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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Entnadelungswerk-
zeug, eine Entnadelungseinrichtung und ein Entnade-
lungsverfahren mit den Merkmalen im Oberbegriff des
Verfahrens- und Vorrichtungshauptansprüche.
[0002] Aus der Praxis sind manuelle Entnadelungs-
werkzeuge für Nadelbretter bekannt, die von einem Be-
diener über die Nadeln gesteckt werden, wobei für de-
fekte, insbesondere verbogene oder abgebrochene Na-
deln ein Kippen und Einfangen der Nadelspitze in
Schräglage des Werkzeugs erforderlich ist.
[0003] Die DE 10 2011 016 755 B3 lehrt den Einsatz
eines Knickarmroboters zum automatischen Auf- und
Abrüsten sowie Instandhalten eines Nadelbrettes, was
einen relativ hohen Bau- und Programmieraufwand er-
fordert.
[0004] Aus der US 2003/0225411 A1 sind eine Vor-
richtung und ein Verfahren zum Penetrieren eines Kno-
chens und zur Schaffung eines Zugangs zu Knochen-
mark bekannt.
[0005] Die DE 20 2013 104 925 U1 und die DE 19 12
670 U1 zeigen Austreibhülsen, die auf eine Nadel axial
aufgesteckt werden und diese dann ausschieben, wobei
aber weder eine Drehbewegung, noch ein drehender An-
trieb vorhanden sind.
[0006] Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine
verbesserte Entnadelungstechnik aufzuzeigen.
[0007] Die Erfindung löst diese Aufgabe mit den Merk-
malen in den Verfahrens- und Vorrichtungshauptansprü-
chen.
[0008] Die beanspruchte Entnadelungstechnik, insbe-
sondere das Entnadelungswerkzeug, die Entnadelungs-
einrichtung und das Entnadelungsverfahren, haben ver-
schiedene Vorteile.
[0009] Zum einen kommen sie mit einem niedrigen
Bau-, Kosten- und Platzaufwand aus. Der Entnadelungs-
prozess kann schnell und sicher erfolgen. Mit dem Ent-
nadelungswerkzeug können intakte und defekte Nadeln
erfasst und aus dem Nadelbrett zumindest teilweise aus-
getrieben werden. Eine eventuell vorhandene Abzieh-
einrichtung kann die teilweise ausgetriebenen Nadeln
vollends vom Nadelbrett entfernen.
[0010] Ein linear sowie drehend bewegliches und da-
bei motorisch angetriebenes Austreibmittel kann sowohl
intakte, wie auch defekte Nadeln erfassen und austrei-
ben. Durch die Rotation können auch defekte, insbeson-
dere verbogene Nadeln vom hohlen Austreibmittel er-
fasst und mitgenommen sowie beim Vorschub ausge-
trieben werden. Die jeweils angetriebene Rotationsbe-
wegung und axiale bzw. lineare Vorschubbewegung
können einander überlagert werden. In einer Prozessva-
riante können alle Nadeln mit einer Dreh- und Vorschub-
bewegung ausgetrieben werden.
[0011] Für intakte Nadeln genügt der axiale bzw. line-
are Vorschub, wobei die Rotation entfallen kann. Der
Austreibprozess kann bei intakten Nadeln schneller ab-
laufen. Hierbei kann insbesondere die Vorschubge-

schwindigkeit höher als beim Fangen von defekten Na-
deln mit überlagerter Rotation sein. Dies erlaubt in einer
anderen Prozessvariante eine Leistungssteigerung,
wenn defekte Nadeln durch einen vorherigen Detektions-
vorgang gefunden und lokalisiert werden, wobei die kom-
binierte Vorschub- und Rotationsbewegung nur bei die-
sen defekten Nadeln ausgeführt wird. Die anderen intak-
ten Nadeln können mit dem schnelleren Vorschub ohne
Rotation ausgetrieben werden.
[0012] Das Austreibmittel weist in der bevorzugten und
besonders effektiven Ausführungsform eine längliche
Austreibhülse mit einer axialen und bevorzugt zentralen
Bohrung und einem seitlichen Axialschlitz am Hülsen-
mantel auf. Die Bohrung kann sacklochartig ausgebildet
sein und sich samt des Axialschlitzes nur über einen Teil-
bereich der Hülsenlänge erstrecken.
[0013] Das Austreibmittel weist eine bevorzugt zentra-
le und längsgerichtete Achse auf, die nachfolgend auch
als Zentralachse oder Zentral- und Vorschubachse be-
zeichnet wird. Das Austreibmittel wird zum Austreiben
einer Nadel mit seiner Zentral- und Vorschubachse fluch-
tend zur Längsachse der Nadel ausgerichtet. Die Vor-
schubbewegung und ggf. die Rotationsbewegung erfol-
gen um und entlang der Zentral- und Vorschubachse des
Austreibmittels. Bei der Rotation der Austreibhülse kann
eine verbogene Nadel im seitlichen Axialschlitz gefangen
und aufgenommen werden. Geringfügig verbogene Na-
delspitzen können dabei wieder zumindest annähernd in
die Soll-Lage ausgerichtet werden. Bei größeren Verbie-
gungen kann die Nadelspitze abgetrennt, insbesondere
abgeschert und aus dem seitlichen Axialschlitz wieder
ausgeworfen werden. Hierfür ist es von Vorteil, wenn das
Entnadelungswerkzeug und die Nadeln beim Entnade-
lungsprozess im Wesentlichen horizontal ausgerichtet
werden.
[0014] Für das Einfangen einer verbogenen Nadelspit-
ze ist es vorteilhaft, wenn der seitliche Axialschlitz an der
frontseitigen Mündung eine die Schlitzmündung erwei-
ternde Schräge aufweist. Die andere Seitenwand kann
gerade bzw. axial ausgerichtet sein. Sie kann in Rotati-
onsrichtung der Austreibhülse vorn liegen.
[0015] Für das sichere Einfangen und Austreiben von
intakten und vor allem auch defekten, insbesondere ver-
bogenen, Nadeln ist es von Vorteil, wenn das rotierende
Austreibmittel, insbesondere eine Austreibhülse, beim
axialen Vorschub gerade und starr entlang der Zentral-
und Vorschubachse geführt ist. Hierdurch kann ein seit-
liches Auswandern oder Taumeln des Austreibmittels
vermieden werden. Ein Taumeln hat sich in einigen Ein-
satzfällen als ungünstig erwiesen.
[0016] Ferner ist es von Vorteil, wenn das Verhältnis
zwischen der Rotationsgeschwindigkeit und der Vor-
schubgeschwindigkeit des Austreibmittels eingestellt
werden kann. Zwischen den beiden Geschwindigkeiten
gibt es je nach Art der Nadeln ein optimales Verhältnis
für das sichere Fangen defekter, insbesondere verboge-
ner, Nadeln.
[0017] Ferner ist es in diesem Zusammenhang und
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auch generell günstig, wenn das Entnadelungswerkzeug
einen Vorschubantrieb und einen Drehantrieb für das
Austreibmittel aufweist. Dies sind bevorzugt separate
bzw. getrennte Antriebe, die auch unterschiedlich einge-
stellt bzw. gesteuert oder auch geregelt werden können.
[0018] Bei dem hohlen Austreibmittel, insbesondere
der Austreibhülse ist der vordere Frontbereich beson-
ders mechanisch belastet. Für dessen Stabilität ist es
vorteilhaft, wenn eine im Wesentlichen plane Stirnwand
vorhanden ist. Diese kann randseitig von einer ringför-
migen einheitlichen äußeren Phase umgeben sein.
[0019] Zum Fangen einer defekten, insbesondere ver-
bogenen Nadel ist es günstig, wenn der seitliche Axial-
schlitz mit seiner Hauptebene im Wesentlichen radial zur
Zentralachse und der bevorzugt zentralen Bohrung aus-
gerichtet ist. Der seitliche Axialschlitz weist vorteilhafter-
weise parallele Seitenwände auf. Im vorderen Bereich
des Austreibmittels, insbesondere der Austreibhülse und
deinem dortigen Kopfteil kann die Schlitzweite relativ
klein sein. Sie kann sich in dem an das Kopfteil anschlie-
ßenden hinteren Schlitzbereich beidseitig in einer Aus-
kehlung erweitern. Die Ausweitung kann gerundete vor-
dere und rückwärtige Bereiche aufweisen. Diese Ausbil-
dung ist kosten- und fertigungsgünstig. Außerdem er-
leichtert die beidseits verbreitete Auskehlung den Aus-
wurf von abgetrennten Nadelspitzen.
[0020] Die Entnadelungseinrichtung weist für die rela-
tive Positionierung des Nadelbretts und seiner Nadeln
einerseits und des Entnadelungswerkzeugs anderer-
seits einen geeigneten und bevorzugt mehrachsigen Ma-
nipulator auf. Dieser kann das Entnadelungswerkzeug
und/oder das Nadelbrett bewegen. Vorzugsweise ist das
Entnadelungswerkzeug stationär angeordnet und der
Manipulator bewegt das Nadelbrett. Für die besagte Re-
lativbewegung ist der Manipulator bevorzugt mehrachsig
ausgebildet. Der Manipulator kann für die Positionierauf-
gaben exakt gesteuert werden und ist hierfür mit einer
entsprechenden Steuerung und einer Referenzierungs-
einrichtung zur Lagedefinition des Nadelbretts relativ
zum Manipulator ausgerüstet. Die Entnadelungseinrich-
tung kann ferner eine Detektionseinrichtung für defekte
Nadeln aufweisen. Diese arbeitet bevorzugt optisch und
kann insbesondere als Kamera ausgebildet sein, welche
ebenfalls mit der Steuerung verbunden ist und die de-
fekten Nadeln auch exakt lokalisieren kann.
[0021] In den Unteransprüchen sind weitere vorteilhaf-
te Ausgestaltungen der Erfindung angegeben.
[0022] Die Erfindung ist in den Zeichnungen beispiel-
haft und schematisch dargestellt. Im Einzelnen zeigen:

Figur 1: eine Entnadelungseinrichtung in ei-
ner perspektivischen Gesamtan-
sicht,

Figur 2: eine perspektivische Detailansicht
eines Entnadelungswerkzeugs mit
einer Detektionseinrichtung für de-
fekte Nadeln und einer Abziehein-

richtung in Verbindung mit einem
Manipulator zur mehrachsigen Be-
wegung eines Nadelbretts,

Figur 3: eine Schemadarstellung von Entna-
delungswerkzeug und Nadelbrett
mit intakten und defekten Nadeln,

Figur 4: eine Schemadarstellung des Zu-
sammenwirkens von Entnadelungs-
werkzeug, Nadelbrett und Abzieh-
einrichtung,

Figur 5 und 6: das Entnadelungswerkzeug mit
Austreibmittel und Antrieben in ver-
schiedenen perspektivischen An-
sichten

Figur 7: eine abgebrochene und vergrößerte
perspektivische Ansicht des vorde-
ren Endes einer Austreibhülse,

Figur 8 bis 11: die Austreibhülse von Figur 7 in ver-
schiedenen Seitenansichten und ei-
ner Frontansicht sowie einem
Längsschnitt gemäß Schnittlinie X-
X von Figur 11,

Figur 12 und 13: vergrößerte Details XII und XIII von
Figur 9 und 10,

Figur 14: eine andere abgebrochene pers-
pektivische Ansicht des vorderen
Endes der Austreibhülse.

[0023] Die Erfindung betrifft ein Entnadelungswerk-
zeug (2) und eine mit einem solchen Entnadelungswerk-
zeug (2) ausgerüstete Entnadelungseinrichtung (1). Die
Erfindung betrifft ferner ein Entnadelungsverfahren.
[0024] Das Entnadelungswerkzeug (2) und die Entna-
delungseinrichtung (1) sowie das Entnadelungsverfah-
ren dienen dazu, intakte Nadeln (4) und defekte Nadeln
(5) aus einem Nadelbrett (3) auszutreiben. Die Nadel
(4,5) wird dabei mit einer von ihrer Spitze (6) her einwir-
kenden Kraft und Bewegung nach hinten aus dem Na-
delbrett (3) zumindest teilweise ausgeschoben oder aus-
gestoßen. Eine teilweise ausgeschobene bzw. ausge-
triebene Nadel (4,5) kann an der gegenüberliegenden
Seite des Nadelbretts (3) von einer Abzieheinrichtung
(31) gegriffen und aus dem Nadelbrett (3) entfernt wer-
den. Die Abzieheinrichtung (31) kann Bestandteil der
Entnadelungseinrichtung (1) sein.
[0025] Figur 3 und 4 verdeutlichen in einer Schema-
darstellung die Form der Nadeln (4,5). Sie weisen einen
vorzugsweise geraden Schaft auf, der am rückwärtigen
Ende umgebogen ist. Die bevorzugt rechtwinklige Um-
biegung wird als Crank (8) oder Krücke bezeichnet. Die
Nadel (4,5) weist am vorderen Ende eine Nadelspitze (6)

3 4 



EP 3 368 712 B1

4

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

mit einem relativ geringen Durchmesser auf. Im Bereich
der Nadelspitze (6) können am seitlichen Schaftbereich
und an der Spitze Vorsprünge oder Widerhaken ange-
ordnet sein. Die Nadelspitze (6) kann eine Länge von
mehreren Zentimetern haben. An die Nadelspitze (6)
schließt sich in Richtung zum hinteren Nadelende min-
destens eine Schaftverdickung (7) an. Diese kann einen
Austreibwiderstand für das Austreibwerkzeug (2) bilden.
In den gezeigten Ausführungsformen ist der Nadelquer-
schnitt im Wesentlichen kreisrund oder oval ausgebildet.
Er kann alternativ zumindest bereichsweise eine andere,
z.B. prismatische oder sternförmige Gestalt haben.
[0026] Die Nadeln (4,5) sind mit ihrem verdickten rück-
wärtigen Bereich in eine Öffnung (10) des Nadelbretts
(3) klemmend eingesetzt und orthogonal zur Brettebene
ausgerichtet. Der Crank (8) liegt an der der Nadelspitze
(6) gegenüberliegenden Rückseite des Nadelbretts (3).
Das Nadelbrett (3) wird bei einer Nadelmaschine einge-
setzt, mit der textile Fasermaterialien, insbesondere
Non-Woven-Faserbahnen oder Faservliese vernadelt
und verfestigt werden. Die gezeigten Nadeln (4,5) sind
hierfür entsprechend ausgebildet. Alternativ können das
Nadelbrett (3) und die Nadeln (4,5) anderen Zwecken
dienen und einer entsprechend andere Ausbildung ha-
ben.
[0027] Wie Figur 3 verdeutlicht, sind die intakten Na-
deln (4) gerade und entlang ihrer zentralen Längsachse
(9) ausgerichtet. Beim Vernadelungsprozess können
einzelne Nadeln beschädigt werden. Diese in Figur 3 ge-
zeigten defekten Nadeln (5) sind z.B. im Bereich der Na-
delspitze (6) verbogen. Sie können auch verbogen und
abgebrochene Nadelspitzen (6) aufweisen. Mit dem Ent-
nadelungswerkzeug (2) können sowohl intakte Nadeln
(4) wie auch defekte Nadeln (5) aus dem Nadelbrett (3)
ausgetrieben werden.
[0028] Das Entnadelungswerkzeug (2) weist ein hoh-
les mechanisches Austreibmittel (11) für intakte und de-
fekte Nadeln (4,5) auf. Das Austreibmittel (11) kann ge-
dreht sowie linear bewegt werden und wird dabei moto-
risch angetrieben. Das Austreibmittel (11) weist eine be-
vorzugt zentrale und längsgerichtete Achse (17) auf. Die
Zentralachse (17) ist zugleich die Vorschubachse für die
lineare Vorschubbewegung und die Drehachse für die
Rotationsbewegung des Austreibmittels (11).
[0029] Das Austreibmittel wird gemäß Figur 3 zum
Austreiben einer Nadel (4,5) mit seiner Zentral- und Vor-
schubachse (17) fluchtend zur Längsachse (9) der be-
treffenden Nadel (4,5) ausgerichtet. Das um die Zen-
tralachse (17) rotierende Austreibmittel (11) wird beim
axialen Vorschub exakt gerade und starr entlang der
Zentral- und Vorschubachse (17) geführt.
[0030] Das Verhältnis zwischen Rotationsgeschwin-
digkeit und Vorschubgeschwindigkeit des Austreibmit-
tels (11) kann auf einen geeigneten Wert eingestellt wer-
den. Dieser kann z.B. durch Versuche ermittelt oder aus
einer Technologie-Datenbank bezogen werden. Das be-
sagte Geschwindigkeitsverhältnis kann ggf. auch ge-
steuert oder geregelt werden.

[0031] Die Entnadelungseinrichtung (1), insbesondere
das Entnadelungswerkzeug (2) weist einen Vorschub-
antrieb (29) und einen Drehantrieb (28) für das Austreib-
mittel (11) auf. Hierbei handelt sich vorzugsweise um se-
parate bzw. getrennte motorische Antriebe (28,29). Die-
se können z.B. als Elektromotoren, Luftmotoren oder dgl.
ausgebildet sein. Die Antriebe (28,29) können ggf. in ge-
genseitiger Abhängigkeit und unter Beachtung des opti-
mierten Geschwindigkeitsverhältnisses eingestellt, vor-
zugsweise gesteuert oder ggf. auch in Verbindung mit
einer entsprechenden Sensorik geregelt werden.
[0032] Das Austreibmittel (11) kann in beliebig geeig-
neter Weise ausgebildet sein. In den gezeigten und be-
vorzugten Ausführungsbeispielen weist das Austreibmit-
tel (11) eine längliche Austreibhülse (12) auf, welche eine
axiale und bevorzugt zentrale Bohrung (18) und einen
seitlichen Axialschlitz (20) am Hülsenmantel (19) auf-
weist. Die Längsachse der Austreibhülse (12) ist die be-
sagte Zentralachse (17).
[0033] Die Austreibhülse (12) bzw. der Hülsenmantel
(19) hat vorzugsweise eine gerade Form und einen z.B.
kreisrunden oder ovalen Außenumfang. Alternativ ist ei-
ne prismatische Umfangskontur möglich. Die schlanke
Austreibhülse (12) hat einen so kleinen Durchmesser,
dass sie beim Austreiben einer Nadel (4,5) genügend
Abstand zu den Nachbarnadeln im Nadelbrett (3) hat.
[0034] Der seitliche Axialschlitz ist mit seiner zentralen
Hauptebene bevorzugt radial zur Zentralachse (17) aus-
gerichtet. Die seitlichen Schlitzwände können parallel zu-
einander und zur besagten Hauptebene ausgerichtet
sein. Der seitliche Axialschlitz (20) reicht in der Tiefe bis
zur Bohrung (18) und mündet dort. Der seitliche Axial-
schlitz (20) ist dadurch am Hülsenmantel (19) nach au-
ßen und nach innen zur Bohrung (18) offen.
[0035] Wie Figur 8 bis 10 verdeutlichen, gliedert sich
das Austreibmittel (11), insbesondere die Austreibhülse
(12), in einen vorderen hohlen Endbereich (15) und einen
hinteren z.B. massiven Endbereich (16). Die axiale Boh-
rung (18) und der Axialschlitz (20) sind am vorderen End-
bereich (15) des Austreibmittels (11), insbesondere der
Austreibhülse (12), angeordnet. Sie sind in ihrer Weite
an die Breite der Nadelspitze (6) angepasst.
[0036] Die axiale Bohrung (18) und der seitliche Axi-
alschlitz (20) sind bevorzugt gleich lang. Sie reichen aus-
gehend von der Frontseite nur über einen Teil der Länge
des Austreibmittels (11), insbesondere der Austreibhülse
(12). Ihre Länge ist auf die Länge der Nadelspitze (6) bis
zu einem Austreibwiderstand (7), insbesondere der be-
sagten Schaftverdickung, abgestimmt. Das Austreibmit-
tel (11), insbesondere die Austreibhülse (12), kann somit
beim Austreiben die Nadelspitze (6) in ihrer axialen Boh-
rung (18) und in ihrem seitlichen Axialschlitz (20) aufneh-
men.
[0037] Der seitliche Axialschlitz (20) weist an einem
vorderen Ende der Austreibhülse (12) und einem dorti-
gen Kopfteil (22) eine Weite auf, die dem Durchmesser
der axialen Bohrung (18) entspricht. Die seitlichen und
bevorzugt parallelen Schlitzwände schließen gemäß Fi-
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gur 11 im wesentlichen tangential an den Umfang der
bevorzugt kreisrunden Bohrung an.
[0038] An seinem hinteren und an das Kopfteil (22)
anschließenden Bereich kann der seitliche Axialschlitz
(20) eine beidseitig verbreiterte Schlitzweite (21) und ggf.
eine Auskehlung aufweisen. Die Schlitzweite ist hier grö-
ßer als im Bereich des Kopfteils (22). Das rückwärtige
Ende der Auskehlung (21) bzw. des Axialschlitz (20) ist
gemäß Figur 10, 11 und 14 gerundet. Desgleichen ist
auch die Stufe am Übergang zum Kopfteil (22) gerundet.
Die Auskehlung (21) kann z.B. durch einen Scheibenfrä-
ser und der schmalere Schlitzbereich am Kopfteil (22)
durch ein Erodierwerkzeug gebildet werden. Die Schlit-
zerweiterung (21) ist vorteilhaft, aber nicht zwingend not-
wendig.
[0039] Die axiale Bohrung (18) und der seitliche Axi-
alschlitz (20) haben am vorderen Ende der Austreibhülse
(12), insbesondere des Kopfteils (22), eine gemeinsame
Mündung (23). Eine Seitenwand des Axialschlitzes (20)
weist an der Mündung (23) eine Schräge (26) auf, welche
die stirnseitige Schlitzmündung nach außen hin erwei-
tert. Die Schräge (26) ist gegenüber der angrenzenden
Schlitzwand in zwei Richtungen geneigt. Sie aus der
Schlitzwandebene nach außen schräg abgewinkelt und
außerdem um die Längsrichtung der Schlitzwand ge-
dreht.
[0040] Die Schräge (26) ist vorzugsweise als ebener
Wandbereich ausgebildet. Sie kann von vorn gemäß Fi-
gur 11 gesehen einen spitzen Winkel von z.B. 20° bis
50°, vorzugsweise ca. 30°, mit der Zentralachse (17) ein-
schließen. Die andere und gegenüber liegende Schlitz-
wand kann eine gerade und axiale Ausrichtung haben.
[0041] In der gezeigten und bevorzugten Ausführungs-
form liegt in der bei Figur 5 durch einen Pfeil angedeu-
teten Drehrichtung der Austreibhülse (12) die gerade und
axiale Schlitzwand vorn. Bei der Rotation gerät Sie da-
durch zuerst in Eingriff mit einer gebogenen Nadelspitze
(6) einer defekten Nadel (5) und nimmt diese mit. Die in
Drehrichtung weiter hinten liegende Schräge (26) kann
das Eindringen der besagten Nadelspitze (6) in den seit-
lichen Axialschlitz (20) unterstützen und kann als schrä-
ge Angleitfläche wirken.
[0042] Die Austreibhülse (12) kann an ihrem vorderen
Ende eine im Wesentlichen plane Stirnwand aufweisen.
Diese umgibt die besagte Mündung (23). Die Stirnwand
kann eben oder mit einer leichten konvexen Wölbung
ausgebildet sein. Sie kann rechtwinklig zur Zentralachse
(17) ausgerichtet sein. Ferner kann die Austreibhülse
(12) am besagten vorderen Ende randseitig eine ringför-
mige einheitliche äußere Fase (24) aufweisen. Diese
grenzt an die plane Stirnwand an. An der Mündung (23)
der axialen Bohrung (18) ist eine innere Fase (25) ange-
ordnet.
[0043] Zum Austreiben einer Nadel (4,5) werden das
Austreibmittel (11), insbesondere die Austreibhülse (12),
und die besagte Nadel (4,5) koaxial zueinander ausge-
richtet, wobei das Austreibmittel (11) anschließend axial
vorgeschoben wird und dabei ggf. um die Zentralachse

(17) rotiert. Die gerade Nadelspitze (6) einer intakten Na-
del (4) oder einer zwar abgebrochenen, aber immer noch
geraden Nadel (5) taucht widerstandsfrei in die axiale
Bohrung (18) ein.
[0044] Am Ende der axialen Vorschubbewegung
schlägt das Austreibmittel (11) mit seinem vorderen En-
de, insbesondere mit der Mündung (23), an einem Aus-
treibwiderstand (7), z.B. einer Schaftverdickung oder ei-
nem anderen seitlich Vorsprung, der Nadel (4,5) an und
drückt dann bei einer fortgesetzten Vorschubbewegung
die besagte Nadel nach hinten aus der Öffnung (10) im
Nadelbrett (3). Die Nadel (4,5) kann dabei vollständig
oder teilweise aus dem Nadelbrett (3) geschoben wer-
den.
[0045] Die Rotation des Austreibmittels (11) umd die
Zentralachse (17) ist nur bei einem Austreiben einer de-
fekten Nadel (5) mit einer verbogenen Nadelspitze (6)
erforderlich. Durch die Rotation wird die verbogene Na-
delspitze (6) im seitlichen Axialschlitz (20) gefangen und
aufgenommen. Eine stärker verbogene Nadelspitze (6)
kann dabei abgetrennt, insbesondere abgeschert wer-
den. Die abgetrennte Nadelspitze (6) kann aus dem hin-
teren erweiterten Schlitzbereich (21) bzw. aus der Aus-
kehlung ausgeworfen werden. Über den weiteren Vor-
schubweg wird die defekte Nadel (5) in der vorerwähnten
Weise durch Anschlag des vorderen Endes des Austreib-
mittels (11) am Austreibwiderstand (7) nach hinten aus
der Aufnahmeöffnung (10) ausgeschoben bzw. ausge-
stoßen.
[0046] Die auf der gegenüberliegenden Seite des Na-
delbretts (3) angeordnete Abzieheinrichtung (31) kann
eine steuerbare Zange oder ein anderes geeignetes
Greifinstrument zum bevorzugt mechanischen Greifen
des rückwärtigen Nadelendes, insbesondere des Cranks
(8), aufweisen und bei einer Rückzugbewegung die ge-
fasste Nadel (4,5) aus dem Nadelbrett (3) herausziehen.
Die freigelegte Nadel kann wiederverwendet oder ver-
worfen werden. Sie kann dabei einer z.B. optischen Prü-
fung unterzogen und klassifiziert werden. Die Abziehein-
richtung (31) kann Bestandteil einer Benadelungsein-
richtung sein, mit der anschließend neue Nadeln oder
wiederverwendete gebrauchte Nadeln in die Öffnungen
(10) des Nadelbretts (3) eingesetzt werden.
[0047] Das Austreibmittel (11), insbesondere die Aus-
treibhülse (12), ist an ihrem hinteren Endbereich (16) ei-
nerseits mit einer Aufnahme (27), insbesondere einer
Hülsenaufnahme, verbunden. Hierbei kann eine Lage-
rung (13) zwischen der Aufnahme (27) und dem Aus-
treibmittel (11) vorhanden sein. Die Lagerung (13) kann
z.B. eine Gleit- oder Wälzlageranordnung, insbesondere
eine gespannte Schräglageranordnung, aufweisen. Die-
se kann sowohl einkombiniertes Radiallager und Axial-
lager bilden. Durch die Lagerung (13) sind eine präzise
konzentrische Drehlagerung und ein exakter Rundlauf
des Austreibmittels (11) gewährleistet.
[0048] Die Aufnahme (27) ist mit einem der beiden An-
triebe (28,29), insbesondere dem Drehantrieb (28), ver-
bunden. Der Drehantrieb (28) kann seinerseits am Vor-
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schubantrieb (29) angeordnet oder von diesem beauf-
schlagt sein. Die Aufnahme (27) und das Austreibmittel
(11) sind beim Vorschub entlang der Zentralachse (17)
exakt gerade und starr geführt. Hierfür kann z.B. die Auf-
nahme (27) an einer schlittenartigen Geradführung ge-
lagert und geführt sein. Beim Vorschub kann der Dreh-
antrieb (28) mitbewegt werden.
[0049] Für das besagte Austreiben werden die beauf-
schlagte Nadel (4,5) bzw. das Nadelbrett (3) und das
Entnadelungswerkzeug (2) relativ zueinander bewegt
und positioniert. Hierfür ist ein steuerbarer Manipulator
(30) vorgesehen, der mit einer nicht dargestellten Steu-
erung der Entnadelungseinrichtung (1) verbunden ist.
Der Manipulator (30) kann das Entnadelungswerkzeug
(2) oder das Nadelbrett (3) oder beide relativ zueinander
bewegen.
[0050] In der gezeigten und bevorzugten Ausführungs-
form bewegt der Manipulator (30) das Nadelbrett (3) und
positioniert es mit der jeweils auszutreibenden Nadel
(4,5) gegenüber dem an einem Gestell (14) stationär ge-
haltenen Entnadelungswerkzeug (2). Die Abzieheinrich-
tung (31) kann ebenfalls stationär und dem Entnade-
lungswerkzeug (2) axial gegenüberliegend am Gestell
(14) der Entnadelungseinrichtung (1) angeordnet sein.
[0051] Der Manipulator (30) hat bevorzugt mehrere
Bewegungsachsen, die in Figur 1 und 3 durch Pfeile sym-
bolisiert sind. Er kann dabei eine beliebige Zahl und Kom-
bination von rotatorischen und/oder translatorischen Be-
wegungsachsen haben. In den gezeigten Ausführungs-
formen besitzt der Manipulator (30) zwei oder mehr or-
thogonale und bevorzugt vertikal und horizontal ausge-
richtete lineare Bewegungsachsen. Er ist z.B. Kreuz-
schlittenantrieb oder als programmierbarer Linearrobo-
ter ausgebildet. Alternativ ist eine Ausbildung als Gelen-
karmroboter möglich.
[0052] Der Manipulator (30) nimmt das Nadelbrett (3)
in einer definierten bzw. referenzierten Lage auf. Die
Steuerung kennt dadurch sowohl die Form, Abmessun-
gen und Lage des Nadelbretts (3), als auch das Lochbild
und die Position der darin enthaltenen Nadeln (4,5). Der
Manipulator (30) kann daher exakt die auszutreibende
Nadel (4,5) und das Entnadelungswerkzeug (2) koaxial
und relativ zueinander positionieren.
[0053] Das Nadelbrett (3) ist beim Entnadelungspro-
zess vorzugsweise vertikal ausgerichtet, wobei die Na-
deln (4,5) eine horizontale Lage einnehmen. Das Entna-
delungswerkzeug (2) und seine Wirkrichtung, insbeson-
dere die Zentralachse (17), sind ebenfalls horizontal aus-
gerichtet. Abgebrochene Nadelspitzen (6) können da-
durch nach unten fallen und den Prozessbereich verlas-
sen. In einer anderen Ausführungsform kann das Nadel-
brett (3) eine aufrechte und leicht geneigte Lage einneh-
men, wobei die Nadeln (4,5) und die Zentralachse (17)
entsprechend quer, insbesondere orthogonal, dazu aus-
gerichtet sind.
[0054] In einer ersten konstruktiven und verfahrens-
technischen Ausführungsform wird das Austreibmittel
(11) beim Austreiben aller Nadeln (4,5) axial vorgescho-

ben und dabei gedreht. Hierdurch findet beim Austreiben
eine automatische Erkennung und ggf. Abtrennung ver-
bogener Nadelspitzen (6) statt. Diese Ausführungsform
ist besonders kostengünstig, weil das Entnadelungs-
werkzeug (2) zugleich die Detektion und Behandlung de-
fekter Nadeln (5) bewirkt.
[0055] In einer anderen Ausführungsform werden de-
fekte Nadeln (5) vor dem Austreiben auf andere Weise
erfasst und detektiert. Dies kann durch eine geeignete
Detektionseinrichtung (32) erfolgen. Diese kann z.B. ei-
ne optische Detektion durchführen und ist zu diesem
Zweck als elektronische und digitale Messkamera aus-
gebildet. Sie erfasst optisch die Qualität der Wirkbereiche
der Nadeln (4,5), insbesondere der Nadelspitzen (6). Sie
kann dabei Verbiegungen einer Nadelspitze (6), abge-
brochene Nadelspitzen (6) oder auch Verschleiß oder
anderweitige Abnutzungserscheinungen oder Defekte
erkennen. Die Detektionseinrichtung (32) ist mit der be-
sagten Steuerung verbunden und kann bei der Detektion
der Nadelqualität auch die exakte Position der betreffen-
den Nadel (4,5) erfassen und an die Steuerung melden.
[0056] Die Detektionseinrichtung (32) und das Nadel-
brett (3) können auf verschiedene Arten relativ zueinan-
der bewegt werden. In der gezeigten Ausführungsform
gemäß Figur 2 ist die Detektionseinrichtung (32) statio-
när am Gestell (14) angeordnet und befindet sich z.B.
unterhalb des Entnadelungswerkzeugs (2) mit frontaler
Blickrichtung auf die Nadeln (4,5). Das Nadelbrett (3)
wird vom Manipulator (30) relativ zur Detektionseinrich-
tung (32) bewegt. Die Detektionseinrichtung (32) kann
sich auch auf einer Stell- oder Servoachse befinden und
quer zur Hauptebene des Nadelbretts (3) bewegt wer-
den. Dabei kann sie zum Nadelbrett (3) hin und zurück
bewegt werden. Hierdurch können z.B. verschiedene
Nadellängen erkannt werden.
[0057] Grundsätzlich kann die besagte Relativbewe-
gung von Detektionseinrichtung (32) und Nadelbrett (3)
entlang der Hauptebene des Nadelbretts (3) beliebig er-
folgen. In weiteren Varianten kann die Detektionseinrich-
tung (32) entlang einer oder mehrerer Bewegungsach-
sen relativ zum stehenden oder ebenfalls bewegten Na-
delbrett (3) bewegt werden.
[0058] Abwandlungen der gezeigten und beschriebe-
nen Ausführungsformen sind in verschiedener Weise
möglich. Insbesondere könnend die Merkmale der Aus-
führungsbeispiele und der genannten Varianten in belie-
biger Weise miteinander kombiniert, insbesondere auch
vertauscht werden.

BEZUGSZEICHENLISTE

[0059]

1 Entnadelungseinrichtung
2 Entnadelungswerkzeug
3 Nadelbrett
4 Nadel intakt
5 Nadel defekt
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6 Spitze, Nadelspitze
7 Austreibwiderstand, Schaftverdickung
8 Crank
9 Längsachse
10 Öffnung
11 Austreibmittel
12 Austreibhülse
13 Lagerung
14 Gestell
15 Endbereich vorn
16 Endbereich hinten
17 Zentralachse
18 Bohrung
19 Mantel
20 Axialschlitz
21 erweiterter Schlitzbereich, Auskehlung
22 Kopfteil
23 Mündung
24 Fase außen
25 Fase innen
26 Schräge
27 Aufnahme, Hülsenaufnahme
28 Drehantrieb
29 Vorschubantrieb
30 Manipulator, Positioniereinrichtung
31 Abzieheinrichtung
32 Detektionseinrichtung, Kamera

Patentansprüche

1. Entnadelungswerkzeug für Nadeln (4,5) an Nadel-
brettern (3), insbesondere von Vernadelungsma-
schinen, dadurch
gekennzeichnet, dass das Entnadelungswerkzeug
(2) ein hohles mechanisches Austreibmittel (11) für
intakte und defekte Nadeln (4,5) aufweist, das dre-
hend sowie linear beweglich und dabei motorisch
angetrieben ist.

2. Entnadelungswerkzeug nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass das längliche Austreibmittel
(11) eine bevorzugt zentrale und längsgerichtete
Achse (17) aufweist, wobei es entlang der Achse
(17) linear beweglich und um die Achse (17) drehend
motorisch angetrieben ist.

3. Entnadelungswerkzeug nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass das Austreibmittel
(11) eine längliche Austreibhülse (12) mit einer axi-
alen Bohrung (18) und einem seitlichen Axialschlitz
(20) am Hülsenmantel (19) aufweist.

4. Entnadelungswerkzeug nach einem der vorherge-
henden Ansprüche, dadurch gekennzeichnet,
dass das Entnadelungswerkzeug (2) einen Vor-
schubantrieb (29) und einen bevorzugt separaten
Drehantrieb (28) für das Austreibmittel (11) aufweist.

5. Entnadelungswerkzeug nach Anspruch 3 oder 4, da-
durch gekennzeichnet, dass die axiale Bohrung
(18) und der Axialschlitz (20) am vorderen Endbe-
reich (15) des Austreibmittels (11) angeordnet sind,
wobei der seitliche Axialschlitz (20) mit seiner Haup-
tebene radial zur Achse (17) ausgerichtet ist und der
seitliche Axialschlitz (20) in der Tiefe bis zur bevor-
zugt zentralen Bohrung (18) reicht und dort mündet.

6. Entnadelungseinrichtung mit einem
Entnadelungswerkzeug (2) für Nadeln (4,5) an Na-
delbrettern (3), insbesondere von Vernadelungsma-
schinen, dadurch
gekennzeichnet, dass das Entnadelungswerkzeug
(2) ein hohles mechanisches Austreibmittel (11) für
intakte und defekte Nadeln (4,5) aufweist, das dre-
hend sowie linear beweglich und dabei motorisch
angetrieben ist.

7. Entnadelungseinrichtung nach Anspruch 6, da-
durch gekennzeichnet, dass die Entnadelungsein-
richtung (1) einen steuerbaren Manipulator (30) auf-
weist, der das Entnadelungswerkzeug (2) und das
Nadelbrett (3) relativ zueinander positioniert.

8. Entnadelungseinrichtung nach Anspruch 6 oder 7,
dadurch gekennzeichnet, dass die Entnadelungs-
einrichtung (1) eine zusätzliche, bevorzugt optische
Detektionseinrichtung (32) für defekte Nadeln (5)
aufweist.

9. Entnadelungseinrichtung nach einem der Ansprü-
che 6 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass die
Entnadelungseinrichtung (1) eine steuerbare Ab-
zieheinrichtung (31) für die ausgetriebenen Nadeln
(4,5) aufweist.

10. Verfahren zum Austreiben von Nadeln (4,5) an Na-
delbrettern (3), insbesondere von Vernadelungsma-
schinen, mittels eines Entnadelungswerkzeugs (2),
dadurch
gekennzeichnet, dass das Entnadelungswerkzeug
(2) ein hohles mechanisches Austreibmittel (11) auf-
weist und für intakte sowie defekte Nadeln (4,5) be-
nutzt wird, wobei das Austreibmittel (11) zum Aus-
treiben einer Nadel (4,5) drehend sowie linear be-
wegbar und dabei motorisch antreibbar ist.

11. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch
gekennzeichnet, dass mit dem Entnadelungswerk-
zeug (2) intakte und defekte Nadeln (4,5) erfasst und
aus einem Nadelbrett (3) zumindest teilweise aus-
getrieben werden.

12. Verfahren nach Anspruch 10 oder 11, dadurch
gekennzeichnet, dass teilweise ausgetriebene Na-
deln (4,5) mittels einer Abzieheinrichtung (31) vom
Nadelbrett (3) entfernt werden.
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13. Verfahren nach einem der Ansprüche 10 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass die jeweils ange-
triebene Rotationsbewegung und die axiale bzw. li-
neare Vorschubbewegung des Austreibmittels (11)
einander überlagert werden.

14. Verfahren nach einem der Ansprüche 10 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass das Austreibmittel
(11) intakte Nadeln (4) ohne Rotation um die Achse
(17) durch axialen Vorschub austreibt. (UA38)

15. Verfahren nach einem der Ansprüche 10 bis 14,
dadurch gekennzeichnet, dass durch einen vor-
herigen Detektionsvorgang defekte Nadeln (5) ge-
funden und lokalisiert sowie durch eine kombinierte
Vorschub- und Rotationsbewegung des Austreib-
mittels (11) ausgetrieben werden, wobei die anderen
intakten Nadeln (4) mit einem schnelleren Vorschub
ohne Rotation ausgetrieben werden.

Claims

1. Needle-removing tool for needles (4, 5) on needle
boards (3), in particular of needling machines, char-
acterized in that the needle-removing tool (2) has
a hollow mechanical expulsion means (11) for intact
and defective needles (4, 5) that is rotationally and
linearly movable and at the same time motor-driven.

2. Needle-removing tool according to Claim 1, charac-
terized in that the elongate expulsion means (11)
has a preferably central and longitudinally directed
axis (17), wherein said means is linearly movable
along the axis (17) and rotatable about the axis (17)
in a motor-driven manner.

3. Needle-removing tool according to Claim 1 or 2,
characterized in that the expulsion means (11) has
an elongate expulsion sleeve (12) with an axial bore
(18) and a lateral axial slot (20) on the sleeve shell
(19).

4. Needle-removing tool according to one of the pre-
ceding claims, characterized in that the needle-re-
moving tool (2) has an advancing drive (29) and a
preferably separate rotary drive (28) for the expul-
sion means (11).

5. Needle-removing tool according to Claim 3 or 4,
characterized in that the axial bore (18) and the
axial slot (20) are arranged on the front end region
(15) of the expulsion means (11), wherein the lateral
axial slot (20) is oriented with its main plane radially
with respect to the axis (17), and the lateral axial slot
(20) extends in its depth to the preferably central
bore (18) and opens there.

6. Needle-removing device having a needle-removing
tool (2) for needles (4, 5) on needle boards (3), in
particular of needling machines, characterized in
that the needle-removing tool (2) has a hollow me-
chanical expulsion means (11) for intact and defec-
tive needles (4, 5) that is rotationally and linearly
movable and at the same time motor-driven.

7. Needle-removing device according to Claim 6, char-
acterized in that the needle-removing device (1)
has a controllable manipulator (30) which positions
the needle-removing tool (2) and the needle bound
(3) relative to one another.

8. Needle-removing device according to Claim 6 or 7,
characterized in that the needle-removing device
(1) has an additional, preferably optical detection de-
vice (32) for defective needles (5).

9. Needle-removing device according to one of Claims
6 to 8, characterized in that the needle-removing
device (1) has a controllable take-off device (31) for
the expelled needles (4, 5).

10. Method for expelling needles (4, 5) on needle boards
(3), in particular of needling machines, by means of
a needle-removing tool (2), characterized in that
the needle-removing tool (2) has a hollow mechan-
ical expulsion means (11) and is used for intact and
defective needles (4, 5), wherein, to expel a needle
(4, 5), the expulsion means (11) is rotationally and
linearly movable and at the same time motor-driva-
ble.

11. Method according to Claim 10, characterized in
that intact and defective needles (4, 5) are grasped
by the needle-removing tool (2) and at least partially
expelled from a needle board (3).

12. Method according to Claim 10 or 11, characterized
in that partially expelled needles (4, 5) are removed
from the needle board (3) by means of a take-off
device (31).

13. Method according to one of Claims 10 to 12, char-
acterized in that the driven rotational movement
and the axial or linear advancing movement of the
expulsion means (11) are superimposed on one an-
other.

14. Method according to one of Claims 10 to 13, char-
acterized in that the expulsion means (11) expels
intact needles (4) without rotation about the axis (17)
by axial advancement. (UA38)

15. Method according to one of Claims 10 to 14, char-
acterized in that defective needles (5) are found
and located by a preceding detection operation and
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expelled by a combined advancing and rotational
movement of the expulsion means (11), wherein the
other intact needles (4) are expelled with a quicker
advancement without rotation.

Revendications

1. Outil de retrait d’aiguilles pour des aiguilles (4, 5) sur
des planches à aiguilles (3), notamment d’aiguille-
teuses, caractérisé en ce que l’outil de retrait
d’aiguilles (2) possède un moyen de chasse (11) mé-
canique creux pour des aiguilles (4, 5) intactes et
défectueuses, qui est mobile en rotation ainsi que
linéairement et est à cet effet entraîné par moteur.

2. Outil de retrait d’aiguilles selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le moyen de chasse (11) al-
longé possède un axe (17) de préférence central et
orienté longitudinalement, celui-ci étant mobile li-
néairement le long de l’axe (17) et étant entraîné par
moteur en rotation autour de l’axe (17).

3. Outil de retrait d’aiguilles selon la revendication 1 ou
2, caractérisé en ce que le moyen de chasse (11)
possède une douille de chasse (12) allongée com-
prenant un orifice axial (18) et une fente axiale (20)
latérale au niveau de l’enveloppe de douille (19).

4. Outil de retrait d’aiguilles selon l’une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que l’outil de
retrait d’aiguilles (2) possède un mécanisme d’en-
traînement d’avance (29) et un mécanisme d’entraî-
nement de rotation (28) de préférence séparé pour
le moyen de chasse (11).

5. Outil de retrait d’aiguilles selon la revendication 3 ou
4, caractérisé en ce que l’orifice axial (18) et la fente
axiale (20) sont disposés au niveau de la zone d’ex-
trémité avant (15) du moyen de chasse (11), la fente
axiale (20) latérale étant orientée radialement par
rapport à l’axe (17) avec son plan principal et la fente
axiale (20) latérale s’étendant en profondeur jusqu’à
l’orifice (18) de préférence central est y débouche.

6. Dispositif de retrait d’aiguilles comprenant un outil
de retrait d’aiguilles (2) pour des aiguilles (4, 5) sur
des planches à aiguilles (3), notamment d’aiguille-
teuses, caractérisé en ce que l’outil de retrait
d’aiguilles (2) possède un moyen de chasse (11) mé-
canique creux pour des aiguilles (4, 5) intactes et
défectueuses, qui est mobile en rotation ainsi que
linéairement et est à cet effet entraîné par moteur.

7. Dispositif de retrait d’aiguilles selon la revendication
6, caractérisé en ce que le dispositif de retrait
d’aiguilles (1) possède un manipulateur (30) com-
mandable qui positionne l’outil de retrait d’aiguilles

(2) et la planche à aiguilles (3) l’un par rapport à
l’autre.

8. Dispositif de retrait d’aiguilles selon la revendication
6 ou 7, caractérisé en ce que le dispositif de retrait
d’aiguilles (1) possède un dispositif de détection (32)
supplémentaire, de préférence optique, pour des
aiguilles (5) défectueuses.

9. Dispositif de retrait d’aiguilles selon l’une des reven-
dications 6 à 8, caractérisé en ce que le dispositif
de retrait d’aiguilles (1) possède un dispositif d’ex-
traction (31) commandable pour les aiguilles (4, 5)
chassées.

10. Procédé pour chasser des aiguilles (4, 5) sur des
planches à aiguilles (3), notamment d’aiguilleteuses,
au moyen d’un outil de retrait d’aiguilles (2), carac-
térisé en ce que l’outil de retrait d’aiguilles (2) pos-
sède un moyen de chasse (11) mécanique creux et
est utilisé pour des aiguilles (4, 5) intactes et défec-
tueuses, le moyen de chasse (11) destiné à chasser
une aiguille (4, 5) étant mobile en rotation ainsi que
linéairement et pouvant à cet effet être entraîné par
moteur.

11. Procédé selon la revendication 10, caractérisé en
ce que des aiguilles (4, 5) intactes et défectueuses
sont captées avec l’outil de retrait d’aiguilles (2) et
sont chassées au moins partiellement hors d’une
planche à aiguilles (3).

12. Procédé selon la revendication 10 ou 11, caracté-
risé en ce que des aiguilles (4, 5) partiellement chas-
sées sont retirées de la planche à aiguilles (3) au
moyen d’un dispositif d’extraction (31) .

13. Procédé selon l’une des revendications 10 à 12, ca-
ractérisé en ce que le mouvement de rotation res-
pectivement entraîné et le mouvement d’avance
axial ou linéaire du moyen de chasse (11) sont su-
perposés l’un à l’autre.

14. Procédé selon l’une des revendications 10 à 13, ca-
ractérisé en ce que le moyen de chasse (11) chasse
des aiguilles intactes (4) sans rotation autour de l’axe
(17) par avance axiale. (UA38)

15. Procédé selon l’une des revendications 10 à 14, ca-
ractérisé en ce que des aiguilles défectueuses (5)
sont recherchées et localisées par une opération de
détection préalable ainsi que chassées par un mou-
vement d’avance et de rotation combiné du moyen
de chasse (11), les autres aiguilles intactes (4) étant
chassées avec une avance plus rapide sans rotation.
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