe whhlen, Das Umiegen von Tellen des einen Ballens auf andere Ballen fuhrt hier zu keiner besonderen Stérung des
Arbeitsverfahrens, da die Harte der Ballenoberfliche Immer aktuell gemessen wird. Im waiteren Gegensatz zu dem eingangs
genannten Verfahren gemdr, DE-PS 3163248kann erfindungsgem4B bei jedem Durchgang sowah! das Hdhenprofil als auch das
Hirteprofil ermittelt werder.

Es basteht grundsétalich die Mdglichkeit, das Hdhenprofil der Ballenreihe wihrond ciner Leerfahrt des Abtragorganes oberhalb
der Ballanreihe zu ermitteln. Dieses Verfahren ist weniger aufwendig als beim Stand der Technik, da stéindige Auf- und
Abbawegungen des Auslegers nicht erforderlich sind, wodurch Steuerungsaufwand und Zeit gespart werden kann.

Bel Ballenabtragsmaschinen, bel denen Ballenreihen auf beiden Seiten der Ballenabtragmaschine angeordnet sind, besteht
auch die Méglichkeit, das Héhenprofil und das Hirteprofil der einen Ballenreihe wihrend des Abtragens der anderen Ballenreihe
2u ermitteln,

Bei diesem Verfahren wird das wihrend eines ersten Durchganges des Abtragorganes entlang einer Ballenreihe abgetastete
Hahenprofil vorzugswaise In einen Computer eingelesen, welcher aufgrund dieses Hdhenprofils und des errechneten
Hérteprofils ain sich tiber die Lénge der Ballenreihe dnderndes Zustellprofil errechnet, bei dem die Produktion unter
Berilcksichtigung des erwiinschten Mischungsverhiltnisses der Provenienzen der einzelnen Ballen annéhernd an einem
Maximum gehalten wird.

Der Computer ist so programmiert, daf er bestrebt ist, bei mehreren Durchgéngen alle Ballen entsprechend den jewaeils
gemessenen Harten und dem erwiinschten Mischungsverhiitnis so abzutragen, daB8 am Ende des Tages die ganze Reihe ohne
nennenswerte Ballenreste abostragen ist. Ein derartiges Verfahren erleichtert die nachfolgende Aufstellung einer nauen
Ballenreihe und versinfe .t das nachfolgende Abtragen der neuen Ballenreihe; dadurch lassen sich unnétige Héhen- und
Hartebeschréinkungen der neuen Ballenreihe vermeiden.

Der Computer arbeltet so, daB er bei jedem Durchgang stets eine Zustelitiefe baw. ein Zustelitiefenprofil anstrebt, das immer
waeiter einer waagerechten Linie angendhert wird. Um dies zu erreichen, miissen natiirlich gewisse kleine EinbuBen bei der
Produktion akzeptiert werden. Diese sind jedoch insgesamt geringer als die EinbuRen, die ohne das erfindungsgemifie
Verfahren eintreten.

Eine weltere Steigerung der Ausnutzung der Ballenabtragmaschine 188t sich dadurch erreichen, daB das Abtragen der
Ballenreihe bereits bei dem ersten Durchgang bei gleichzeitigem Erfassen des Hohenprofils erfolgt, wobei das Abtragorgan im
ersten Durchgang konstant der Ballenh&he nachgesteuert wird.

Die Ermittlung der Hhe der Ballen gleichzeitig mit dem Ablésen von Faserflocken aus der Ballenoberfliéche ist zwar fiir sich aus
der DE-PS 3335793 bekannt. Zu diesem Zweck werden jedoch dort zwei Sensoren verwendet, welche in unterschiedlichen
Héhen und parallel zur Oberfléche der Ballenreihe angeordnet sind. Diese Sensoren ermdglichen weder eine sehr genaue
Bestimmung des Héhenprofils der Faserballen noch eine Ermitdung der Hirte der Ballen.

Durch das Abtragen der Ballenreihe bereits beim ersten Durchgang entfalit die Leerzeit fiir sine Abtastung des Héhenprofils ohne
gleichzeitige Abtragung von Faserflocken, Obwohl beim ersten Durchgang das Abtragorgan konstant der Ballenhéhe
nachgesteuert wird, um zu vermeiden, daB plétzliche Hohenstufen zu einer Uberbelastung der Abtragmaschine fiihren, gelingt
es, unter Beriicksichtigung des mit diesem ersten Durchgang ermittelten Héhenprofils und des entsprechenden Harteprofils fir
nachfolgende Durchgiinge optimale Durchgangshdhenkurvenzu ermitteln, um einerseits eine annéhernd maximale Produktion
2u erreichen und andererssits im letzten Durchgang auf einer minimalen Hohe angelangt zu sein.

Um den Soll-Wert fir den Flockenstrom der Abtragmaschine vorzugeben und einzuhalten, was zugleich ein genaues MaB fiir die
Produktion der Ballenabtragmaschine darstellt, wird vorzugsweise erfindungsgemiB so vorgegangen, dafd der Ist-Wert des
Flockenstromes aufgrund der Zustelitiefe und des jeweiligen Hértesignals ermittelt und die Zustelltiefe zur Einhaltung des
vorgegebenen bzw. eines maximalen Flockenstromes geregelt wird. Bei diesem Verfahren entspricht der Ist-Wert des
Flockenstromes dem Produkt der Zustelitiefe mit dem Hartesignal, wobei natiirlich geometrische Konstanten, wie die Breite der
Ballenreihe und die Bewegungsgeschwindigkeit der Ballenabtragmaschine entlang der Ballenreihe beriicksichtigt werden
missen.

Dadurch, dat man mittels der Erfindung die Zustelltiefe entsprechend der jeweils vorhandenen Ballenhérte wihit, wird die
Genauigkeit der aus den verschiedenen Komponenten entstehenden Fasermischung verbessert, insbesondere in solchen
Spinnereien, bei denen die Mischungsverhiiltnisse in erster Linie durch die Arbeit der Ballenabtragmaschine bestimmt ist.

Das erfindungsgemaRe Verfahren bietet auch die Mdglichkeit, den Anfang bzw. das Ende der Ballenreihe und ggf. das
Vorhandensein und die Linge von Liicken zwischen den Ballen der Reihe durch das Sensorsignal zu ermitteln. Am Anfang und
am Ende einer Ballenreihe baw. in Liicken wird némlich das Sensarsignal vom Boden bzw. vom Ballentréger reflektiert, der bzw.
die einen bekannten Abstand vom MeRsensor aufweisen und somit durch das Sensorsignal ohing weiteres erkannt werden
kénnen. Weiterhin stellen der Boden bzw. ein Ballentréger im Vergleich zu den Ballen sehr harte Gegenstiinde dar, so dafl in
diesem Bereich die Amplitudenschwankungen des Sensorsignals gering sind, wodurch das Vorhandensein des Bodens bzw. des
Ballentriigars und auch die senkrechten Ballengrenzen aus dem Sensorsignal ermittelt werden kénnen.

Wenigstens bei akustischen MeBsensoren filhrt auch ein sehr harter Gegenstand wie beispielsweise der Boden oder ein
Ballentréger zu einem doppelten Signal, da das vom MeRsensor ausgestrahlte akustische Signal mit verhéltnismRig kleinen
Verlusten am Boden bzw. am Triger reflektiert, am MeBsensor oder am Ausleger erneut reflektiert und anschlieBend nach
nochmaliger Reflexion am Boden wiedervom MeRsensor empfangen wird. Das doppelte Signal, d.h. das Empfangssignal nach
der ersten Reflexion und das Empfangssignal nach der zweiten Reflexion am Boden stellt ein besonderes Kennzeichen fiir den
Boden bzw. Ballentréger dar.

Um das Héhenprofil baw. das Harteprofil in Einklang mit der Lage des Abtragorganes entlang der Ballenreihe zu Lringen,
zeichnet sich das erfindungsgemaBe Verfahren vorzugsweise so aus, daR ein dem Fahrweg des Abtragorganes entlang der
Ballenreihe proportionales Signal erzeugtund vom Computer bei der Berechnung des hohen Profils bzw. des Zustelltiefenprofils
bzw. des Harteprofils beriicksichtigt wird.
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Das entsprechende, dam Fahrwag des Abtragorganes proportionale Signal kann im Falle aines formschltissigen Antriebes des
Turmaes entlang der Ballenrelhe, beispielsweise mittels Ketten und Kettenrtidern, vom Antrieb selbst erzeugt werden. Bei
Ballenabtragmaschinen, die auf Ridern laufen, wo Schlupf zu befiirchten ist, kbnnen die erforderlichen Signale durch eine der
zahlreichen bekannten Fahrwegermittlungselnrichtungen zuverldssig festgestelit werden, beispielswaise mittels einer
Lochschiene, deren Lécher in einem Nennabstand zueinander stehen, die durch das Vorbeifahren einer auf dem Turm
montierten Lichtschranke oder eines auf dem Turm montierten induktiven Néherungsschalters ermittelt werden, wubei das
Signal der Lichtschranke ein Pulssignal darstellt, dessen einzelne Impulse dem Fahrweg proportional sind. Auch kénnen hier
ohne weiteres andere bekannte Fahrwegmefleinrichtungen, beisplelsweise Magnetstreifen und LinearmeBeinrichtungen
benutzt werden, wie sie bei den Fihrungen von Werkzeugmaschinen verwendet warden.

Besondere Vorrichtungen zur Durchfiihrung des erfindungsgeméBen Verfahrens sind den Unteranspriichen zu entnehmen.
Die Erfindung wird nachfolgend niher erliiutert anhand eines Ausfilhrungsbeispiels und unter Bezugnahme auf die Zeichnung,
in welcher zeigt

Fig.1: eine Endansicht einer Ballenabtragungsmaschine am Anfang einer Ballenreihe,

Fig. 2: eina Seitenansicht an der Ballenreihe der Fig. 1im Bereich der erfindungsgeméfen Ballenabtragmaschine,

Fig.3: eine Draufsicht auf die Ballenabtragmaschine der Fig. 1,

Fig.4A: einegraphische Darstellung eines Sensorsignals bei der Abtastung des Hohenprofils der Ballenreihe der Fig. 2,
Fig.4B: dasausdem Sensorsignal der Fig. 4 A gewonnene Hohenprofil,

Fig.4C: dasausdem Sensorsignal der Fig. 4A gewonnene Hérteprofil,

Fig.4D: das aus dem Harteprofil der Fig.4C ermittelte Zustellungsprofil,

Fig.4E: dasausdem Harteprofil der Fig. 4C ermittelte Durchgrifftiefenprofil,

Fig.5: ein stark schematisiertes Blockdiagramm zur Erliuterung der Signalauswertung bel einer Ballenabtragungsmaschine

gem#BFig. 1,
Fig.6: eine schematische Darstellung der sukzessiven Abtragung der Ballenreihe der Fig. 2, und
Fig.7: eine schematische Darstellung eines alternativen Verfahrens zur sukzessiven Abtragung einer Ballenreihe.

Wievor allem in Fig. 1 gezeigt, umfaBt eine Maschine 1 zum Abtragen von Faserflocken ein Abtragorgan 2, ein Maschinengestell
3 und einen Flockentransport 4.

Das Abtragorgan 2 selbst umfafit einen Ausleger baw. eine Gehdusekonstruktion 5, in welcher eine rotierende Abtragwalze 6
antreibbar gelagertist. Durch diese Geh#usekonstruktion 6 werden im weiteren die durch die Abtragwalze 6 von den Faserballen
7 abgetragenen Faserflocken aufgenommen und iiber nicht gezeigte Wege weiter in den Flockentransport 4 geférdert.

Die Gehausekonstruktion 5 ist mittels drehbar daran befestigter und in Fihrungsschienen 8 des Maschinengestells 3 gefiihrter
Rollen 9 in Pfeilrichtung A auf- und abbewegbar. In der Figur ist jedoch nur das eine Rollenpaar und nur die eine Schiene 8
gezeigt; die auf der Gegenseite in der gleichen Art vorgesehenen Rollen und vorgesehenen Schiene sind nicht sichtbar.

Im weiteren weist die Geh#usekonstruktion 5 einen Mitnehmer 10 auf, welcher mit einer Kette 11 eines Kettentriebes 12 fest
verbunden ist.

Der Kettentrieb 12 umfaBt im weiteren ein oberes, drehbar gelagertes Kettenrad 13 fiir die Umlenkung der Kette 11 und ein
unteres Kettenrad 14 fiir den Antrieb dieser Kette 11. Das untere Kettenrad 14 ist dabei drehfest auf einer Antriebswelle 15 eines
Getriebes 16 aufgezogen. Als Leistungsquelle fir das Getriebe dient ein damit verbundener Elektromotor 17, walcher als
Stopmotor ausgebildet ist.

Dar Kettentrieb 12, das Getriebe 16 und der Elektromotor 17 werden als Ganzes als Hubvorrichtung bezeichnet,

Aufdem inFig.1 oberen Wellenende 18 des Motors 17 istein Zahnrad 19 drehfest aufgesetzt, welches als Zéhlrad zusammen mit
einem Initiator 20 als Impulsgeber funktioniert, dessen Impulse tiber eine Leitung 21 einem Mikroprozessor 22 zugefiihrt werden.
DerInitiator 20 ist handelsiiblich und gibt bei jedem vorbeigehenden Zahn des Zahnrades 19 cine: iImpuls ab. Der Initiator 20 ist
ortsfest vorgesehen.

Zur Abtastung der oberen und unteren Endposition des Abtragorganes istam Maschinengestell 3 ein oberer Endschalter 23 und
ein unterer Endschalter 24 vorgesehen.

Der obere Endschalter 23 wird von einer oberen Fliche 25 und der untere Endschalter 24 von einer unteren Fléche 26 des
Mitnehmers 10 betétigt. Dabei gibt der obere Endschalter 23 seinen Impuls {iber eine Leitung 27 und der untere Endschalter 24
{iber eine Leitung 28 in den Mikroprozessor 22 ein.

Auf der vorderen Seite, d.h. in Fig.2 rechten Seite des Auslegers ist ein Abstandsmefsensor 30 angebracht. Dieser besteht aus
miteinander kombinierten Sender/Empfangereinheiten und funktioniert im vorliegenden Beispiel auf Ultraschallbasis. Bei
diesem AbstandsmeBsensor kann es sich beispielsweise um sinen Sensor der Firma Siemens Typ Sonar/Bero 3RG6044/3
MMOO handeln. Es kann aber auch ohne weiteres ein Sensor sein, der mit einem anderen MeBprinzip arbeitet, beispielsweise
ein optischer Sensor oder ein Sensar, der mit Radarwellen arbeitet. Der MeBstrahl 31 ist auf die Obarflache 32 der Ballenreihe 7,
d.h. senkrecht dazu gerichtet, wobei der MeBstrahl einen 15 bis 20cm breiten Streifen der Oberfléche erfaft, der, wie in Fig.3
dargestellt, etwa in der Mitte der Ballenreihe angeordnet ist. Es kdnnen aber auch mehrere AbstandsmeRsensoren vorgesehen
sein, die unterschiedliche Streifenbereiche der Oberfliche erfassen sollen. Aus den Signalen von mehreren Sensoren kdnnen
gaf. Mittelwerte fir die Ballenhéhe und -hirte erzeugt werden, Das im Empféngerteil des Abstandsmeflsensors erzeugte
Abstandssignal wird iber eine Leitung 33 dem Mikroprozessor 22 zugefithrt.

Eine weitere Leitung 34 verbindet den Elektromotor 17 mit dem Mikroprozessor 22.

Das Maschinengestell 3 ist mittels daran befestigter und antreibbarer Réider 35 auf Schienen 36, welche auf dem Spinnereiboden
37 befestigt sind, der Faserballenreihe 7 entlang {nicht gezeigt) und iiber den Flockentransport 4 hinweg fahrbar angeordnet. Da
es sich oei den Radern 35 um nicht schiupffrei arbeitende Elemente handelt, ist in diesem Beispiel eine besondere Einrichtung
vorgesehen, um die genaue Langsposition des Turmes 3 entlang der Ballenreihe 7 zu ermitteln. Es handelt sich hier um die
Lichtschranke 38, walche aus Sender- und Empfingerteilen besteht, die auf entgegengesetate Seiten an einer Lochschiene 39
angeordnet sind. Die Lochschiene 39 weist mehrere Locher mit gleichem Abstand voneinander auf, wobei die Lichtschranke
beim Passieren jedes Lochs sines Signalpuls abgibt, welcher iiber die Leitung 41 dem Mikroprozessor 22 zugefihrt wird. Aus
diesen Signalen, sowie aus Signalen, welche die Fahrrichtung des Turmes entlang der Ballenreihe ansprechen, welche
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beispielsweise am Antriebsmotor flr die Lingshewegung abgenommen werden kénnen, ist der Mikroprozassor 22 in der Lage,
die genaue Position des Turmes entlang der Ballenreihe zu ermitteln.

Unterhalb des Auslegers 6 befindet sich weiterhin ein Rost 40 mit einzelnen sich zwischen den einzelnen gezahnten Rédern 41
des Abtragorganes 6 befindlichen Roststéiben 42, Solche Roststibe sind bestens bekannt und beispielsweise in den deutschen
Patentanmeldungen P 3820427.4 und P 3827617.1 der Anmaldarin beschrieben.

Wie aus [ig. 2 ersichtlich, umfaBt die Ballenrethe im vorliegenden Beispiel fiinf Ballen 43 bis 47, welche unterschiedliche Hohen
aufweisen, wobei rein beispielsweise der htchste Ballen 47 auf der rechten Seite der Fig.2 und der niedrigste Ballen 43 auf der
linken Seite der Fig.2 angeordnet ist. Die Ballen 44 und 45 sind gleich hoch und etwas hoher als der Ballen 43 und der Ballen 46
waist eine Hohe auf, welche zwischen denen der Ballen 47 und 47 liegt. Im {ibrigen ist 2wecks dieser Darstellung einer Liicke 48
awischen den Ballen 45 und 46 gezelgt, so daf senkrechte Ballengrenzen 49 bis 52 am Anfang der Ballenreihe, an beiden Seiten
der Liicke 48 baw., am Ende der Ballenreihe 7 vorgesehen sind.

Fig.3 zelgt, daB eine &hnliche Ballenreihe auf der anderen Seite der Ballenabtragmaschine angeordnet sein kann, sofern es sich
bei dem Turm 3 um einen drehbaren Turm handelt, der auch auf der z2weiten Seite der Ballenroilie arbeiten kann.

Mit dem Bezugszeichen 30.1 wird hier auBerdem klargemacht, daB ein Hohensensor auch auf der dem Ausleger §
entgegengesetzten Seite des Turms angeordnet sein kann, so daB wihrend der Abtragung von Faserflocken von der in Fig.3
unteren Reihe mit dem Sensor 30.1 das Hohenprofil und auch das Hirteprofil der Ballen der rechtan Reihe zeitsparend ermittelt
werden kann.

Fig. 4A zeigt das AbstandsmeBsignal des MeBsensors 30 (bzw. 30.1) bei einem MeBdurchgang oberhalb der Reihe der
aufgesteliten Ballen. Der MeRsensor 30 ermittelt den Abstand zur gegeniiberliegenden Fliiche durch Messungen der Laufzeiten
von Ultraschaliwellen von ihm 2u der gegeniiberliegenden Fliiche {Boden 37 oder Ballenoberfliche 32) und zuriick. Bei diesem
Meflvorgang befindet sich der Ausleger mit Sensor 30 in diesem Belspiel in einer konstanten Héhe H oberhalb des Bodens 37,
und das Ausgangssignal des AbstandsmeRsensorsistvon dieser Hohe H subtrahient, so daR das schwankende Signal der Fig. 4A
schiieBlich die Hhe der Ballenoberfldche oberhalb des Bodens darstelit. Es ist aber nicht unbedingt notwsndig, daf der
MefBvargang bei konstanter Hdhe des Auslegers oberhalb des Bodens durchgefiihrt wird, da die Hohe des Auslegers fiir sich
aufgrund des Signalgebers 20 bekannt ist, so daB auch bei sich #ndernder Hohe dus Auslegers die H5hen der Ballen oberhalb des
Bodens 37 stets vom Computer 22 aus den AbstandsmeBsignalen ermittelt werden kénnen. Mit anderen Worten kann der Sensor
30 ohne weiteres wihrend der Ballenabtragung das Héhenprofil der abzutragenden Ballen ermitteln. Mit 30.2 wird ein weiterer
Sensor entsprechend dem Sensor 30 gekennzeichnet, der das Héhenprofil nach der Abtragung messen kann.

Fig. 4 Aistim gleichen MaBstab gezeichnet wie die Fig. 2, damit die Zuordnung zwischen den einzelnen Ballen und der Amplitude
des Ausgangssignals des AbstandsmefRsensors 30 (bzw. 30.1, 30.2) klar ersichtlich ist.

Zunichst befindet sich auf der linken Seite der Fig.4 A der AbstandsmeRsensor bei der Hohe H oberhalb des Bodens, und das
eigentliche Ausgangssignal des MeBsensors gibt die Hohe H an. Das Ausgangssignal wird jedoch von der Hohe H subtrahiert,
daher fangtdas so korrigierte Ausgangssignal des Sensors 30im Bereich 53 bei 0 an (H — H = 0). Dader Boden 37 als schallhart
zu bezeichnen ist und daher einen héheren Anteil des auf ihm auftreffenden Strahles zuriickreflektiert, erfolgt eine sichere
Abstandsmessung, und das MeRsignal und daher auch das korrigierte MeRsignal weist im Bereich 53 keine oder nur sehr kleine
Schwankungen auf. Bei 49.1 erreicht nun der Strah! des Sensors 32 die senkrechte Ballengrenze 49, wodurch der Abstand
zwischen dem Sensor 32 und der reflektierenden Oberfliche, hier die Oberfliche des Ballens 43 plotzlich verkiirzt ist und die
Amplitude des Signals insgesamt ansteigt. Da die Oberfliche 43.1 des Ballens 43 schallweich und 2udem eine rauhe Oberfléche
ist, weist das Signal des Abstandssensors groBe Schwankungen mit relativ hoher Frequenz auf. Die Amnlitudenschwankungen
sind nicht alleine durch Schwankungen der Rauhigkeit der Oberfliche des Ballens 43 verursacht, sondern eher dadurch, dalt der
MeBsensor versucht, immer ein eindeutiges MeRergebnis zu liefern und aufgrund der unprézisen Reflexion des Schallstrahles
ander schallweichen Oberfléche des Ballens 43 immer schwankende MeRergebnisse liefert. Diese Schwankung finden mit einer
Frequenz statt, die weitaus hbher ist als in Fig.4 A rein darstellungshalber angedeutet.

Bei 54 hat der Mestrahl des Sensors 30 die Grenze zwischen dem Ballen 43 und dem Ballen 44 erreicht und es erfolgt ein
Amplitudensprung nach oben, wahrend das Signal selbst &hnliche Amplitudenschwankungen aufwaeist, wie bei dem Ballen 43,
Man merkt, daR bei dem Ubergang zum gleich hohen Ballen 45 der Mittelwert des Signals in etwa gleich bleibt wie bei dem Ballen
44, jedoch sind die Amplituden der Schwankungen etwas kleiner. Diese kieineren Schwankungen, beispielsweise bei 45.1 deuten
&n, daB der obere Oberflaichenbereich des Ballens 45 hiirter ist als die entsprechenden Bereiche der Ballen 43 und 44. Nach dem
Vorbeilaufen am Ballen 45 trifft der Strahl des Sensors 30 auf die senkrechte Ballengrenze 50.1, d. h. der Sensor mifit noch einmal
den Abstand zwischen ihm und dem Bodsn 37, weshalb die Amplitude des Empfangssignals bei 57 auf Null zuriickféllt, d. h. auf
ein Niveau, das dem Niveau 53 entspricht, Nach dem Vorbeilaufen der Liicke 48, d. h, bei der senkrechten Ballengrenze 51.1,
steigt die Amplitude des Hohensignals noch einmal und zwar zu einem Mittelwenrt, der noch héher liegt als bei dem
entsprechenden Mittelwert des Signals im Bereich des Ballens 45. Auch hier weist das Signal betréchtliche
Amplitudenschwankungen 46.1 auf, welche darauf hinweisen, daB auch hier der Ballen 46 relativ weich ist. Bei 58 ist die Grenze
zwischen dem Ballen 46 und dem Ballen 47 erreicht und die Amplitude des Abstandssensors steigt nochmals an, was auch richtig
ist, weil der Ballen 47 der hichste der Ballenreihe 7 ist. Am Ende der Ballenreihe senkt sich die Amplitude des Héhensignals
wiederum bei der senkrechten Ballengrenze 52 ab, was mit 52.1 in Fig.4 A gekennzeichnet ist.

Aus dem Abstandssignal der Fig.4 A ermittelt der Computer 22 einen Mittelwert und das Ergebnis dieser Mittelwertbildung istin
Fig.4B dargestelit. Mittelwertbildung mittels eines Rechners ist flir sich sehr gut bekannt, washalb dies hier nicht gesondert
beschrieben wird. Man sieht, dal das Mittelwertsignal eine sehr gute Wiedergabe des Héhenprofils der Balienreihe 7 der Fig. 2
darstellt, was auch beabsichtigtist,

Das Abstandssignal wird auch vom Cornputer 22 weiterverarbeitet, um das Hérteprofil geméaB Fig.4C zu gewinnen. Diese
Auswertung erfolgt so, daB die algebraische Summe der Amplitudenschwankungen vom Mittelwert in mehreren aneinander
angrenzenden Bereichen ermittelt wird und dann die reziproken Werte gebildet werden. Diese reziproken Werte stellen dann die
Harte der einzelnen Bereiche dar, Man sieht, daB in den Bereichen 53, 57 und 59, wo das Abstandsmelssignal kaum
Schwankungen aufweist, da der Boden 37 gutreflektiert, dieser als harter Gegenstand ermittelt wird, weshalb das Hértesignal an
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diesen Stellen eine hohe Amplitude 63.3, 67.3 und 69.3 aufwelst. Die Ballen 43 und 44 sowie 46 haben ungeféhr gleich groBe
Hirte und diese Hérte ist, wie bereits erldutert, niedrig, weshalb in den entsprechenden Beraichen 43.3, 44.3, 46.3 des Hérteprofils
nach Fig.4C die Hiirte relativ niedrig liegt. Dagegen haben die Ballen 45 und 47 eine groRere Hiirte, die in beiden Féllen
vergleichbar hoch liegt, weshalb in diesen Bereichen 45.3 und 47.3 das Hértesignal eine hthere Amplitude aufweist.

Du die Hérte der Ballen im Oberflichenbereich der Dichte in diesen Bereichen direkt proportional ist und die Maschine bei einer
erwiinschten Produktionsleistung auf eine Zustelitiefe, d.h. Abtragtiefe, entsprechend den Reziproken der Hérte einzustellenist,
wird vom Rachner 22 unter Beriicksichtigung der vorgesehenen Konstanten das Zustelitiefenprofil gem#R Fig.4 D ermittelt. Man
sieht, daB filr die Ballenbereiche 43.4, 44.4 die Zustellung gleich grof ist {weil dic Harte gleich groR ist) und einen relativ hohen
Betrag von 10mm aufweist. Auch bel dem Ballen 46 ist die Zustelitiefe bei 46.4 gleich hoch. Dagegen ist die Zustelitiefe in den
Bereichen 45.4 und 47.4 auf etwa Smm reduziert, da die Oberfl&chen dieser Ballen hiirter sind. Das Zustellungsprofil der Fig.4D
umfaBt auch Bereiche 53.4, 57.4 und 59.4, wo die Zustellung Null ist, da der Boden sehr hart ist und zudem kein Material vom
Boden abgetragen werden soll,

Aus dem Mittelwert des Hohenprofils gaméf Fig.4 8 und dem Zustelitiefenprofil gem#B Fig.4 D bzw. kann man aus den
entsprechenden Werten einen Steuerbefehl fiir den Antrieb des Motors 17 erhalten, um die erwilnschte Hohe des Abtragorgans
beim Abtragen jedes Ballens der Ballenreihe einzustellen. Das heif8t die Zustelltiele wird Punkt fir Punkt von der Hohe
subtrahiert. In Bereichen, wo die Zustelltiefe Null ist, wird die gleiche H8he des Abtragorganes beibehaiten.

Eskann durchaus sinnvoll sein, die Durchgrifftiefe des Abtragorganes 8, d.h. den Abstand zwlischen den radial untersten Punkten
der Zahnscheiben 41 und den Roststdben 42 auch entsprechend der Hérte der Ballen einzustellen, wobei bei hiirteren Ballen die
Durchgrifftiefe klsiner sein sollte und bei waiteren Ballen die Durchgrifftiefe durchaus héher sein darf. Das entsprechende
Durchgrifftiefenprofil fir die Ballenreihe der Fig.2 ist in Fig.4E gezeigt, wobei auch hier die einzelnen Segmente des Profils mit
den einzelnen Ballen mittels der Numerierung der Ballenreihe und dem Zusatz .5 in Einklang gebracht worden sind.

Zur besseren Erléuterung der Arbeitsweise des Computers 22 im Zusammenhang mit der Ermittlung des Héhenprofils, des
Hérteprofils, des Zustelltiefenprofils und des Durchgrifftiefenprofils wird nun auf Fig.5 verwiesen. Die Signale fiir die senkrechte
Position des Abtragorganes bzw. des Auslegers 5 werden, wie bereits beschrieben, vom Computer aufgrund der Signale auf den
Leitungen 27, 28 und 21 ermittelt, und der Computer schickt Steuerbefehla fiir die Hohe des Abtragorganes an den Motor 17 tiber
die Leitung 34. Die Signale des Lingssensors 38 werden tiber die Leitung 41 in den Computer eingelesen. Gegebenenfalls
kénnen mehr Werte extrapolliert werden, um eine feinere Auflésung zu erreichen. Jeweils bei einem entweder eingelesenen
Signal des Lingssensors oder bei einem vorausextrapollierten Wert wird die Sensorik vom Computer aktiviert, um den vom
Sensor unmittelbar zuriickgegebenen MeBwert abzuspeichern. Der AbstandsmeBsensor 30 fiihrt in regelm&Rig wiederholten
zeitlichen Abstéinden Abstandsmessungen durch und speichert diese Abmessungen voriibergehend in einem Zwischenspeicher
60.Der Computer 22 liest iiber die Leitung 33 die gespeicherten Werte zu Zeitpunkten ab, die durch die Signale des Léngssensors
38 bestimmt werden. Aus den im Computer so eingelesenen Werten ermittelt dieser dann das Héhenprofil 4B durch
Mittelwertbildung, das Hirteprofil 4C durch die algebraische Addition der Amplitudenschwankungen, das Zustelltiefenprofil aus
den reziproken Warten des Harteprofils und das Durchgrifftiefenprofil entsprechend dem Hérteprofil und aufgrund vonim
Computer festgehaltenen Konstanten, Die Profile selbst werden dann in Spaichern des Rechners 22 festgehaiten und kdnnen auf
Wunsch permanent gespeichert werden.

Fig. 6zeigt schlieBlich, wie das Hohenprofil der Balienreihe 7 aus Fig. 2 durch sukzessive Arbeiten abgetrayen wird. Bei der Fig.6
geht man davon aus, dal man gleichzeitig mit der Abmessung des Hohenprofils abtriigt und zunéichst versucht, eine konstante
Abtragungshéhe einzuhalten, damit der Computer auf alle Félle Daten richtig erfassen kann. Dieser erste Durchgang ist mit 62
bazeichnet. Die konstante Abtragtiefe wird hier so niedrig gewahlt, daB es zu keiner Uberlastung der Abtragmaschine kommen
kann.

Danach ermittelt der Computer die erwiinschte Zustelltiefe fiir jeden Ballen beim niichsten Durchgang und tiberpriift, ob bei
Einhaltung dieser Zustelltiefen das Hohenprofil in unerwiinschter Weise geéndert wird, so daB gré8ere senkrechte Spriinge
entstehen. Wenn dies nicht der Fall ist, so wird die Ballenreihe entsprechend der ausgerechneten Zustelitiefen nach Linien
63...67 abgetragen. Wenn aber anscheinend gréRere Spriinge entstehen, so wird von den hdheren Stellen das Maximum
abgetragen und von den anderen Bereichen etwas weniger, damit das Hohenprofil allméhlich glatter wird. Das Ziel ist, am
unteren Ende der Ballen bei dem Enddurchgang eine waagerechte Linie 68 zu erreichen, damit alle Ballen bzw. Ballenreste gleich
hoch sind, was eine gute Voraussetzung fiir die Abtragung der nichsten aufzustellenden Ballenreihe sicherstellt.

Esist auch eine vereinfachte Ausfiihrungsform der Maschine denkbar. Bei dieser ist es aus Griinden der Antriebstechnik nicht
maoglich, die Héhenverstellmotorik und den seitlichen Vorschub gleichzeitig in Betrieb zu halten (siehe Fig.7). So wird im ersten
Durchgang (Bezugszeichen 70) das Abtragorgan schrittweise der Ballenoberfliche nachgefiihrt. Im zweiten Durchgang
{Bezugszeichen 71) und eventuell im dritten Durchgang (Bezugszeichen 72) wird nun das Abtragorgan auf eine konstante Héhe
eingestellt, dessen Wert vom Computer so berechnet wird, daB einerseits eine maximale Abtragtiefe nicht Gberschritten wird,
andererseits aber doch die Produktion schon méglichst hoch gehalten wird. Als Nachteil istjedoch in diesem Bereich eine kleine
ProduktionseinbuBe in Kauf zu nehmen. Jadach ist spitestens vom vierten Durchgang (Bezugszeichen 73) an die Ballengruppe
ausnivelliert. Es ist also nicht sehr nétig, den Vorschubmotor auszuschalten, um die Héhe des Abtragorganes zu veréndern.

Ob man dieses Verfahren anwenden kann, hingt zum Teil damit zusammen, ob die Mischverh#itnisse der Fasern mit der
Ballenabtragungsmaschine selbst bestimmt werden oder ob die einzelnen Komponenten je separat abgetragen und zu sinzelnen
Mischschichten gefiihrt werden, wobei die Mischungsverhiltnisse der Flocken schlieBlich in der Mischstation und nicht durch
die Flockenabtragung bestimmt werden. Sollten unsachgerechte Ballenhdhen vorliegen, die keineswegs eine konvergierende
Abtragung ermdoglichen, so kann dies vom Computer angezeigt werden, wodurch die Bedienungsperson aufgefordert wird, die
Ballen teilweise manuell abzutragen baw. umzulegen, um giinstigere Verhéitnisse zu schaffen.
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