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69 Verfahren zum Beheben eines Fadenbruchs in einer Doppeldrahtzwirnmaschine.

@ Die Erfindung l6st das Problem, bei einer Doppel-

drahtzwirnmaschine in einem automatischen Prozess
Garnkdrper mit einer bestimmten Wickelmenge aus einer
Vielzahl von Ablaufspulen zu bilden, wobei insbesondere
kein Fadenmeterzédhler benétigt wird. Dazu wird ein Ver-
fahren zum Beheben eines Fadenbruchs sowie eine Robo-
tervorrichtung vorgeschiagen. Das Verfahren stellt bei ei-
nem Fadenbruch oder Fadenende zuerst fest, ob die Auf-
wickelspule (12) schon einen festgelegten Durchmesser
aufweist und ob sich auf der Ablaufspule (4) noch Faden
befindet und steuert abhéingig von diesen beiden Informa-
tionen den weiteren Zwirn- bzw. Spulvorgang. Die Robo-
tervorrichtung (22) kann sich entlang der Einheiten (1) ei-
ner Doppeldrahtzwirnmaschine bewegen. Zur Behandiung
von Faden beziehungsweise Spulen beim Eintreten eines
Fadenbruchs ist der Roboter {22) mit einem Bedienungs-
arm (26) zum Herausziehen eines Fadenendes aus der
Ablautspule (4), einem Saugarm (31) zur Abnahme eines
Fadenendes von einer Aufwickelspule (12), einem Faden-
hakenteil zur Aufnahme der beiden gezogenen Fadenen-
den und einer Verknipfungsvorrichtung (32) zur Verkniip-
fung der beiden Fadenenden an dem Hakenteil versehen.

IANENHUNIANEND cH 686 679 AS



1 CH 686 679 A5 2

Beschreibung

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Beheben eines Fadenbruchs in eine Doppel-
drahtzwirnmaschine, eine Robotervorrichtung, wie
sie im Oberbegriff des unabhingigen Patentan-
spruchs 2 definiert ist, eine Robotervorrichtung, wie
sie im Oberbegriff des unabhdngigen Patentan-
spruchs 5 definiert ist, eine Vorrichtung zur Verbin-
dung eines Wicklers und einer Doppeldrahtzwirnma-
schine zur weiteren Automatisierung des Verfahrens
nach Patentanspruch 1 und eine Fadenende-Bear-
beitungsvorrichtung fiir einen Faden in einer Dop-
peldrahtzwirnmaschine zur weiteren Automatisie-
rung des Verfahrens nach Patentanspruch 1.

Eine Doppeldrahtzwirnmaschine ist eine Vorrich-
tung, bei der ein Faden, der aus einer auf einer
Spindel befestigten _Ablaufspule gezogen wird,
durch eine mittlere Offnung der Spindel gefadelt
und zur Bildung einer Aufwickelspule um eine, an
einem Bulgel befestigte konische Hiilse gewickelt
wird, wéhrend eine Zwirnung ausgefiihrt wird. Wenn
der ganze Faden der Ablaufspule zu einer vollen
Aufwickelspule auf die konische Hiilse gewickelt ist,
wird eine leere Ablaufspule durch eine volle Ablauf-
spule ersetzt (Fadenaustausch), ein Fadenende aus
der Ablaufspule gezogen (Suchen des Fadenen-
des), der Faden in die mittlere Offnung gefédelt
(Einf&deln), die volle Aufwickelspule vom Biigel ent-
fernt und eine neue Papierhiilse aufgesteckt (Ab-
nahme) und das aus der Ablaufspule gezogene Fa-
denende an der Papierhilse befestigt (Festhaken).

In der Vergangenheit wurden diese Arbeitsvor-
génge ausschliesslich von Bedienungspersonal
durchgefiihrt, was sehr viel Zeit erfordert.

Heutzutage nimmt jedoch die Haufigkeit von Ar-
beitsvorgdngen wie Abnahme, Fadenaustausch und
ahnlichem bei der Kleinserienproduktion verschiede-
ner Produktarten zu und die Automatisierung der
obengenannten Arbeitsvorgdnge ist eine Zielset-
zung bei dem Versuch, die Arbeit zu erleichtern
und die Produktivitdt zu verbessern.

Eine Doppeldrahtzwirnmaschine ist eine Vorrich-
tung, bei der in jeder Einheit ein Faden von einer,
aut einer Spindel befestigten Ablaufspule zum Zwir-
nen gelést wird und der erhaltene Faden zur Bil-
dung einer vollen Aufwickelspule auf eine konische
Hilse gewickelt wird, die an einem Biigel befestigt
ist.

Bei solchen Doppeldrahtzwirnmaschinen sind fol-
gende Schritte erforderlich: ein Spulenaustausch,
wobei eine leere Ablaufspule durch eine neue Ab-
laufspule ersetzt wird; das Suchen eines Fadenen-
des fir das Herausziehen eines Fadenendes aus
der neuen Ablaufspule; das Einfadeln, wobei das
herausgezogene Fadenende in eine axiale Offnung
einer Spindel gefadelt wird; die Abnahme zur Ent-
fernung der vollen Aufwickelspule vom Bigel und
zur Befestigung einer neuen konischen Hdiise auf
dem Bugel; und das Einhdngen zur Befestigung
des Fadenendes nach dem Einfadeln in die koni-
sche Hiilse. Zur automatischen Durchflihrung dieser
Arbeitsvorgénge wurde ein Roboter entwickelt (ja-
panisches Patent, offengelegte Veroffentlichung Nr.
243470/1990).
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Eine herkdmmliche Doppeldrahtzwirnmaschine
weist eine Konstruktion auf, in der eine Ablaufspule
und eine Aufwickelspule in der Form 1:1 (berein-
stimmen. Daher solite ein Spindelteil der Grésse
der Ablaufspule entsprechend gross konstruiert
sein. Die Ausfiihrung einer Mehrfacheinheit durch
Verkleinerung der Einheiten hat sich als schwierig
erwiesen.

Zur Losung dieses Problems kdnnten Aufwickel-
spulen einer bestimmten Grosse (Wicklungsmenge)
aus einer Vielzahl von Ablaufspulen gebildet wer-
den. In diesem Fall besteht das Problem, dass ein
Fadenmeterzéhler in der Doppeldrahtzwirnmaschine
vorgesehen sein muss.

Es ist eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
ein Verfahren zum Beheben eines Fadenbruchs in
einer Doppeldrahtzwirnmaschine zu schaffen, wobei
volle Aufwickelspulen mit einer bestimmten Wickel-
menge aus einer Vielzahl von Ablaufspulen gebildet
werden konnen, ohne einen Fadenmeterzéhler zu
bendtigen.

Zur Ldsung der obengenannten Aufgabe umfasst
das erfindungsgemésse Verfahren, wenn ein Robo-
ter eine Einheit mit einem Fadenbruch entdeckt, die
Bestimmung, ob eine Aufwickelspule einen festge-
legten Durchmesser aufweist, oder ob sich auf ei-
ner Ablaufspule mit bestimmter Liange noch Faden
befindet; bei einem festgelegten Durchmesser und
keinem restlichen Faden, den Austausch des Zu-
lauffadens und eine Abnahme; bei einem nicht fest-
gelegten Durchmesser und keinem restlichen Fa-
den, den Austausch des Zulauffadens und eine
Verkniipfung; und bei einem nicht festgelegten
Durchmesser und restlichem Faden, eine Verkniip-
fung.

Da die Ablaufspule mit bestimmter Linge ver-
wendet wird, wird bei der obenbeschriebenen An-
ordnung nur nachgewiesen, ob die Aufwickelspule
der Einheit mit einem Fadenbruch einen festgeleg-
ten Durchmesser aufweist und ob sich auf der Ab-
laufspule noch restlicher Faden befindet, wobei der
Roboter zur Bildung einer volien Aufwickelspule mit
einer bestimmten Wicklungsmenge einen festgeleg-
ten Arbeitsgang geméass der obengenannten Be-
triebsart ausfiihrt.

Demgemaéss kann eine Aufwickelspule mit einer
festgelegten Wicklungsmenge aus einer Vielzahl
von Ablaufspulen gebildet werden, ohne einen Fa-
denmeterzéhler zu benétigen. Eine Einheit kann
verkleinert und eine Mehrfacheinheit verwirklicht
werden.

Eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung
ist die Schaffung eines Roboters fiir eine Doppel-
drahtzwirnmaschine, der die Verkniipfung bei einer
Einheit mit Fadenbruch automatisch ausfiihren
kann, wobei das obengenannte Problem gelést
wird.

Eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung
ist die Schaffung eines Roboters, der mit Mittein
zum Einfadeln einer auf einer Spindel einer Doppel-
drahtzwirnmaschine befestigten Ablaufspule ausge-
stattet ist.

Zur Lésung der obengenannten Aufgabe ist ge-
méss der vorliegenden Erfindung ein Roboterkér-
per, der so ausgebildet ist, dass sich der Roboter
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entlang der Einheit der Doppeldrahtzwirnmaschine
bewegen kann, mit einem Bedienungsarm zum Her-
ausziehen eines Fadenendes aus der Ablaufspule,
einem Saugarm zur Aufnahme eines Fadenendes
von einer Aufwickelspule, einem Fadenhakenteil zur
Aufnahme der beiden gezogenen Fadenenden und
einer Verkniipfungsvorrichtung zur Verkniipfung der
beiden Fadenenden an dem Hakenteil versehen.

Wenn der Roboterkérper an einer Stelle der Ein-
heit mit Fadenbruch anhalt, zieht der Bedienungs-
arm das Fadenende aus der Ablaufspule, der
Saugarm zieht das Fadenende aus der Aufwickel-
spule und der Fadenhakenteil nimmt beide Faden-
enden auf. Danach wird die Verknipfungsvorrich-
tung zur Verknipfung beider Fadenenden, die sich
auf dem Fadenhakenteil befinden, betétigt.

Der Bedienungsarm kann mit einer Vorrichtung
versehen sein, die ein Kugelelement, das an einem
oberen Ende eines Aufsatzes einer Ablaufspule be-
festigt ist, wihrend des Fadelns entfernt.

Nachstehend wird die Erfindung anhand beilie-
gender Zeichnungen in Form eines Ausflihrungsbei-
spiels erldutert.

Fig. 1 ist eine Schnittansicht, die eine Doppel-
drahtzwirnmaschine und einen erfindungsgeméassen
Roboter zeigt.

Fig. 2 ist eine Vorderansicht des Roboters.

Fig. 3 ist eine Draufsicht eines Bedienungsarms
des Roboters.

Fig. 4 ist eine Seitenansicht, die zeigt, wie der
Roboter die Verknipfung durchfiihrt.

Fig. 5 ist ein Fliessdiagramm, das die Arbeitswei-
se des Roboters zeigt.

Fig. 6 ist eine Vorderansicht des Roboters.

Fig. 7 ist eine Ansicht, die den Arbeitsvorgang ei-
nes Spulenaushebers zeigt.

Fig. 8 ist eine Ansicht, welche die Fadenendesu-
che bei einer Aufwickelspule zeigt.

Fig. 9 ist eine Draufsicht, die zeigt, wie ein Saug-
arm ein Fadenende aus einer Aufwickelspule zieht.

Fig. 10 ist eine perspektivische Ansicht, die den
Zustand zeigt, in dem beide Fadenenden in einem
Fadenhakenteil eingehakt sind.

Fig. 11 ist eine perspektivische Ansicht, die den
Zustand zeigt, in dem eine Verknupfungsvorrichtung
sich zur Aufnahme beider Fadenenden auf einem
Fadenhakenteil dreht.

Fig. 12 ist eine perspektivische Ansicht, die zeigt,
wie die Verkniipfung durch eine Verkniipfungsvor-
richtung ausgefiihrt wird.

Fig. 13 ist eine Ansicht, die ein Beispiel zeigt, in
dem ein Verkniipfungsteil-Kontrollsensor an einem
Fuhrungselement befestigt ist.

Fig. 14 ist eine Seitenansicht, die eine Ausfih-
rungsform eines Roboters fiir eine Doppeldraht-
zwirnmaschine geméiss der vorliegenden Erfindung
zeigt.

Fig. 15 ist eine Seitenansicht, die einen Kugel-
halterungsteil in einer Betriebsstellung zeigt.

Fig. 16 ist eine Seitenansicht, die einen Kugel-
halterungsteil wihrend des Fadelns zeigt.

Fig. 17 ist eine Seitenansicht, die den Vorgang
zur Riickgabe einer Kugel an einen Aufsatz zeigt.

Fig. 18 ist eine teilweise Seitenschnittansicht, die
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eine andere Ausfiihrungsform des Kugelhalterungs-
teils zeigt.

Fig. 19 ist eine Schnittansicht, die einen Spindel-
teil einer Doppeldrahtzwirnmaschine zeigt.

Fig. 20 ist eine perspektivische Ansicht einer
Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung.

Fig. 21 ist eine perspektivische Ansicht eines
Magnets geméiss der vorliegenden Erfindung.

Fig. 22 ist eine Seitenansicht, die einen Teil-
schnitt einer Doppeldrahtzwirnmaschine zeigt, die
mit einer Vorrichtung gemass der vorliegenden Er-
findung versehen ist.

Fig. 23 ist eine Draufsicht eines Verbindungsap-
parats fiir einen Wickler und eine Doppeldrahtzwirn-
maschine geméss der vorliegenden Erfindung.

Fig. 24 ist eine Seitenansicht einer Spulenbewe-
gungsvorrichtung.

Fig. 25 ist eine Seitenansicht eines Abstreifers.

Fig. 26 ist eine Seitenansicht einer Fadenaus-
tauschvorrichtung.

Fig. 27 ist eine schematische perspektivische An-
sicht einer Fadenendesuchvorrichtung.

In Fig. 1 bezeichnet das Bezugszeichen 1 eine
Einheit einer Doppeldrahtzwirnmaschine. Im unteren
Teil jeder Einheit 1 ist eine Spindel 2 senkrecht an-
geordnet und auf der Spindel 2 wird eine Ablauf-
spule 4 von einer feststehenden Platte 3 getragen.
Diese Ablaufspule 4 kann ein zweifddiger einfacher
Garnkérper sein, aber in dieser Ausflihrungsform
wird eine zweistufige Ablaufspule verwendet, wobei
zwei nicht zweifidige Garnkorper 4a und 4b durch
ein Zwischenstiick 5 in zwei Stufen tbereinander
angeordnet sind. Die Garnkorper 4a und 4b der
verwendeten Ablaufspule 4 werden durch einen au-
tomatischen Wickler mit einer festgelegten L&nge
gebildet.

Ein von dem oberen und unteren Garnkérper 4a
und 4b geléster Faden Y wird vom oberen Ende
des Zwischenstiicks 5 in eine axiale Offnung einge-
fihrt, l4uft durch eine nicht dargestellte axiale Off-
nung und radiale Offnung der Spindel 2, wird ge-
doppelt und gezwirnt. Der Faden wird dann in ra-
dialer Richtung ausgegeben. Der gezwirnte Faden
Y wird nach oben gefiihrt, wobei er zu einem obe-
ren spiralférmigen Fadenfihrer 6 einen Fadenballon
bildet, durch eine Fiihrungsrolle 7 und eine Ablauf-
rolle 8 auf einen Biigel 9 gebracht und auf eine ko-
nische Hiilse 11 gewickelt, die sich in Berlihrung
mit einer Drehtrommel 10 zur Bildung einer Aufwik-
kelspule 12 dreht.

Zwischen dem spiralférmigen Fadenfihrer 6 und
der Fihrungsrolle 7 ist eine Lamelle 13 gegen den
Faden Y gerichtet. Bei einem Fadenbruch féallt die
Lamelle 13 nach unten und schaltet einen Schalter
14 EIN, wodurch eine Kontrollampe 15 im oberen
Teil der Einheit 1 aufleuchtet, und der Biigel 9 wird
durch einen Zylinder 16 in eine Abnahmeposition
bewegt.

Wenn ein Bedienungspedal, das bei 17 darge-
stellt ist, leicht bestétigt wird, hélt die Spindel 2 an,
und wenn es stark betétigt wird, wird Fédeldruckluft
in die radiale Offnung eingeblasen, um das Innere
der axialen Offnung anzusaugen. Das Bezugszei-
chen 18 bezeichnet einen Forderer, der die abge-
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nommene Aufwickelspule 12 herausbewegt, und
das Bezugszeichen 19 bezeichnet eine Lagervor-
richtung, in der die konische Hilse 11 gelagert
wird.

An der Vorderseite der Einheit 1 ist ein Férderer
21 flr den Transport der auf einem Teller 20 ange-
ordneten Ablaufspule 4 entlang der wie obenbe-
schriebenen konstruierten Einheit 1 vorgesehen und
ein Roboter 22 zur Ausfiihrung des Fadenaustau-
sches ist zur freien Bewegung entlang der Einheit 1
vorgesehen. Dieser Roboter 22 enthalt einen Sen-
sor 23 zur Erfassung der leuchtenden Kontrollampe
15, einen Sensor 24 zur Feststellung, ob die Auf-
wickelspule 12 in einer Abnahmeposition einen fest-
gelegten Durchmesser aufweist, und einen Sensor
25 zur Feststellung, ob sich auf der Ablaufspule 4
restlicher Faden befindet, wobei diese Sensoren als
Photosensoren oder dhnliches ausgebildet sind.

Der Roboter 22 ist an der Vorderseite U-férmig,
wie in Fig. 2 dargestellt, und an einer seiner Seiten-
waénde sind ein Bedienungsarm 26 fiir den Faden-
austausch oder &hnliches, ein Bugelhebel 27 zur
Offnung des Bligels 9 in einer Abnahmeposition zur
Entfernung der Aufwickelspule 12, ein Schacht 28,
in dem die vom Blgel 9 entfernte Aufwickelspule
12 auf den Forderer 18 rollt, und ein Einspannarm
29 vorgesehen, der die konische Hiilse 11 von der
Lagervorrichtung 19 auf den Biigel 9 beférdert.

An der anderen Seitenwand des Roboters 22
sind eine Antriebswalze 30 zur umgekehrten Dre-
hung der Aufwickelspule 12 in einer Abnahmepositi-
on, ein Saugarm 31 fUr das Ansaugen und Heraus-
ziehen des Fadenendes von der umgekehrt drehen-
den Aufwickelspule 12, und eine Verknipfungsvor-
richtung 32 zur Verkniipfung des Fadenendes der
Aufwickelspule 12 mit dem Fadenende der Ablauf-
spule 4 vorgesehen. Das Bezugszeichen 33 be-
zeichnet einen vorilibergehenden Aufnahmedorn zur
voribergehenden Aufnahme einer neuen Abiauf-
spule beim Fadenaustausch und das Bezugszei-
chen 34 bezeichnet eine Fadenendesuchvorrichtung
zum Ansaugen und Ldsen eines Fadenendes von
einer neuen Ablaufspule auf dem voriibergehenden
Aufnahmedorn 33.

Wie in Fig. 3 dargestellt, ist der Bedienungsarm
26 durch ein Tragelement 36 an einem Hebeblock
35 befestigt, der an einer Seitenwand des Roboters
22 vorgesehen ist, so dass der Arm 26 gehoben
und gesenkt werden kann, und eine Einspannvor-
richtung 37 zur Erfassung eines oberen Endes des
Zwischenstiicks 5 der Ablaufspule 4 ist durch einen
Schraubenférdermechanismus 38 in Langsrichtung
bewegbar am Seitenteil des Bedienungsarms 26
vorgesehen. Am &ussersten Ende des Bedienungs-
arms 26 sind der obenerwihnte Restfaden-Sensor
25, eine Saugleitung 39 zum Ansaugen und Halten
eines gezwirnten und hochgeblasenen Fadenendes,
ein Schieber 40 zur Rickfiihrung der Lamelle 13
oder &hnlichem und ein an dem Schieber 40 befe-
stigter Haken 41 zum Einhaken des Fadens Y zwi-
schen der Ablaufspule 4 nach dem F&deln und der
Saugleitung 39 auf dem spiralférmigen Fadenfiihrer
6 oder &hnlichem vorgesehen. Das Bezugszeichen
42 bezeichnet einen Anschlag zum Arretieren der
Oberfldche an der Riickseite des Bedienungsarms
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26, um diese waagrecht zu stiitzen, und das Be-
zugszeichen 43 bezeichnet einen Anschlag zum Ar-
retieren der Unterseite am &usseren Ende des sich
horizontal nach unten bewegenden Bedienungs-
arms 26, um den Bedienungsarm 26 auf der Seite
des Roboters 22 aufzurichten und zu halten, so
dass dieser wahrend der Bewegung in die Einheit
nicht stérend eingreift.

Der Arbeitsvorgang des Roboters 22 wird in der
Folge mit Bezugnahme auf Fig. 5 beschrieben.
Wenn es zu einem Fadenbruch kommt (S2) wah-
rend die Einheit Faden aufwickelt (S1), f4llt die La-
melle 13 nach unten und schaltet den Schalter 14
EIN, wodurch eine Kontrollampe 15 aufleuchtet (S3)
und die Aufwickelspule 12 durch den Zylinder 16 in
eine Abnahmeposition angehoben wird. Ein Faden-
bruch tritt ein, wenn der Faden Y der Ablaufspule 4
zu Ende ist und wenn der gezwirnte Faden Y in der
Mitte bricht.

Wenn der Sensor 23 die Kontrollampe 15 er-
fasst, hélt der Roboter 22, der sich entlang der Ein-
heit 1 bewegt, in der Position der Einheit 1 an. Zu-
néachst wird von Sensor 24 bestimmt, ob die Auf-
wickelspule 12 einen festgelegten Durchmesser
aufweist, und der Bedienungsarm 26 wird in die
Waagerechte gebracht, so dass der Sensor 25 an
seinem &usseren Ende erfasst, ob sich auf der Ab-
laufspule 4 noch Faden befindet. Genauer gesagt
wird zunéchst erfasst, ob die Aufwickelspule 12 ei-
nen festgelegten Durchmesser aufweist (S4). Bei
einem festgelegten Durchmesser wird erfasst, ob
sich an der Zufuhrseite noch Faden befindet (S5).
Wenn kein Faden mehr vorhanden ist, wird ein Fa-
denaustausch und eine Abnahme durchgefiihrt
(S6).

Der obenerwidhnte Fadenaustausch erfolgt, in-
dem durch Betétigung des Bedienungsarms 26 und
der Einspannvorrichtung 37 eine neue Ablaufspule
4 vom Teller 20 auf dem Férderer 21 auf den vor-
Ubergehenden Aufnahmedorn 33, eine leere Ablauf-
spule 4 von der Spindel 2 auf den Teller 20 und
anschliessend eine neue Ablaufspule 4 vom vor-
Ubergehenden Aufnahmedorn 33 auf die Spindel 2
befbrdert wird. In diesem Fall wird das Fadenende
der neuen Ablaufspule 4 auf dem voriibergehenden
Aufnahmedorn 33 durch die Fadenendesuchvorrich-
tung 34 gesucht. Das Einfadein der neuen Abiauf-
spule 4 erfolgt auf der Spindel 2.

Die Abnahme erfolgt durch Offnung des Biigels 9
durch den Bligelhebel 27 zur Entfernung der Auf-
wickelspule 12, Wegrollen der Aufwickelspule 12
durch den Schacht 28 auf den Férderer 18 und Zu-
lieferung der konischen Hiilse 11 aus der Lagervor-
richtung 19 zum Bugel 9 durch den Einspannarm
29. Nach Beendigung der Abnahme wird das Fa-
denende YA, das von der Saugleitung 39 des Be-
dienungsarms 26 eingefédelt, angesaugt und gehal-
ten wird, durch den Haken 41 auf den spiralférmi-
gen Fadenfiihrer 6, die Fihrungsrolle 7 und die
konische Hilse 11 des Biigels 9 gehakt. Die Wick-
lung beginnt (S1).

Bei festgelegtem Durchmesser und restlichem
Faden weist die Aufwickelspule 12 andererseits in
Wirklichkeit  keinen  vollstandigen festgelegten
Durchmesser auf, wie der Sensor 24 zur Erfassung
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der Kontur der Aufwickelspule 12 prézise bestimmt,
und der Faden Y ist in der Mitte gerissen. Daher
wird die Verknipfung (S7) durchgefiihrt und die
Wicklung beginnt, so dass der restliche Faden der
Ablaufspule 4 volistandig aufgewickelt wird.

Wenn der Faden in der Mitte bricht, wird der Fa-
den aufgrund der Drehung der Spindel 2 zerrissen.
Wenn daher die Verkniipfung durchgefiihrt wird,
wird die Ablaufspule 4 einmal auf den voriiberge-
henden Aufnahmedorn 33 bewegt und die Faden-
endesuche durch die Fadenendesuchvorrichtung 34
durchgefuhrt. Der Garnkérper 4 wird dann zur F&-
delung auf die Spindel 2 zuriickgebracht. Wie in
Fig. 4 dargestellt, wird das Fadenende YA an der
Zulaufseite zur Verknlpfungsvorrichtung 32 geflihrt,
wahrend es durch den Haken 41 des Bedienungs-
arms 26 an dem spiralférmigen Fadenfiihrer 6 und
der Fihrungsrolle 7 festgehakt wird. Das Fadenen-
de YB an der Wicklungsseite wird durch den Saug-
arm 31 wdhrend der umgekehrten Drehung der
Aufwickelspule 12 durch die Antriebswalze 30 an-
gesaugt und gelést und zur Verkniipfungsvorrich-
tung 32 gefiihrt. Das Fadenende YA an der Zulauf-
seite und das Fadenende YB an der Wicklungsseite
werden durch die Verknlpfungsvorrichtung 32 ver-
knupft.

Andererseits wird erfasst, ob die Aufwickelspule
12 einen festgelegten Durchmesser aufweist (S4).
Wenn sie keinen festgelegten Durchmesser auf-
weist, wird erfasst ob sich an der Zulaufseite noch
Faden befindet (S8). Wenn kein Faden mehr vor-
handen ist, muss Faden zugefiihrt werden, bis ein
festgelegter Durchmesser erhalten wird. Daher wer-
den der Fadenaustausch und die Abnahme wie
oben beschrieben durchgefiihrt (S9).

Wenn der Durchmesser nicht dem festgelegten
entspricht und Faden vorhanden ist, ist der Faden
in der Mitte gerissen. Daher wird die Verkniipfung
wie oben beschrieben durchgefihrt (S7).

Wie oben beschrieben, wird die Ablaufspule 4
mit bestimmter Ladnge verwendet und es wird be-
stimmt, ob die Aufwickelspule 12 der Einheit 1 mit
einem Fadenbruch einen festgelegten Durchmesser
aufweist und ob sich auf der Ablaufspule 4 noch
Faden befindet. Der Roboter 22 wird zur Ausfih-
rung eines festgelegten Arbeitsgangs gemaiss der
obenerwahnten Betriebsart veranlasst. Daher ist es
méglich, eine Aufwickelspule 12 mit einer festgeleg-
ten Wicklungsmenge aus einer Vielzahl von Ablauf-
spulen 4 chne Fadenmeterzéhler zu bilden und die
Abnahme durchzufiihren. Somit kann die Ablaufspu-
le 4 verkleinert und die Einheit 1 um, diesen Anteil
verkleinert werden. Folglich kann die Doppeldraht-
zwirnmaschine als Mehrfacheinheit verwirklicht und
die Produktion erhéht werden.

Kurz gesagt, geméss der vorliegenden Erfindung
wird die Ablaufspule mit bestimmter L&nge verwen-
det und es wird bestimmt, ob die Aufwickelspule
der Einheit mit einem Fadenbruch einen festgeleg-
ten Durchmesser aufweist und ob sich auf der Ab-
laufspule noch Faden befindet. Der Roboter wird
veranlasst, den festgelegten Arbeitsgang geméss
der obenerwdhnten Betriebsart durchzufiihren, so
dass eine volle Aufwickelspule mit einer festgeleg-
ten Wicklungsmenge gebildet wird. Es kann daher
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eine Aufwickelspule mit einer festgelegten Wick-
lungsmenge aus einer Vielzahl von Ablaufspulen
gebildet werden, ohne einen Fadenmeterzéhler zu
benétigen. Die Einheit wird verkieinert und die Dop-
peldrahtzwirnmaschine kann als Mehrfacheinheit
ausgefihrt werden.

In der Folge wird mit Bezugnahme auf die Fig. 6
bis 13 eine Konstruktion eines Roboters beschrie-
ben, der entlang der Einheit einer Doppeldraht-
zwirnmaschine bewegt werden kann und mit einem
Bedienungsarm zum Herausziehen eines Fadenen-
des von der Ablaufspule, einem Saugarm zum Her-
ausziehen eines Fadenendes von der Aufwickelspu-
le, einem Fadenhakenteil zur Aufnahme der beiden
gezogenen Fadenenden und einer Verknipfungs-
vorrichtung zur Verknlipfung der beiden Fadenen-
den am Hakenteil versehen ist.

An der Innenwand 123b an der rechten Seite
des Roboterkérpers 123 befinden sich: ein Saug-
arm 137 zur Fadenendesuche und zum Herauszie-
hen eines Fadenendes YB, das aufgrund des Fa-
denbruchs an der Oberfliche einer Garnlage der
Aufwickelspule 107 haftet; ein Fadenhakenteil 138
zur Aufnahme eines Fadenendes YA, das durch
den Bedienungsarm 128 von der Ablaufspule 102
herausgezogen wurde, und eines Fadenendes YB,
das wie in Fig. 9 dargestellt, durch den Saugarm
137 aus der Aufwickelspule 107 herausgezogen
wurde; und eine Verkniipfungsvorrichtung 139 zur
Verknipfung der beiden Fadenenden YA und YB,
die auf dem Fadenhakenteil 138 wie in den Fig. 11
und 12 dargestellt, aufgenommen sind.

Wie in den Fig. 8 und 9 dargestellt, besteht der
Saugarm 137 im wesentlichen aus einem Tragarm
137a zur Drehung der Drehtrommel 106 schréag
nach oben und im wesentlichen waagrecht, und ei-
nem Endarm 137b, der waagrecht drehbar mit dem
dusseren Ende des Tragarms 137a verbunden ist
und eine Saugtffnung 140 mit im wesentlichen der-
selben Breite wie die Aufwickelspule 107 an ihrem
dusseren Ende aufweist, so dass, wenn der Trag-
arm 137a geschwenkt wird, die Saugéffnung 140
parallel aus einer zusammengeklappten zuriickge-
zogenen Position an der Seite des Roboterkérpers
123 zum unteren Teil der Aufwickelspule 107 be-
wegt wird. Am &usseren Ende des Endarms 137b
ist eine Rolle 141 befestigt, die zwischen der Dreh-
trommel 106 und der Aufwickelspule, wie in Fig. 8
dargestellt, eingesetzt ist, um die Aufwickelspule
107 durch die Drehung der Drehtrommel 106 in die
zur Aufwickelrichtung entgegengesetzte Richtung zu
drehen.

In der Mitte des Saugarms 137 ist ein Sensor
142 zur Abtastung des von der Saugéffnung 140
eingesaugten Fadenendes YB angeordnet, um die
Fadenendesuche fortzusetzen, bis nach Entdek-
kung des Fadenendes YB durch den Sensor 142
20 cm Fadenende eingesaugt sind. Dies erfolgt, da
das auf die Aufwickelspule 107 gewickelte Faden-
ende YB aufgrund des Fadenbruchs nicht in vorge-
schriebenem Masse gezwirnt ist und dieser Teil da-
her entfernt wird.

An der Innenwand 123b an der rechten Seite
des Roboterkorpers 123 ist ein Tragrahmen 143
befestigt und an dem Tragrahmen 143 ist ein Fa-
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denfihrungshebel 144 befestigt, an dessen &usse-
rem Ende ein L-férmiges Fihrungselement 144a
angeordnet ist, wie in Fig. 9 dargestellt, so dass
der Hebel 144 in Richtung der Einheit 1 angehoben
und gesenkt wird. Wenn der Saugarm 137 das Fa-
denende YB von der Spule 107 ansaugt, wird der
Fadenfiihrungshebel 144 durch einen nicht darge-
stellten Zylinder auf die Seite der Einheit 1 gesenkt,
um in die richtige versetzte Position zu gelangen.
Das Fuhrungselement 144a verhindert, dass sich
das Fadenende YB vom Garnlagenende der Auf-
wickelspule 107 |6st.

Der Fadenhakenteil 138 ist auf einer Kolbenstan-
ge 145a eines Zylinders 145 angeordnet, der an
der Vorderseite schrdg nach unten vom oberen
Ende des vorderen Teils zur rechten Seite des Ro-
boterkdrpers 123 befestigt ist, und wie in Fig. 10
dargestellt, aus einer Rolle 138b auf einer
waagrechten Flache 138a des Hakens, einem win-
keligen ersten Vorsprung 138c, der vor der Walze
138b angeordnet ist, und aus einem winkelférmigen
zweiten Vorsprung 138d besteht, der zwischen dem
ersten Vorsprung 138c und der Kolbenstange 145a
angeordnet ist. Wenn sich der Hakenteil 138 nach
oben bewegt, wird das Fadenende YA, das durch
den Bedienungsarm 128 aus der Ablaufspule 102
herausgezogen wurde, zwischen dem ersten Vor-
sprung 138c und dem zweiten Vorsprung 138d ein-
gehakt und das Fadenende YB, das durch den
Saugarm 137 aus der Aufwickelspule 107 heraus-
gezogen wurde, wird zwischen dem zweiten Vor-
sprung 138d und der Kolbenstange 145a eingehakt.

Auf dem Tragrahmen 143 ist ein Fadenfiihrungs-
hebel 146 mit einer Rolle 146a an seinem &usseren
Ende, schwenkbar an der Riickseite des Hakenteils
138 befestigt. Nach Beendigung des Festhakens
am Hakenteil 138 wird der Fadenfihrungshebel 146
durch einen nicht dargestelliten Zylinder nach links
geschwenkt, so dass die Rolle 146a einen mittleren
Teil des Fadenendes YA zwischen dem Fadenha-
kenteil 138 und dem Bedienungsarm 128 festhakt,
um diesen vom Hakenteil 138 wie in Fig. 11 darge-
stellt, wegzubewegen.

In der vorliegenden Ausfihrungsform wird als
Verkniipfungsvorrichtung 139 ein bekannter Kniipfer
zur mechanischen Verbindung beider Fadenenden
YA und YB verwendet, aber es kann auch eine
Spleisvorrichtung verwendet werden, wobei eine
knotenlose Verknipfung durch einen drehenden
Strom von Druckluft ausgefiihrt wird. Diese Ver-
knuipfungsvorrichtung 139 ist drehbar um eine senk-
rechte Welle 147 unter dem Tragrahmen 143 befe-
stigt. Wie in den Fig. 11 und 12 dargestellt, dreht
sich die Verkniipfungsvorrichtung 139 aus der Be-
reitschaftsstellung an der Rickseite des Fadenha-
kenteils 138 nach rechts zur Vorderseite des Fa-
denhakenteils 138, um einen Mittelteil des Faden-
endes YA zwischen dem Fadenfiihrungshebel 146
und der Rolle 146a und einen Mittelteil des Faden-
endes YB zwischen dem Fadenhakenteil 138 und
dem Fuhrungselement 144a zu erfassen, wobei die
Fadenenden in entgegengesetzter Richtung liegen,
und die Verkniipfung (Verknotung) zwischen den
beiden Fadenenden YA und YB ist durchgefihrt,
wonach sie sich in die Bereitschaftsstellung nach
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links zurlickbewegt. Die Verknipfungsvorrichtung
139 besitzt eine nicht dargestellte Schneidevorrich-
tung, die ein Uberschiussiges Fadenende von einem
durch die Verknipfung beider Fadenenden YA und
YB gebildeten Knoten 148 abschneidet, und das
derart abgeschnittene Uberschiissige Fadenende
wird durch den Saugarm 147 und die Saugleitung
134 des Bedienungsarms 128 eingesaugt und ent-
fernt.

In der Folge wird besonders der Verknlpfungs-
vorgang bei der obenbeschriebenen Ausfihrungs-
form beschrieben. Wenn wahrend des Betriebs der
Einheit 1 ein Fadenbruch erfolgt, fallt die Lamelle
13 zur Einschaltung der Kontrollampe 15 (in Fig. 1
dargestellt) nach unten und der Biigel 105 wird
vom Zylinder 16 angehoben. Wenn die leuchtende
Kontroliampe 15 vom Sensor 23 wéhrend der Be-
wegung des Roboters 120 erfasst wird, hélt der Ro-
boter 120 vor der Einheit 1 an und der Bedienungs-
arm 128 nimmt eine waagrechte Steliung ein. Der
Sensor 133 stellt fest, ob sich auf der Ablaufspule
102 noch Faden befindet oder nicht. Wenn kein Fa-
den mehr vorhanden ist, wird ein Fadenaustausch
vorgenommen und wenn noch restlicher Faden vor-
handen ist, beginnt die Verknlpfung.

Wenn ein Fadenbruch eintritt, wird ein abgetrenn-
tes Fadenende YB auf die Aufwickelspule 107 ge-
wickelt und von dem anderen Fadenende YA wird
ein Teil ausserhalb der Spindel 2 durch die Dre-
hung der Spindel 2 zerrissen. Da ein Teil innerhalb
der Spindel 2 innerhalb des Zwischenstiicks 5
durch die Drehung der Spindel 2 stark gezwirnt
wird, wird die Ablaufspule 4 zundchst durch den
Bedienungsarm 128 auf den Dorn 126 des Robo-
ters 120 befdrdert und die Fadenendesuche des
Fadenendes YB wird durch die Fadenendesuchvor-
richtung 127 durchgefuhrt.

Nach Beendigung der Fadenendesuche wird die
Ablaufspule 4 zum F&deln auf die Spindel 2 zuruck-
versetzt. Das Fadenende YA, das von der Spindel
2 nach oben geblasen wird, wird von der Sauglei-
tung 134 des Bedienungsarms 128 angesaugt und
gehalten. Das Fadenende YA, das von der Spindel
2 zur Saugleitung 134 reicht, wird auf einem spiral-
férmigen Fadenfiihrer 141 und der Fadenfihrerrolle
110 durch das Rippen des Bedienungsarms 128
und die Vorwdértsund Rickwartsbewegung des Fa-
denfuhrungselements festgehakt, wahrend es durch
die Drehung der Spindel 2 gezwirnt wird, wonach
der Faden auf einen Fadenhakenteil 138 gefiihrt
wird. Nachdem das Fadenende YA auf den Faden-
hakenteil 138 gefiihrt wurde, bleibt die Drehung der
Spindel 2 bis zur Beendigung der Verknlpfung an-
gehalten.

Andererseits wird zu dem Zeitpunkt der Fadenen-
desuche die Lamelle 13 durch den Bedienungsarm
128 angehoben und durch einen oberen Elektroma-
gnet 149 (siehe Fig. 1) angezogen. Dadurch wird
die Kontrollampe 15 ausgeschalten und der Bligel 9
wird vom Zylinder 16 nach unten gepresst.

Der Fadenendesuchvorgang der Aufwickelspule
107 wird gleichzeitig mit dem Fadenendesuchvor-
gang der Ablaufspule 102 durchgefihrt. Wie in
Fig. 7 dargestellt, hebt der Biigelhebel 136 zu-
néchst die Aufwickelspule 107 von der Drehtrommel
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106 ab und der Saugarm 137 wird fir das Einset-
zen der Rolle 141 am &usseren Ende zwischen der
Aufwickelspule 107 und der Drehtrommel 106, wie
in Fig. dargestellt, vorgeschoben. Wenn der Biigel-
hebel 136 die Aufwickelspule 107 senkt, wird die
Aufwickelspule 107 in die zur Wickelrichtung entge-
gengesetzte Richtung gedreht, so dass das auf der
Garnlagefiiche der Aufwickelspule 107 aufgewickel-
te Fadenende YB von der Saugbffnung 140 in den
Saugarm 137 eingesaugt wird.

Nach Ablauf einer bestimmten Zeit, wenn der
Saugarm 137 20 cm eingesaugt hat, nachdem das
Fadenende YB vom Sensor 142 erfasst wurde, wird
der Arm 137, wie in Fig. 9 dargestellt, zurickver-
setzt, wobei sich gleichzeitig der Fadenfihrungshe-
bel 144 in Richtung der Einheit 1 senkt, so dass
das Fihrungselement 144a eine Lésung des Fa-
denendes YB vom Garnlageende verhindert. Wenn
der Saugarm 137 zuriickbewegt wird, hebt der Bu-
gelhebel 136 die Aufwickelspule von der Drehtrom-
mel 106, so dass die Wicklungsdrehung bis zur Be-
endigung der Verkniipfung angehalten wird.

Wenn der Fadenhakenteil 138 vom Zylinder 145
angehoben wird, wird ein Mittelteil des Fadenendes
YA zwischen der Fadenfihrerrolle 110 auf der Seite
der Ablaufspule und der Saugleitung 134 des Be-
dienungsarms 128 zwischen dem ersten Vorsprung
138c und dem zweiten Vorsprung 138d, wie in
Fig. 10 dargestellt, festgehakt und ein Mittelteil des
Fadenendes YB zwischen dem Fihrungselement
144a auf der Seite der Aufwickelspule und dem
Saugarm 137 wird zwischen dem zweiten Vor-
sprung 138d und der Kolbenstange 145a festge-
hakt, wobei beide einen angehobenen Zustand ein-
nehmen. Wenn dann der Fadenfuhrungshebel 146
an der Riickseite des Fadenhakenteils 138 nach
links geschwenkt wird, wird ein Mittelteil des Faden-
endes YA zwischen dem Fadenhakenteil 138 und
der Saugleitung 134 des Bedienungsarms 128 an
der Rolle 146a am &usseren Ende festgehakt, um
es vom Fadenhakenteil 138 wegzubewegen.

Wie in den Fig. 11 und 12 dargestellt, wird im
zuvor beschriebenen Zustand die Verkniipfungsvor-
richtung 139 aus der Bereitschaftsstellung an der
Ruckseite des Fadenhakenteils 138 nach rechts zur
Vorderseite des Fadenhakenteils 138 gedreht, um
einen Mittelteil des Fadenendes YA zwischen dem
Fadenhakenteil 138 und der Rolle 146a des Faden-
fuhrungshebels 146, und einen Mittelteil des Faden-
endes YB zwischen dem Fadenhakenteil 138 und
dem Fihrungselement 144a festzuhaken. Die Ver-
kniipfung (Verknotung) beider Fadenenden YA und
YB wird durchgefiihrt und ein Uberschiissiges Fa-
denende, das von einer nicht dargesteliten Schnei-
devorrichtung abgeschnitten wird, von der Sauglei-
tung 134 und dem Saugarm 137 eingesaugt und
entfernt.

Nach Beendigung der Verknipfung kehren die
Verkniipfungsvorrichtung 139 und der Fadenfih-
rungshebel 146 in ihre urspriingliche Position zu-
rick und gleichzeitig senkt der Bligelhebe! 136 die
Aufwickelspule 107 auf die Drehtrommel 106, um
mit der Wickiung und der Drehung der Spindel 2 zu
beginnen. Dadurch wird der Faden Y um die Fa-
denfuhrerrolle 110 und die Rolle 138b, zwischen
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dem ersten Vorsprung 138c und dem zweiten Vor-
sprung 138d des Fadenhakenteil 138 gefiihrt und
danach (iber das Fihrungselement 144a auf die
Aufwickelspule 107 gewickelt. Wenn die Wicklung
des Fadens Y beginnt, wird der Fadenhakenteil 138
alimahlich nach unten bewegt und der Faden Y
wird langsam von der Rolle 138b des Fadenhaken-
teils 138 entfernt, so dass keine Schleife entsteht,
wonach der Fadenhakenteil 138 und der Fadenfiih-
rungshebel 144 nach oben und zurlick bewegt wer-
den kénnen.

Wie oben beschrieben, kann der Roboter 120 die
Verknipfung jeder Einheit automatisch durchfihren,
wobei alle Vorgénge, die fir einen automatischen
Betrieb der Doppeldrahtzwirnmaschine erforderlich
sind, mit deutlich verminderter Arbeitskraft ausge-
fihrt werden kénnen. Da ferner nach dem Stand
der Technik eine einzige Aufwickelspule 107 aus ei-
ner einzigen Ablaufspule 102 gebildet wird, war
eine grosse Ablaufspule zur Bildung einer grossen
Aufwickelspule notwendig. Da jedoch eine Verkniip-
fung durchgefiihrt werden kann, ist es méglich, eine
Vielzahl von Ablaufspulen 102 zur Bildung einer
grossen Aufwickelspule 107 zu verbinden. Dariiber-
hinaus kann die Ablaufspule 102 verkieinert wer-
den, wodurch die Spindel 2 verkleinert und der
Stromverbrauch gesenkt wird.

Wihrend in der obenbeschriebenen Ausfiihrungs-
form die Verwendung einer Ablaufspule der zwei-
stufigen Art beschrieben wurde, muss darauf hinge-
wiesen werden, dass eine Ablaufspule der einstufi-
gen Ar, die im voraus gezwirnt wurde, verwendet
werden kann. Wahrend ferner in der oben beschrie-
benen Ausfiihrungsform bei der Durchfiihrung der
Verkniipfung eine Ablaufspule 102 einmal auf einen
Dorn 126 auf der Seite des Roboters 120 zur Fa-
denendesuche bewegt wird, muss festgestellt wer-
den, dass, da ein Fadenende YB in einem Zwi-
schenstick 5 bleibt, das Fadeln direkt durch die
Wirkung der Druckluft durchgefiihrt werden kann,
die durch eine starke Betitigung des Pedals 17 er-
halten wird, ohne die Fadenendesuche vorzuneh-
men. Zusétzlich kann ein Sensor 150, wie in
Fig. 13 dargestelit, zur Uberpriifung eines verknipf-
ten Teils 148 eines Fadens Y auf einem Fihrungs-
element 144a eines Fadenfiihrungshebels 144 vor-
gesehen sein, um einen schadhaften verknipften
Abschnitt oder das Eindringen von Fadenabfall zu
vermeiden.

Kurz gesagt, werden geméss dieser Ausfih-
rungsform der vorliegenden Erfindung Fadenenden
aus einer Ablaufspule bzw. einer Aufwickelspule ge-
zogen, auf Fadenhakenteilen festgehakt und beide
in Position gebrachten Fadenenden durch eine Ver-
kniipfungsvorrichtung verkniipft. Daher ist es mdg-
lich, die Verknipfung in bezug auf eine Einheit, in
der ein Fadenbruch auftritt, automatisch durchzu-
flhren.

Damit eine Spannungsschwankung eines Fadens
wihrend der Lésung und somit die Schliefenbildung
verhindert wird, gibt es eine Ablaufspule, bei der,
wie in Fig. 17 dargestelit, am oberen Ende eines
Aufsatzes 216 ein konischer konkaver Teil 219 aus-
gebildet ist und eine Kugel 220, ein sogenannter
Kugelspannungsregler, wird auf dem konkaven Teil
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219 angeordnet. Es bestand das Problem, dass ein
herkdmmlicher Roboter das Fadeln nur schwierig
ausfuhren kann, da die Kugel 220 ein Hindernis fir
den Durchgang eines Fadenendes wihrend des
Fédelns darstellt.

Daher schafft diese Ausfiihrungsform einen Ro-
boter fiir Doppeldrahtzwirnmaschinen, der das Fi-
deln leicht ausfiihren kann, selbst in bezug auf eine
Ablaufspule mit einem Kugelspannungsregler.

Die Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung
sieht einen Roboter mit einem Bedienungsarm zum
Einf4deln einer, an einer Spindel einer Doppeldraht-
zwirnmaschine befestigten Ablaufspule vor, dadurch
gekennzeichnet, dass der Bedienungsarm mit ei-
nem Kugelhalterungsteil versehen ist, der einen
konkaven Teil zur Aufnahme und Halterung einer,
an einem oberen Ende eines Aufsatzes einer Ab-
laufspule befestigten Kugel wihrend des Fadelns
unter Unterdruck aufweist.

Beim F&deln wird der konkave Teil des Bedie-
nungsarms nahe zur Kugel auf dem Aufsatz bewegt
und die Kugel wird durch Unterdruck zum konkaven
Teil gezogen und dort gehalten und vom Aufsatz
entfernt. Dadurch kann das Fadeln leicht durchge-
fihrt werden.

In Fig. 14 bezeichnet das Bezugszeichen 221
eine Doppeldrahtzwirnmaschine, die mit einer Viel-
zahl aneinandergrenzender Einheiten ausgestattet
ist. Die Spindel 201 ist in jeder Einheit vorgesehen.
An der Vorderseite der Einheit ist entlang der Ein-
heit ein Forderer 223 zum Transport einer Ablauf-
spule 202, die sich auf einem Teller 222 befindet,
vorgesehen und ein Roboter 224, der an der Vor-
derseite des Fdorderers 223 angeordnet ist, lduft
entlang der Einheit. Teile, die mit jenen in Fig. 19
Ubereinstimmen, sind mit denselben Bezugszeichen
versehen und auf ihre Beschreibung wird verzichtet.

Der Roboter 224 ist mit einem lénglichen Bedie-
nungsarm 226 ausgestattet, der schwenkbar auf ei-
ner Hebewelle 225 befestigt ist. Der Bedienungs-
arm 226 ist eingezogen, wéhrend er zum Roboter
224 geneigt ist, so dass wenn die Hebewelle 225 in
ihre unterste Position bewegt ist, sein Ausseres
Ende durch einen Anschlag 227 angehalten wird,
so dass er wihrend des Betriebs kein Hindernis
darstellt. Wenn das &ussere Ende nicht durch den
Anschlag 227 angehalten wird, wird der Arm durch
die Hebewelle 225 auf- und abbewegt, wihrend er
seine waagrechte Stellung beibehélt, wie in Fig. 14
dargestelit.

Der Roboter 224 umfasst einen Aufnahmedorn
228 zur vorlbergehenden Aufnahme einer vollen,
auf einem Férderer 223 transportierten Ablaufspule
202A sowie eine Fadenendesuch-Saugéfinung 229
zum Ansaugen und Losen eines Fadenendes, das
auf ein oberes Ende eines Aufsatzes 216 der vollen
Ablaufspule 202A auf dem voriibergehenden Auf-
nahmedorn 228 gewickelt ist, und eine Schneide-
vorrichtung 230 zum Abschneiden eines Fadenen-
des YX, das wéhrend des Fidelns von der vollen
Ablaufspule 202A auf der Spindel 201 zur Faden-
endesuch-Saugbffnung 229 reicht.

Eine Einspannvorrichtung 231 zum Ergreifen des
Aufsatzes 216 der (vollen und leeren) Ablaufspule
202 ist in Langsrichtung bewegbar an der Seite des
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Bedienungsarms 226 vorgesehen und ein Faden-
wiéchterteil 232 zum Anhalten eines Mittelteils eines
Fadenendes YX, das von der vollen Ablaufspule
202A zur Fadenendesuch-Saugéffnung 229 reicht,
wie in den Fig. 14 und 16 dargestellt, ist oberhalb
der Einspannvorrichtung 231 vorgesehen. Eine Fi-
delluftdiise 233, die zur Erleichterung des Fadelns
wahrend des Fédelns Druckiuft in einen Fadengang
215 des Aufsatzes 216 der vollen Ablaufspule 202A
blast, ist oberhalb des Fadenwichterteils 232 vor-
gesehen und unterhalb des Fadenwichterteils 232
ist ein Kugelhalterungsteil 234 mit einem konkaven
Teil 236 vorgesehen, der eine Kugel 220, die auf
dem konkaven Teil 219 am oberen Ende des Auf-
satzes 216 als Kugelspannungsregler angeordnet
ist, durch Unterdruck anzieht und hilt.

Dieser Kugelhalterungsteil 234 wird aus einem
elastischen Material wie Gummi oder synthetischem
Harz gebildet und in einen Rahmen 235 mit L-for-
migem Querschnitt, wie in den Fig. 15 bis 17 dar-
gestellt, eingesetzt und ist an seiner Unterseite mit
einem sphérischen konkaven Teil 236 ausgestattet,
der der Oberflache der Kugel 220 entspricht. Dieser
Kugelhalterungsteil 234 erzeugt einen Unterdruck
im konkaven Teil 236, dhnlich einer Saugvorrich-
tung, um die Kugel 220 anzusaugen, und daher
weist der Kugelhalterungsteil 234 eine Elastizitat
und Luftundurchlédssigkeit auf und der konkave Teil
236 ist so geformt, dass er der Kriimmung der Ku-
gel 220 entspricht oder etwas kleiner ist. An der
Basis des Fadenwéchterteils 232 ist ein Luftzylinder
237 zur gleitenden Bewegung des Kugelhalterungs-
teils 234 entlang der Unterseite des Kugelwachter-
teils 232 vorgesehen, so dass wenn der Kugelhalte-
rungsteil 234 durch den Luftzylinder 237 ausgeriickt
wird, der konkave Teil 236 direkt unterhalb (Be-
triebsstellung) der Fadelluftdiise 233 angeordnet ist,
wie in Fig. 15 dargestellt, und wenn der Kugelhalte-
rungsteil 234 eingezogen ist, der konkave Teil 236
an der Basis (Lagerungs- oder Aufnahmestellung)
des Fadenwdéchterteils 232, abseits der Fadelluftdii-
se 233 angeordnet ist.

Die Betriebsweise der Ausfihrungsform wird in
der Folge beschrieben.

Bei der Durchfiihrung des Fadelns wird zunéchst
die volle Ablaufspule 202A vom Teller 222 des Fér-
derers 223 auf den voribergehenden Aufnahme-
dorn 228 an der Seite des Roboters 224 durch die
Auf- und Abbewegung des Bedienungsarms 226
und eine Kombination von Bewegungen und Offnen
und Schliessen der Einspannvorrichtung gebracht
und das am oberen Ende des Aufsatzes 216 der
vollen Ablaufspule 202A gewickelte Faden wird auf
dem voriibergehenden Aufnahmedorn 228 durch
die Fadenendesuch-Saugéffnung 229 angesaugt
und geldst. Die leere Ablaufspule 202B wird auf
dhnliche Weise von der Spindel 201 auf den Teller
222 bef6rdert, wie die volle Ablaufspule 202A wih-
rend der Fadenendesuche.

Wenn die Einspannvorrichtung 231 bewegt wird,
wird danach ein Mittelteil des Fadenendes YX, das
von der vollen Ablaufspule 202A auf dem vorliber-
gehenden Aufnahmedorn 228 zu der Fadenende-
such-Saugéffnung 229 reicht, beim Fadenwichter-
teil 232 angehalten und die volle Ablaufspule 202A
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wird, wie in Fig. 14 dargestellt, durch einen &hnli-
chen Arbeitsgang wie oben beschrieben auf die
Spindel 201 beférdert.

Der Kugelhalterungsteil 234 wird durch den Luft-
zylinder 237 in die Betriebsstellung bewegt, wie in
Fig. 15 dargestellt, durch eine Abwaértsbewegung
des Bedienungsarms 226 in die Nahe des Aufsat-
zes 216 der Ablaufspule 202 auf der Spindel 201
gebracht und der konkave Teil 236 wird gegen die
Kugel 220 gepresst. Danach wird durch die Kugel
220 Luft aus dem konkaven Teil 236 gepresst und
die Kugel 220 wird, &hnlich einer Saugvorrichtung,
durch Unterdruck im konkaven Teil angesaugt und
gehalten.

Danach wird die Kugel 220 von dem konkaven
Teil 219 des Aufsatzes 216 durch eine Aufwértsbe-
wegung des Bedienungsarms 226 abgehoben, der
Kugelhalterungsteil 234 wird durch den Luftzylinder
237 in die Aufnahmestellung bewegt und die Fédel-
luftdise 233 wird durch eine Abwartsbewegung des
Bedienungsarms 226 in die N&he des Aufsatzes
216 bewegt. In diesem Zustand wird Druckluft in
den Luftgang 209 der Spindel 201 eingeblasen, um
einen Saugluftstrom im Fadengang 208 zu erzeu-
gen; von der Fédelluftdise 233 wird Druckiuft in
den Fadengang 215 des Aufsatzes 216 geblasen
und gleichzeitig wird das Fadenende XY, das von
der vollen Ablaufspule 202A zur Fadenendesuch-
Saugéffnung 229 reicht, durch die Schneidevorrich-
tung 230 abgeschnitten. Danach |4uft das Fadenen-
de XY vom oberen Ende des Aufsatzes 216 durch
die Fadengange 215, 210 und 208, wird an der ge-
neigten Platte 217 umgelenkt und durch den Zwi-
schenraum 218 zwischen der feststehenden Hilse
206 und der Ballonregelungshiilse 207 zur Vollen-
dung der Fadelung hinaufgeblasen.

Nach Beendigung des Fédelns wird der Kugel-
halterungsteil 234, wie in Fig. 15 dargestellt, in die
Betriebsstellung bewegt und die Kugel 220 wird
durch eine Abwértsbewegung des Bedienungsarms
226 in den konkaven Teil 219 des Aufsatzes 216
gesetzt. In diesem Zustand wird der Kugelhalte-
rungsteil 234, wie in Fig. 17 dargestellt, in die Auf-
nahmestellung bewegt, wobei die Kugel 220 im
konkaven Teil 219 des Aufsatzes 216 bleibt, um
das Einsetzen der Kugel 220 in den Aufsatz zu
vollenden.

Wie oben beschrieben wird die Kugel 220 im
konkaven Teil 236 des Kugelhalterungsteils 234
durch Unterdruck angesaugt und gehalten und zu
diesem Zweck kann die Kugel 220 aus jedem Ma-
terial, das kein Magnet ist, gebildet sein. Dement-
sprechend kann als Kugel 220 natiiriich eine Stahl-
kugel wie auch ein nichtmagnetischer Kérper aus
beispielsweise Keramik verwendet werden.

Waihrend in der Ausfihrungsform der konkave
Teil 236 des Kugelhalterungsteils 234 &hnlich einer
Saugvorrichtung konstruiert ist, muss festgestelit
werden, dass eine Luftsaugéffnung 238 zur tatsdch-
lichen Erzeugung eines Unterdrucks im konkaven
Teil 236 vorgesehen sein kann, wie in Fig. 18 dar-
gestellt ist. In diesem Fall wird eine Luftsaugvorrich-
tung mit der Luftsaugéffnung 238 verbunden und
als Luftsaugvorrichtung kann eine Saugleitung 240
vorgesehen sein, in der Unterdruck durch einen
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Ejektoreffekt in der Druckluftieitung 239 der Féadel-
luftdise 233 erzeugt wird. Zur Verbindung der
Saugleitung 240 mit der Luftsaugéffnung 238 ist ein
elastischer Schlauch 241 vorgesehen.

Kurz zusammengefasst wird gemdass dieser Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Erfindung beim F&-
deln die Kugel auf dem Aufsatz in den konkaven
Teil des Kugelhalterungsteils, der auf dem Bedie-
nungsarm vorgesehen ist, durch Unterdruck ange-
saugt und kann vom Aufsatz entfernt werden. Da-
her kann das Fadeln leicht bei einer Ablaufspule
mit einem Kugelspannungsregler ausgefihrt wer-
den.

In einer anderen Ausfihrungsform der vorliegen-
den Edfindung enthalt der Roboter ferner ein Ma-
gnet zur Aufnahme und Entfernung einer Stahikuge!
aus einer Kugelaufnahme, die als Spannungsregler
dient und in einer an einer Oberseite einer Spindel
ausgebildeten Kugelaufnahme angeordnet ist und
die auf einen Faden in der Kugelaufnahme Druck
austibt, wobei Magnete, die einen N-Pol und S-Pol
senkrecht zum Tragelement fir die senkrechte Be-
wegung und Vorwérts- und Rickwartsbewegung
aufweisen, derart nebeneinander befestigt sind,
dass sich die Polrichtungen voneinander unterschei-
den.

Die Ausfuhrungsform ist wie oben beschrieben
konstruiert. Wenn eine Kugel aus der Kugelaufnah-
me entfernt wird, wird das Magnettragelement nach
vorne bewegt, um den Magnet Uber der Spindel an-
zuordnen, und bei seiner Abwéartsbewegung wird
die Stahlkugel durch die Anziehungskraft des Ma-
gnets zu diesem hingezogen und an der Grenzfl&-
che des Magnets mit unterschiedlichen Polen ge-
halten. Danach wird das Tragelement nach oben
und nach rickwirts bewegt, um den oberen Teil
der Kugelaufnahme fir das Einfadeln in die Spindel
zu offnen. Nach Beendigung des Einfddelns wird
das Tragelement nach vorne bewegt, um die
Grenzfliche des Magnets Uber der Kugelaufnahme
anzuordnen, wonach das Tragelement fiir das Ein-
setzen der Stahlkugel in die Kugelaufnahme nach
unten bewegt wird. Wenn sich dann das Tragele-
ment zuruckbewegt, wird die Stahlkugel von der
Oberkante der Kugelaufnahme abgestreift und rolit
auf der Unterseite des Magnets. Wenn der Magnet
von der Oberkante der Kugelaufnahme wegbewegt
wird, fallt die Stahlkugel in die Kugelaufnahme und
der Stahlkugelspannungsregler ist eingesetzt.

Bei einer Doppeldrahtzwirnmaschine, deren voll-
standige Konstruktion schematisch in Fig. 22 darge-
stellt ist, lauft ein Faden 303, der von einem Garn-
kérper 302 gelost und in eine Spindel 301 einge-
fihrt und an dieser befestigt ist, zwischen einer
konischen Kugelaufnahme 304, die an der Obersei-
te der Spindel 301 ausgebildet ist, und einer Stahl-
kugel 305, die in der Kugelaufnahme 304 einge-
setzt ist, hindurch und erhélt eine durch das Eigen-
gewicht der Kugel festgesetzte Spannung und
gelangt in die Spindel 301. Dieser Faden wird in
der Spindel 301 gezwirnt und aus einer Offnung
307 einer Auflagescheibe 306 im unteren Teil des
Garnkérpers zur Bildung eines bestimmten Ballons
311 zu einem Fadenfiihrer 310 oberhalb des Garn-
korpers geleitet, wahrend er durch eine Drehschei-
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be 308 gefiihrt wird, wobei der Faden zweifédig ge-
zwirnt und auf den Garnkérper gewickelt wird.

Diese Stahlkugel 305 stellt wahrend des Einfa-
delns in die Spindel 301 ein Hindernis dar und wird
daher aus der Kugelaufnahme 304 vortibergehend
entfernt. Die Stahlkugel 305 wird nach dem Einfa-
deln wieder eingesetzt. Zu diesem Zweck ist eine
durch einen Zylinder 316 bewegbare Auflage 315
zur Befestigung eines Magnets 314 an der Unter-
seite eines Traggestells 313 vorgesehen, an dem
eine Luftdiise 312 s fir das Einblasen eines Fa-
dens in die Spindel 301 befestigt ist. Das Tragge-
stell 313 kann durch einen Zylinder 317 senkrecht
verschoben werden und wenn das Traggestell 313
auf- und abbewegt wird, werden die Luftdiise 312
und die Auflage 315 ebenso auf- und abbewegt.

Wie in Fig. 21 dargestellt, besteht der Magnet
314 aus einem ersten Magnet 320, dessen Unter-
seite ein N-Pol und dessen Oberseite ein S-Pol ist,
und aus einem zweiten Magnet 321, dessen Unter-
seite ein S-Pol und dessen Oberseite ein N-Pol ist,
wobei der erste und zweite Magnet aneinander an-
grenzend angeordnet sind. Der Magnet 314 ist in
der Auflage integriert befestigt.

Bei der oben beschriebenen Konstruktion wird
bei Normalbetrieb die Stahlkugel 305 in der Kugel-
aufnahme 304 eingesetzt und der Faden 303 durch
das Eigengewicht der Kugel 305 gespannt.

Beim Einfadeln in die Spindel 301 wird der Zylin-
der 316 in dem Moment betétigt, in dem das Trag-
gestell 313 durch den Zylinder 317 nach oben be-
wegt wird, um die Auflage 315 nach vorne zu
schieben und den Magnet 314 iber der Spindel
301 anzuordnen. Dann wird der Zylinder 317 beta-
tigt, um das Traggestell 313 nach unten zu bewe-
gen, so dass der Magnet 314 in die Nihe der
Stahlkugel 305 gebracht wird. Die Stahlkugel 305
wird dann vom Magnet 314 aus der Kugelaufnahme
304 gezogen. Danach wird der Zylinder 317 zur
Hebung des Traggestells 313 betatigt und der Zy-
linder 316 wird weiter betatigt, um die Stahlkugel
von der Oberseite der Spindel 301 wegzubewegen.
In diesem Zustand wird das Fadenende des Garn-
korpers 302 zur Oberseite der Spindel 301 gefiihrt.
Das Einfddeln in die Spindel 301 wird durch starke
Druckluft aus der oberhalb der Spindel 301 ange-
ordneten Luftdise 312 und Saugluft vom Boden der
Spindel 301 ausgefiihrt.

Wenn die vom Magnet 314 angezogene Stahlku-
gel 305 nahe der Grenzfliche 322 des ersten
Magnets 320 und zweiten Magnets 321 angezogen
wird, entsteht in der Stahlkugel 305 in einem Teil,
der dem N-Pol des Bodens des ersten Magnets
320 entspricht, ein S-Pol, und im anderen Teil dem
S-Pol des zweiten Magnets 321 entsprechend, ein
N-Pol. Der S-Pol der Stahlkugel 305 und der S-Pol
des zweiten Magnets 321 stossen einander ab und
der N-Pol der Stahlkugel 305 und der N-Pol des er-
sten Magnets 320 stossen einander ab. Die Stahl-
kugel 305 wird zur Grenzfliche 322 des ersten Ma-
gnets 320 und des zweiten Magnets 321 gezogen
und in dieser Position gehalten.

Nach Beendigung des Einfidelns in die Spindel
301 wird der Zylinder 316 betatigt, um die Auflage
315 nach vorne zu bewegt, und wenn sich die
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Grenzflache 322 des eingestellten Magnets 314 in
die Position ber die Mitte 20 der Spindel 301 be-
wegt und dort anhélt, wird die an der Grenzfliche
322 gehaltene Stahlkugel 305 festgehalten, ohne
am Boden des Magnets 314 zu rollen, selbst wenn
sich die Auflage 315 bewegt, und wird tiber der Mit-
te der Spindel 301 angeordnet.

Wenn dann der Zylinder 317 zur Abwirtsbewe-
gung des Traggestells 313 betitigt wird, gelangt die
Stahlkugel 305 in den Raum der Kugelaufnahme
304. Wenn danach der Zylinder 316 zum Zuriick-
ziehen der Auflage 315 betétigt wird, stésst die in
der Kugelaufnahme 304 angeordnete Stahlkugel
305 an der Oberkante 323 der Kugelaufnahme 304
an und rollt an der Unterseite des Magnets 314,
der weggezogen wird. Wenn der Magnet 314 von
der Oberkante 323 entfernt wird, wird die Stahlku-
gel 305 vom Magnet 314 wegbewegt und fillt in die
Kugelaufnahme 304.

Wenn die Doppeldrahtzwirnmaschine nach dem
Zurlckziehen der Aufnahme 315 betatigt wird, wird
der Faden durch die Stahlkugel 305 einer bestimm-
ten Spannung ausgesetzt und somit wieder fiir den
normalen Betrieb bereitgestellt.

Die Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung
ist wie oben beschrieben konstruiert. Der Vorgang
zum Entfernen und Einsetzen der Stahlkugel aus
der und in die Kugelaufnahme durch den Magnet
kann automatisiert werden. Da ferner die Stahlkugel
an der Grenzfliche des Magnets mit unterschiedli-
chen magnetischen Polen gehalten wird, kann die
Stahlkugel in der Position festgehalten werden,
ohne an der Magnetfliche zu rollen, selbst wahrend
der Bewegung des Magnets. Die Stahlkugel wird
wie beschrieben in Position gehalten und daher
kann die Stahlkugel, wenn der Magnet in eine be-
stimmte Position bewegt wird, genau in die Position
uber der Spindel gefiihrt werden und die Stahlkugel
kann genau eingesetzt werden.

In der Folge wird eine Verbindungsvorrichtung
beschrieben, welche die Zufiihrung und Entnahme
von Garnkérpern und leeren Spulen zwischen einer
Doppeldrahtzwirnmaschine und einem Wickler voll-
stindig automatisieren kann. Die vorliegende Erfin-
dung schafft eine Vorrichtung zur Verbindung eines
Wicklers und einer Doppeldrahtzwirnmaschine, in
der im ersten Abschnitt eines Tellertransportgangs,
der einen Transportgang fiir leere Spulen und einen
Transportgang fiir Garnkérper einer Doppeldraht-
zwirnmaschine verbindet, folgende Elemente der
Reihe nach angeordnet sind: ein Abstreifer zum Ab-
streifen eines restlichen Fadens von einer leeren
Spule, die in einen Schacht fallengelassen wird;
eine Spulenbewegungsvorrichtung zur Abnahme ei-
ner leeren Spule von einer auf einem Teller auf-
recht stehenden Spindel zu deren Beférderung zum
Abstreifer und zur Abnahme einer Einstellvorrich-
tung zur Spannungslésung, um diese an der auf ei-
nem Teller in einer Position zur Garnkérperbefesti-
gung aufrecht stehenden Spindel zu befestigen;
eine Fadenaustauschvorrichtung zur Entfernung ei-
nes Garnkérpers, der durch einen Stegférderer von
einem Wickler zugefiihrt wird, um ihn auf der auf
dem Teller in Befestigungsposition aufrecht stehen-
den Spindel zu befestigen; und eine Fadenende-
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suchvorrichtung fiir das Suchen der Fadenenden
von Garnkdrpern, die in zwei Stufen auf der auf ei-
nem Teller aufrecht stehenden Spindel befestigt
sind, wobei die in den Schacht gefallenen leeren
Spulen durch einen Férderer zu einem Autodoffer
des Wickiers gebracht werden.

Bei der obenbeschriebenen Verbindungsvorrich-
tung fiir einen Wickler und eine Doppeldrahtzwirn-
maschine werden eine zweistufige leere Spule und
eine dazwischenliegende Einstellvorrichtung zur
Spannungsldésung auf einer auf einem Teller auf-
recht stehenden Spindel befestigt und gelangen von
einem Transportgang fur leere Spulen der Doppel-
drahtzwirnmaschine in einen Tellertransportgang.
Wenn sie sich an einer Spulenbewegungsvorrich-
tung vorbeibewegen, wird eine leere Spule entfernt
und an einen Spulenabstreifer weitergegeben. Die
Einstellvorrichtung zur Spannungsiésung wird auf
dem ersten Garnkorper angeordnet, der sich bereits
auf der auf einem Teller aufrecht stehenden Spin-
del in der Garnkorper-Befestigungsposition befindet.
In dem Spulenabstreifer wird restlicher Faden abge-
streift und eine leere Spule in einen Schacht fallen-
gelassen und auf einem Forderer zu einem Auto-
doffer eines Wicklers beférdert. Andererseits wird in
der Befestigungsposition ein Garnk&rper, der durch
einen Stegférderer vom Wickler zugefiihrt wird
durch eine Fadenaustauschvorrichtung entfernt und
auf der auf dem Teller aufrecht stehenden Spindel
befestigt. Bei einem Teller, auf dem ein Garnkérper
und eine Einstellvorrichtung zur Spannungsiésung
befestigt worden sind, wird jedes Fadenende von
einer Fadenendesuchvorrichtung entdeckt und der
Teller wird von einem Tellertransportgang zu einem
Garnkérpertransportgang der Doppeldrahtzwirnma-
schine zugeleitet.

Eine Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfin-
dung wird anhand eines Beispiels einer Verbin-
dungsvorrichtung in einem Autowickler und einer
Doppeldrahtzwirnmaschine mit zweistufiger Zufih-
rung mit Bezugnahme auf die Fig. 23 bis 27 be-
schrieben.

Wie in Fig. 23 dargestelit, ist diese Verbindungs-
vorrichtung zwischen einem Autowickler und einer
Doppeldrahtzwirnmaschine DT angeordnet und an-
grenzend an die Doppeldrahtzwirnmaschine DT
montiert. Die Vorrichtung umfasst einen Haupttrans-
portigang L1 zur Befbrderung eines Tellers, der ei-
nen Transporigang L2 fiir leere Spulen und einen
Transportgang L3 fir Fadenkdrper verbindet. Diese
Vorrichtung und der Autowickler werden durch ei-
nen Stegférderer 405 zur Aufnahme eines Garnkér-
pers und einen Forderer 406 von leeren Spule zur
Abgabe einer leeren Spule, der sich dariiber bo-
genférmig erstreckt, verbunden.

In dieser Verbindungsvorrichtung sind entlang
des ersten Abschnitts eines Haupttransportganges
L1 folgende Elemente vorgesehen: ein Abstreifer
402 zum Abstreifen eines restlichen Fadens von ei-
ner leeren Spule, die dann in einen Schacht 407
falit: eine Spulenbewegungsvorrichtung 401 zur Ent-
fernung der leeren Spule B von einem Teller T, um
diese zum Abstreifer zu leiten, und zur Entfernung
einer Einstellvorrichtung zur Spannungslésung G,
um diese zu einer Fadenaustauschvorrichtung 403
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zu leiten; eine Fadenaustauschvorrichtung 403 zur
Aufnahme eines Garnkorpers P, der durch den
Stegférderer 405 zugefiihrt wird, um ihn auf dem
Teller zu befestigen; und eine Fadenendesuchvor-
richtung 404 fiir das Suchen des Fadenendes eines
Garnkorpers P, der in zwei Stufen auf dem Teller T
befestigt ist. Zu Beginn und am Ende des Haupt-
transportgangs L: sind Tellerstopper 408 angeord-
net, wobei ein Halteteller fiir leere Spulen, der vom
Transportgang Lz fiir leere Spulen kommt, und ein
Halteteller fiir Garnkdrper, der in den Transportgang
Ls fur Garnkérper |&uft, voribergehend in ihrer Po-
sition angehalten werden, bis die untere Seite be-
reit ist. Ahnliche Tellerstopper 408, die nicht darge-
stellt sind, sind bei der Spulenbewegungsvorrich-
tung 401, der Fadenaustauschvorrichtung 403 und
der Fadenendesuchvorrichtung 404 angeordnet, um
den Teller T wahrend des Betriebs immer wieder
anzuhalten.

Die Verbindungsvorrichtung weist ferner einen
Nebentransportgang Ls zur Verbindung des Trans-
portgangs L2 fiir leere Spulen und des Transport-
gangs La flir Garnkérper der Doppeldrahtzwirnma-
schine DT auf. In dem Nebentransportgang L4 wird
ein Halteteller mit leerer Spule zum Transportgang
Ls fur Garnkérper geleitet, wenn der Haupttrans-
portgang L1 mit Haltetellern fur leere Spulen gefilit
ist und ein Verteilerhebel 409 zur Schliessung des
Haupttransportgangs L1 geschwenkt wird.

Die Spulenbewegungsvorrichtung 401 ist an ih-
rem &usseren Ende mit einer Einspannvorrichtung
413 versehen, wie in Fig. 24 dargestellt, kann ent-
lang einer senkrechten Welle 411 auf- und abwérts
bewegt werden und weist ferner einen Tragarm 412
fir die Einspannvorrichtung auf, der von der Posi-
tion der Entfernung der leeren Spule zur Fadenaus-
tauschvorrichtung 403 und zum Abstreifer 402 ge-
dreht werden kann, wie durch die punktierte Linie in
Fig. 23 angezeigt wird. Der Tragarm 412 fur die
Einspannvorrichtung wird durch senkrechte Bewe-
gung eines Endes einer Rette 415 mit geeigneter
Lange auf- und abwérts bewegt, deren anderes
Ende mit dem Tragelement 414 verbunden ist. Die
Einspannvorrichtung 413 ist normalerweise weiter
geodffnet als ein Durchmesser der leeren Spule B
und der Einstellvorrichtung G zur Spannungslésung
betrdgt, um diese durch zugefiihrte Luft zu erfas-
sen. Der Tragarm 412 der Einspannvorrichtung
steht normalerweise (ber der Entfernungsvorrich-
tung flr leere Spulen in Bereitschaft.

Eine Spindel S fiir die Befestigung leerer Spulen
in zwei Stufen mit dazwischenliegender Einstellvor-
richtung G zur Spannungslésung wird auf einem
Teller T aufrecht stehend aus dem Transportgang
Lo fir leere Spulen der Doppeldrahtzwirnmaschine
DT in den Haupttransportgang L1 bewegt und halt
vor der Spulenbewegungsvorrichtung 401 an. Dann
wird der Tragarm 412 fiir die Einspannvorrichtung
leicht nach unten bewegt und die Einspannvorrich-
tung 413 erfasst eine obere leere Spule B. Die Ein-
spannvorrichtung 16st dann die leere Spule B und
kehrt in ihre urspriingliche Position zuriick. Dann
wird der Tragarm 412 fiir die Einspannvorrichtung
weiter nach unten bewegt, und die Einspannvorrich-
tung 413 erfasst die Einstellvorrichtung G zur Span-
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nungsidésung. In diesem Zustand wird der Tragarm
412 der Einspannvorrichtung nach oben bewegt
und dreht tber den Teller T, wobei sich bereits eine
Spule auf der Spindel S der Fadenaustauschvor-
richtung 403 in Halteposition befindet. Die Ein-
spannvorrichtung 413 6st dann die Einstellvorrich-
tung G zur Spannungslésung und kehrt in ihre ur-
spriingliche Position zuriick. Die untere leere Spule
B wird ahnlich wie die obere leere Spule B zum
Abstreifer gebracht.

Der Abstreifer 402 weist eine Einspannvorrich-
tung 421 zur Erfassung des unteren Endes der lee-
ren Spule B auf, wie in Fig. 25 dargestellt, und be-
findet sich normalerweise in einer Bereitschaftsstel-
lung, wobei die Einspannvorrichtung 421 zur Auf-
nahme einer leeren, von der Einspannvorrichtung
412 der Spulenbewegungsvorrichtung 401 geldsten
Spule B gedffnet ist. Die Einspannvorrichtung 421
ist in ihrer oberen und unteren Position unbeweg-
lich, kann aber durch einen Luftzylinder 422 zusam-
men- und auseinanderbewegt werden und wird
beim Empfang einer leeren Spule B zusammenge-
flihrt, um die leere Spule B zu erfassen. Uber der
Einspannvorrichtung 421 ist eine Fadensaugleitung
423 in Verbindung mit einem Kanal und einem
Schieber 424 vorgesehen, der darin gleitend ange-
ordnet ist und durch eine nicht dargestelite Feder
nach oben gespannt und wahrend des Fadenab-
streifvorgangs durch einen Luftzylinder 425 nach
unten bewegt wird. Wenn die Einspannvorrichtung
421 die leere Spule B von der Einspannvorrichtung
413 der Spulenbewegungsvorrichtung 401 zur Auf-
nahme erhélt, wird der Luftzylinder 425 zur Ab-
wértsbewegung des Schiebers 424 und zum Nie-
derpressen der leeren Spule B betatigt. Wihrend
sich die leere Spule B nach unten bewegt, wird die
Einspannvorrichtung 421 langsam geschlossen,
wahrend sie sich dem konischen &usseren Durch-
messer der leeren Spule B anpasst. Wenn auf der
leeren Spule B noch Faden vorhanden ist, wird die-
ser Faden durch den Rand der Einspannvorrichtung
421 weggezogen und von der leeren Spule B abge-
streift. Nach dem Absenken der leeren Spule B
durch den Schieber wie oben beschrieben, wird der
Schieber 424 etwas nach oben bewegt und der ab-
gestreifte restliche Faden durch die Fadensauglei-
tung 423 abgesaugt und entfernt. Die leere Spule B
fallt in den Schacht 407, von wo sie durch eine in
regelméssigen Abstidnden vorgesehene Platte 461
eines Forderers 406 fir leeren Spulen aufgenom-
men und einem Autodoffer an der Autowicklerseite
zugeleitet wird.

Die Fadenaustauschvorrichtung 403 besteht, wie
in Fig. 26 dargestelit, aus einem senkrecht ver-
schiebbaren Gestell 431, einem Einspannvorrich-
tungstrager 432, der auf dem Gleitgestell 431 befe-
stigt ist und waagrecht zwischen einer Entfernungs-
position zur Entfernung eines Garnkérpers P von
Dornen 451, die in regelméassigen Abstdnden auf
dem Stegforderer 405 angeordnet sind, und einer
Befestigungsposition zur Plazierung eines Garnkér-
pers P auf einem Teller T, der an der Vorderseite
der Fadenaustauschvorrichtung 403 bereit steht,
verschoben wird, und einer Einspannvorrichtung
433, die an dem Einspannvorrichtungstrager 432
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befestigt ist und sich um 90° dreht, wenn sich der
Einspannvorrichtungstrager in der Befestigungsposi-
tion befindet. Die Einspannvorrichtung 433 steht
normalerweise in der Entfernungsposition bereits,
wobei die Einspannvorrichtung senkrecht geéffnet
ist und ein dusseres Ende einer Spule eines Garn-
kérpers P erfasst, der, wéhrend er seitlich an dem
Dorn 451 befestigt ist, von einem senkrechten Teil
des Stegsforderers 405 getragen wird, und wird
durch Luftzufuhr geschlossen. Ein Befestigungsele-
ment 434 des Gleitgestells 431 ist an einer Welle
435 befestigt und wird durch Drehung einer Bewe-
gungsspindel 436 senkrecht verschoben. Die Dre-
hung der Einspannvorrichtung 433 bewirkt ein Luft-
zylinder 437.

Wenn das &ussere Ende der vom Stegférderer
seitlich gehaltenen Spule des Garnkdrpers P zur
Einspannvorrichtung 433 gelangt, die in der Entfer-
nungsposition bereitsteht, wird die Einspannvorrich-
tung 433 zur Ergreifung des Garnkdrpers P ge-
schlossen. Die Einspannvorrichtung 433 wird dann
gemeinsam mit dem Einspannvorrichtungstréger
432 in die Befestigungsposition bewegt, wo sich die
Einspannvorrichtung 433 um 90° dreht, um die
Lage des Garnkdrpers P in die Senkrechte zu brin-
gen, und die Einspannvorrichtung 433 wird dann
mit dem Gleitgestell 431 nach unten bewegt und
gedffnet, so dass der erfasste Garnkdrper P auf die
auf dem Teller T aufrecht stehende Spindet S auf-
gesetzt wird.

Die Fadenendesuchvorrichtung 404 besteht, wie
in Fig. 27 dargestellt, aus zwei Offnungen 441a und
441b in senkrechter Richtung an der Aussenseite
der Garnkérper P, die sich in zwei Stufen auf der
Spindel S auf dem Teller T befinden; einer Saugoff-
nung, die sich zurlickzieht, nachdem sie zum An-
saugen und Halten des Fadenendes in die Nahe
der Aussenfliche des Garnkérpers P bewegt wur-
de; einem Fadenfuhrer 442, der an seiner Obersei-
te einen konkaven Teil 442a aufweist und sich aus
der unteren Bereitschaftsstellung nach oben be-
wegt, um die Faden Y; und Y2 festzuhaken, die
sich zwischen der Saugéffnung 441 und dem Garn-
kérper P erstrecken, und sich liber das obere Ende
der Spindel S bewegt; einem Fadenfiihrer 443 mit
einem konkaven Teil 443a an seiner Vorderseite,
der die Faden Y; und Yz festhakt, die sich zwi-
schen dem Fadenfithrer 442 und dem Garnkérper
P erstrecken, und sich von der hinteren Bereit-
schaftsstellung nach vorne zum oberen Ende der
Spindel S bewegt; und aus einer Vorrichtung 444
zur Drehung eines Fadens auf dem Teller T in eine
Richtung, in der ein Faden geldst wird, wenn die
Féaden Y1 und Yz von der Saugéffnung 441 ange-
saugt werden, und in eine Richtung zur Fadenauf-
wicklung, wenn sich der Fadenfiihrer 443 nach vor-
ne zum oberen Ende der Spindel S bewegt. Die
Saugéffnung 441 ist im Inneren zur Begrenzung ei-
ner Fadenwicklungslange zum oberen Ende der
Spindel S auf eine bestimmte Lénge mit einer
Schneidevorrichtung (nicht dargestellt) versehen,
um einen angesaugten Faden zu schneiden und zu
halten.

Die Garnkorper P werden durch die Fadenaus-
tauschvorrichtung 403 in der Befestigungsposition in
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zwei Stufen libereinander angeordnet und wenn der
Teller T mit der darauf befestigten Einstellvorrich-
tung G zur Spannungslésung durch die Spulenbe-
wegungsvorrichtung 401 entlang des Haupttrans-
portgangs L1 bewegt wird und bei der Fadendende-
suchvorrichtung 404 anlangt, bewegt sich die
Saugbffnung 441 nach vorne, um die Faden Yy und
Y2 von der Aussenseite der Garnkérper P anzusau-
gen und bewegt sich dann zurlck. Zu diesem Zeit-
punkt wird der Teller T durch die Drehvorrichtung
444 in eine Richtung zur Losung eines Fadens ge-
dreht. Danach bewegt sich der Fadenfiihrer 442
zum Festhaken der Faden Y; und Y2 nach oben
und hélt (ber dem oberen Ende der Spindel S an.
Danach wird der Fadenflhrer 443 zum Festhaken
der Faden Yy und Y2 nach vorne bewegt und be-
wegt sich zum oberen Ende der Spindel S nach
vorne. Wenn der Teller T durch eine Drehvorrich-
tung 444 in eine Richtung zur Aufwicklung eines
Fadens gedreht wird, werden die Faden Y1 und Y2
auf dem oberen Ende der Spindel S aufgewickelt
und eine Saugleitung 445 wird betétigt, so dass die
verbliebenen Fadenenden in einen Hohiteil der
Spindel S eingesaugt werden. Der zweistufige
Garnkérper P, dessen Fadenende somit gefunden
ist, bewegt sich entlang des Haupttransportgangs L
und wird der Doppeldrahtzwirnmaschine DT zuge-
leitet.

Es muss festgestellt werden, dass der Fadenfih-
rer 443 weggenommen wird und der Fadenfihrer
442 sich mit den festgehakten Faden Y; und Y2
nach oben bewegt und danach weiter nach vorne,
um die Faden Y; und Y2 zum oberen Ende der
Spindel S zu beférdern.

Diese Erfindung weist eine Konstruktion wie oben
beschrieben und ein Ergebnis wie in der Folge be-
schrieben auf.

Die Zufuhr und Entnahme von Garnkérpern und
leeren Spulen zwischen dem Wickier und der Dop-
peldrahtzwirnmaschine kann, ohne einen Eingriff zu
erfordern, vollstandig automatisiert werden.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Beheben eines Fadenbruchs in
einer Doppeldrahtzwirnmaschine, welches, wenn
ein Roboter eine Einheit mit einem Fadenbruch ent-
deckt, die Bestimmung umfasst, ob eine Aufwickel-
spule einen festgelegten Durchmesser aufweist,
oder ob sich auf einer Ablaufspule mit bestimmter
Lange noch Faden befindet; sowie bei einem fest-
gelegten Durchmesser und keinem restlichen Fa-
den, den Austausch des Zulauffadens und eine Ab-
nahme; bei einem nicht festgelegten Durchmesser
und keinem restlichen Faden, den Austausch des
Zulauffadens und eine Verknupfung; und bei einem
nicht festgelegten Durchmesser und einem restli-
chen Faden, eine Verkniipfung.

2. Robotervorrichtung fur eine Doppeldrahtzwirn-
maschine zur Durchfiihrung des Verfahrens nach
Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass ein Ro-
boterkdrper, der so ausgebildet ist, dass sich der
Roboter (22) entlang der Einheit der Doppeldraht-
zwirnmaschine (1) bewegen kann, mit einem Bedie-
nungsarm (26; 128) zum Herausziehen eines Fa-
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denendes (YA) aus einer Ablaufspule (4; 102), ei-
nem Saugarm (31; 137) zur Aufnahme eines
Fadenendes (YB) von einer Aufwickelspule (12;
107), einem Fadenhakenteil (41; 138) zur Aufnah-
me der beiden gezogenen Fadenenden (YA, YB)
und einer Verknlpfungsvorrichtung (32; 139) zur
Verkniipfung der beiden Fadenenden an dem Ha-
kenteil (41; 138) versehen ist.

3. Robotervorrichtung nach Anspruch 2, dadurch
gekennzeichnet, dass der Fadenhakenteil (138) auf
einer Kolbenstange (145a) eines auf dem Roboter-
korper befestigten Zylinders (145) angeordnet ist
und eine waagrechte Hakenfliche (138a) umfasst,
die an der Kolbenstange (145a) befestigt ist, sowie
eine Rolle (138b) auf der waagrechten Fliche
(138a) des Hakens (138), einen winkeligen ersten
Vorsprung (138c), der vor der Rolle (138b) ange-
ordnet ist, und einen winkelférmigen zweiten Vor-
sprung (138d), der zwischen dem ersten Vorsprung
(138c) und der Kolbenstange (145a) angeordnet ist,
so dass ein Fadenende (YA), das durch den Bedie-
nungsarm (128) aus einer Ablaufspule (102) her-
ausgezogen wurde, zwischen dem ersten Vor-
sprung (138c) und dem zweiten Vorsprung (138d),
und ein Fadenende (YB), das durch den Saugarm
(137) aus einer Aufwickelspule (107) herausgezo-
gen wurde, zwischen dem zweiten Vorsprung
(138d) und der Kolbenstange (145a) eingehakt
wird.

4. Robotervorrichtung nach Anspruch 3, dadurch
gekennzeichnet, dass ein Fadenfiihrungshebel
(146), mit einer Rolle (146a) an seinem &dusseren
Ende, schwenkbar an der Riickseite des Hakenteils
(138) befestigt ist, wobei der Fadenfiihrungshebel
(146) derart schwenkbar ist, dass die Rolle (146a)
des Fadenfiihrungshebels einen mittleren Teil 15 ei-
nes Fadens (YA) zwischen dem Fadenhakenteil
(138) und dem Bedienungsarm (128) festhakt und
der Faden vom Hakenteil wegbewegt wird.

5. Robotervorrichtung (224) fur eine Doppeldraht-
zwirnmaschine zur Durchflihrung des Verfahrens
nach Anspruch 1, die mit einem Bedienungsarm
(226) zum Einfideln einer an einer Spindel (201)
einer Doppeldrahtzwirnmaschine befestigten Ablauf-
spule (202) ausgestattet ist, dadurch gekennzeich-
net, dass der Bedienungsarm (226) mit einem Ku-
gelhalterungsteil (234) zur Aufnahme einer Kugel
(220) wihrend des Fadelns versehen ist, die an ei-
nem oberen Ende eines Aufsatzes (216) einer Ab-
laufspule (202) befestigt ist.

6. Robotervorrichtung nach Anspruch 5, dadurch
gekennzeichnet, dass der Kugelhalterungsteil (234)
einen sphérischen konkaven Teil (236) aufweist,
der der Oberflache der Kugel (220) entspricht.

7. Robotervorrichtung nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, dass der Kugelhaiterungsteil (234)
aus einem elastischen Material wie Gummi oder
synthetischem Harz besteht.

8. Robotervorrichtung nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, dass Mittel (238, 240, 241) zur Er-
zeugung eines Unterdrucks im konkaven Teil vorge-
sehen sind, um die Kugel (220) wéhrend des Fé&-
delns anzuziehen und zu halten.

9. Robotervorrichtung nach Anspruch 8, dadurch
gekennzeichnet, dass im konkaven Teil (236) eine



05 CH 686 679 A5 26

Luftsaugéffnung (238) zur Erzeugung eines Unter-
drucks im konkaven Teil vorgesehen ist.

10. Robotervorrichtung nach Anspruch 5, da-
durch gekennzeichnet, dass der Roboter (224) ein
Magnet (314) zur Aufnahme und Entfernung einer
Stahlkugel (305) aus .einer Kugelaufnahme (304)
enthélt, die als Spannungsregler dient und in der
an einer Oberseite einer Spindel (301) ausgebilde-
ten Kugelaufnahme (304) angeordnet ist und die
auf einen Faden (303) in der Kugelaufnahme Druck
auslibt, wobei der Magnet (314) einen N-Pol und S-
Pol aufweist, die senkrecht zum Tragelement (313)
fir die senkrechte Bewegung und Vorwirts- und
Rlckwartsbewegung angeordnet sind, wobei sie
derart nebeneinander befestigt sind, dass sich die
Polrichtungen voneinander unterscheiden.

11. Vorrichtung zur Verbindung eines Wicklers
und einer Doppeldrahtzwirnmaschine (DT) zur wei-
teren Automatisierung des Verfahrens nach An-
spruch 1, in der entlang des ersten Abschnitts ei-
nes Tellertransportgangs (L1), der einen Transport-
gang (L) fur leere Spulen und einen Transportgang
(La) fir Garnkérper einer Doppeldrahtzwirnmaschi-
ne verbindet, folgende Elemente der Reihe nach
angeordnet sind: ein Abstreifer (402) zum Abstrei-
fen eines restlichen Fadens von einer leeren Spule
(B), die in einen Schacht (407) fallengelassen wird:
eine Spulenbewegungsvorrichtung (401) zur Abnah-
me einer leeren Spule (B) von einer auf einem Tel-
ler (T) aufrecht stehenden Spindel (S) zu deren Be-
forderung zum Abstreifer (402) und zur Abnahme
einer Einstellvorrichtung (G) zur Spannungslésung,
um diese auf der auf einem Teller in einer Position
zur  Garnkorperbefestigung  aufrecht  stehenden
Spindel (S) zu befestigen; eine Fadenaustauschvor-
richtung (403) zur Entfernung eines Garnkérpers
(P), der durch einen Stegférderer (405) von einem
Wickler zugefiihrt wird, um ihn auf der auf einem
Teller (T) in einer Befestigungsposition aufrecht ste-
henden Spindel (S) zu befestigen; und eine Faden-
endesuchvorrichtung (404) fiir das Suchen der Fa-
denenden (Y4, Yz2) von Garnkérpern (P), die in zwei
Stufen auf der auf einem Teller (T) aufrecht stehen-
den Spindel (S) befestigt sind, wobei die in den
Schacht (407) gefallenen leeren Spulen (B) durch
einen Forderer (406) zu einem Autodoffer des
Wicklers gebracht werden.

12. Vorrichtung zur Verbindung eines Wicklers
und einer Doppeldrahtzwirnmaschine nach An-
spruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Fa-
denaustauschvorrichtung (403) ein senkrecht ver-
schiebbares Gleitgestell (431) umfasst, sowie einen
Einspannvorrichtungstriger (432), der auf dem
Gleitgestell (431) befestigt ist und waagrecht zwi-
schen einer Entfernungsposition zur Entfernung ei-
nes Garnkédrpers (P) von Dornen (451) und einer
Befestigungsposition zur Plazierung eines Garnkor-
pers (P) auf einem Teller (T), der an der Vordersei-
te der Fadenaustauschvorrichtung (403) bereit
steht, verschoben wird, und eine Einspannvorrich-
tung (433), die an dem Einspannvorrichtungstrager
(432) befestigt ist und sich dreht, wenn sich der
Einspannvorrichtungstrager in der Befestigungsposi-
tion befindet.

13. Vorrichtung zur Verbindung eines Wicklers
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und einer Doppeldrahtzwirnmaschine nach An-
spruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Fa-
denendesuchvorrichtung (404) eine Saugoffnung
(441) mit zwei Offnungen (441a, 441b) an der Aus-
senseite jeder der in zwei Stufen auf einer Spindel
(S) eines Tellers (T) angeordneten Garnkorper (P)
umfasst, die sich in die Nihe jedes Garnkérpers
bewegt und zurlickzieht, nachdem jedes Fadenende
(Y1, Y2) angesaugt und erfasst wurde, sowie einen
Fadenfiihrer (442) zum Festhaken jedes Fadens,
der sich zwischen jedem Garnkérper (P) und der
Saugéffnung (441) erstreckt, und zur Vorwartsbe-
wegung, bis er mit einer Spindel in Berihrung
kommt, nachdem der Fadenfiihrer (442) nach oben
in eine Stellung etwas unterhalb des oberen Endes
der Spindel (S) bewegt wurde, und eine Vorrichtung
(444) zur Drehung des Tellers (T) in eine Richtung
zur Lsung des Fadens und in eine Richtung zur
Fadenaufwicklung nach Beendigung der Vorwarts-
bewegung des Fadenfiihrers von dem Zeitpunkt an,
zu dem sich die Saugéffnung néhert, bis zu jenem
Zeitpunkt, zu dem der Fadenfiihrer vollstdndig nach
oben bewegt ist.

14. Fadenende-Bearbeitungsvorrichtung fiir einen
Faden in einer Doppeldrahtzwirnmaschine zur wei-
teren Automatisierung des Verfahrens nach An-
spruch 1, welche eine Saugéffnung (441) mit zwei
Offnungen (441a, 441b) an der Aussenseite jeder
der in zwei Stufen auf einer Spindel (S) eines Tel-
lers (T) angeordneten Garnkérper (P) umfasst, die
sich in die Nahe jedes Garnkérpers bewegt und zu-
rickzieht, nachdem jedes Fadenende (Yi, Yz) der
Garnkérper angesaugt und erfasst wurde, sowie ei-
nen Fadenfiuhrer (442) zum Festhaken jedes Fa-
dens, der sich zwischen jedem Garnkérper (P) und
der Saugéffnung (441) erstreckt, und zur Vorwérts-
bewegung, bis er mit einer Spindel in Berlihrung
kommt, nachdem der Fadenfiihrer (442) nach oben
in eine Stellung etwas unterhalb des oberen Endes
der Spindel (S) bewegt wurde, und eine Vorrichtung
(444) zur Drehung eines Tellers (T) in eine Rich-
tung zur Lsung des Fadens und in eine Richtung
zur Fadenaufwicklung nach Beendigung der Vor-
wartsbewegung des Fadenfiihrers von dem Zeit-
punkt an, zu dem sich die Saugéffnung nahert, bis
zu jenem Zeitpunkt, zu dem der Fadenfiihrer voll-
stindig nach oben bewegt ist.
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