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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Schaftwebmaschine
und ein Verfahren zur Regelung einer Schaftwebma-
schine gemäss dem Oberbegriff des jeweiligen unab-
hängigen Patentanspruchs.
[0002] Bekannte Schaftwebmaschinen umfassen ei-
ne Webmaschine zum Eintrag eines Schussfadens so-
wie eine Schaftmaschine als Vorrichtung zur Bildung
des Webfachs. Die Webmaschine und die Schaftma-
schine sind üblicherweise über eine Transmissionsvor-
richtung, beispielsweise über eine Kupplung und ein
Getriebe, miteinander koppelbar und weisen im gekop-
pelten Zustand einen gemeinsamen Antriebsstrang auf.
Dieser gemeinsame Antriebsstrang wird mittels eines
Antriebs - üblicherweise mittels eines Motors - angetrie-
ben und treibt seinerseits sowohl die Webmaschine als
auch die Schaftmaschine an.
[0003] Derartige Schaftwebmaschinen weisen den
Nachteil auf, dass ein Motor mit hoher Leistungsabgabe
erforderlich ist, insbesondere beim Antrieb einer gros-
sen Schaftmaschine (z.B. bedingt durch eine grosse
Anzahl schwerer Webschäfte oder durch eine grosse
Webbreite). Weiterhin variiert sowohl bei der Webma-
schine als auch bei der Schaftmaschine das im Freilauf
erforderliche Drehmoment, und zwar in Abhängigkeit
vom Drehwinkel (aktuelle Umlaufposition). Dies wird vor
allem hervorgerufen durch verschiedene oszillierende
massebehaftete Bauteile der einzelnen Maschinen. Mit
zunehmender Baugrösse der Schaftmaschine und mit
zunehmender Drehzahl der Webmaschine steigt die
hierdurch hervorgerufene Belastung des gesamten An-
triebsstrangs, insbesondere auch des zwischen Web-
maschine und Schaftmaschine angeordneten Teils des
Antriebsstrangs, aber auch die Belastung des Motors,
erheblich an. Hinzu kommt, dass das erforderliche
Drehmoment noch zusätzlich von weiteren Betriebspa-
rametern abhängt, wie z.B. von der Drehzahl, von der
Gewebeart oder vom herzustellenden Muster.
[0004] Speziell die beim Start der Maschine auftreten-
den Drehmomente wie auch die infolge von Schwan-
kungen der Drehzahl hervorgerufenen Drehmoment-
schwankungen können die Leistungsfähigkeit des Mo-
tors und/oder die zulässige Belastung des Antriebs-
strangs übersteigen, zumindest aber dessen Lebens-
dauer erheblich verkürzen. Es ist dann nicht nur notwen-
dig, einen leistungfähigeren Motor bereitzustellen, son-
dern der gesamte Antriebsstrang muss in solchen Fäl-
len verstärkt werden - es müssen also stärkere Wellen,
Getriebe, Kupplungen, Lager etc. bereitgestellt werden,
was einen erheblichen technischen Aufwand bedeutet
und die Maschine deutlich verteuert.
[0005] Auf dem Gebiet der Jacquardwebmaschinen
ist es aus der EP-A-0 736 622 bekannt, einen vom An-
trieb der Webmaschine unabhängigen Hilfsmotor für die
Jacquardeinrichtung bereitzustellen und die Antriebs-
welle der Webmaschine mit der Antriebswelle der Jac-
quardeinrichtung über eine Synchronisationswelle zu

koppeln. Mittels dieses Hilfsmotors ist die Antriebswelle
der Jacquardeinrichtung zusätzlich antreibbar. Der
Hilfsmotor dient also - bei entprechender Ansteuerung-
zur Entlastung des Antriebs der Webmaschine, wie
auch zur Entlastung des gesamten Antriebsstrangs.
Gleichzeitig sorgt die Synchronisationswelle für eine
mehr oder weniger gute Synchronisation von Webma-
schine und Jacquardeinrichtung. Um nun zu ermitteln,
welches Drehmoment zur Entlastung des Antriebs der
Webmaschine bzw. zur Entlastung des Antriebsstrangs
von dem Hilfsmotor aufgebracht werden muss, ist ein
Winkelgeber vorgesehen, der die jeweilige Umlaufposi-
tion der Antriebswelle der Jacquardeinrichtung detek-
tiert und einer Steuerung zuführt. Die Steuerung ermit-
telt dann-in Kenntnis des gewünschten Webmusters
und in Kenntnis der beim jeweiligen Drehwinkel erfor-
derlichen Drehmomente (die erforderlichen Drehmo-
mente müssen also der Steuerung für jeden Drehwinkel
bereits vor dem Start der Maschine bekannt sein) - das
vom Hilfsmotor aufzubringende Drehmoment, um den
Antrieb der Webmaschine wie auch den gesamten An-
triebsstrang zu entlasten.
[0006] Die in der genannten EP-A-0 736 622 be-
schriebene Jacquardwebmaschine ist zwar prinzipiell
funktionsfähig. Allerdings ist die vorgeschlagene Vorge-
hensweise für Schaftwebmaschinen, speziell für grosse
Schaftwebmaschinen mit schweren Schäften, nicht ein-
fach anwendbar. Aufgrund der durch die grossen oszil-
lierden Massen und durch Drehzahlschwankungen und
andere Betriebsparameter hervorgerufenen Drehmo-
mentschwankungen ist nämlich der Zusammenhang
zwischen dem tatsächlich entlang des Antriebsstrangs
anliegenden Drehmoment und der jeweiligen Umlauf-
position der Antriebswelle der Schaftmaschine speziell
bei grossen Schaftmaschinen in der Praxis nicht kon-
stant und daher auch nicht oder bestenfalls nur sehr un-
genau vorhersehbar. Eine genaue Vorhersage des ent-
lang des Antriebsstrangs auftretenden Drehmoments in
Abhängigkeit von der jeweiligen Umlaufposition ist je-
denfalls in der Praxis nicht möglich. Daher können nach
wie vor entlang des Antriebsstrangs, speziell in dem
zwischen Schaftmaschine und Webmaschine angeord-
neten Teil des Antriebsstrangs, sehr grosse Drehmo-
mente auftreten. Um ein hohes Mass an Zuverlässigkeit
bzw. Verfügbarkeit der Maschine zu gewährleisten,
müssten also ähnlich aufwendige Massnahmen hin-
sichtlich der Dimensionierung der Antriebe und des An-
triebsstrangs getroffen werden wie oben beschrieben.
[0007] Weiterhin ist aus der EP-A-0 743 383 eine
Schaftwebmaschine gemäß Oberbegriff des Anspruchs
1 bekannt, die nach einem ähnlichen Prinzip arbeitet wie
die oben bereits erläuterte Jacquardwebmaschine.
Auch bei dieser Maschine ist ein Hauptmotor für den An-
trieb der Webmaschine vorgesehen, die über eine me-
chanische Transmissionsvorrichtung mit einer Schaft-
maschine (oder alternativ auch mit einer Jacquardein-
richtung) gekoppelt ist. Ferner ist ein Hilfsmotor an der
Schaftmaschine vorgesehen, der den Hauptmotor bzw.
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den Antriebsstrang entlastet. Auch die hier beschriebe-
ne Art der Steuerung des Hilfsmotors setzt voraus, dass
das für den Antrieb der Schaftmaschine bei einer be-
stimmten Drehzahl erforderliche Drehmoment für jeden
Drehwinkel (Umlaufposition) vor dem Start der Maschi-
ne der Steuerung bereits bekannt ist, sei es nun durch
eine vor dem Start der Maschine erfolgte "theoretische"
Ermittlung des jeweils erforderlichen Drehmoments
oder durch bei Probeläufen ermittelte Werte für das
Drehmoment. Aufgrund der durch die grossen oszillier-
den Massen, insbesondere bei grossen Schaftmaschi-
nen mit schweren Schäften, und aufgrund der durch
Drehzahlschwankungen und andere Betriebsparame-
ter hervorgerufenen Drehmomentschwankungen, ist je-
doch das tatäschlich entlang des Antriebsstrangs anlie-
gende Drehmoment in Abhängigkeit von der Umlaufpo-
sition in der Praxis nicht oder bestenfalls nur sehr unge-
nau vorhersehbar. Insbesondere in dem zwischen Web-
maschine und Schaftmaschine angeordneten Teil des
Antriebsstrangs können nach wie vor grosse Drehmo-
mente auftreten. Daher müssten auch hier entspre-
chend aufwendige Massnahmen hinsichtlich der Di-
mensionierung der Antriebe und des Antriebsstrangs
getroffen werden, um eine hohe Zuverlässigkeit und
Verfügbarkeit der Maschine zu gewährleisten.
[0008] Es ist daher Aufgabe der Erfindung, eine
Schaftwebmaschine vorzuschlagen, bei der dieser
grosse Aufwand - nämlich einen leistungsfähigeren Mo-
tor bereitzustellen und sämtliche Teile des Antriebs-
strangs zu verstärken - vermieden werden kann, spezi-
ell auch für den Fall von grossen Schaftmaschinen mit
schweren Schäften und hoher Drehzahl. Gleichzeitig
soll ein wirtschaftlicher und zuverlässiger Betrieb einer
solchen Schaftwebmaschine gewährleistet sein.
[0009] Diese Aufgabe wird gelöst mit einer Schaft-
webmaschine gemäss Patentanspruch 1. Weitere vor-
teilhafte Ausgestaltungen der erfindungsgemässen
Schaftwebmaschine ergeben sich aus den abhängigen
Patentansprüchen. Die Aufgabe wird verfahrensmässig
gelöst gemäss dem unabhängigen Verfahrensan-
spruch.
[0010] Erfindungsgemäss ist bei der Schaftwebma-
schine mindestens ein Sensor im Bereich zwischen der
Webmaschine und der Schaftmaschine oder im jeweils
an diesen Bereich angrenzenden Endbereich der Web-
maschine bzw. der Schaftmaschine angeordnet. Der
dort angeordnete Sensor (es können auch mehrere
Sensoren hierfür vorgesehen sein) erfasst das tatsäch-
lich am Antriebsstrang anliegende Drehmoment. In dem
genannten Bereich treten üblicherweise die grössten
von dem Drehmoment hervorgerufenen Veränderun-
gen (z.B. die grösste Torsion der Antriebswelle) auf, da
die Drehmomentschwankungen ganz wesentlich von
den grossen oszillierenden Massen in der Schaftma-
schine und der Webmaschine hervorgerufen werden.
Somit sind die dadurch hervorgerufenen Veränderun-
gen in dem genannten Bereich besonders gut erfassbar.
Der Sensor ist mit einer Regelung verbunden, welche

den Hilfsantrieb (z.B. einen Hilfsmotor) so ansteuert,
dass Schwankungen des im Bereich zwischen der Web-
maschine und der Schaftmaschine anliegenden Dreh-
moments und/oder Schwankungen der Drehzahl redu-
ziert werden. Auf diese Weise wird eine Entlastung des
Hauptantriebs und des gesamten Antriebsstrangs be-
wirkt, sodass es möglich ist, Standardmotoren als
Hauptantrieb, sowie Standardantriebswellen, -kupplun-
gen und -lager auch für schwere Schaftmaschinen ein-
zusetzen, was den Aufwand erheblich reduziert. Eine
Verstärkung einzelner oder aller Teile des Antriebs-
stranges und das Ersetzen des Standardantriebsmo-
tors durch einen leistungsfähigeren wird dadurch obso-
let.
[0011] In einem vorteilhaften Ausführungsbeispiel der
erfindungsgemässen Schaftwebmaschine ist der Sen-
sor oder Teile davon (z.B. eine Dehnungsmessstreifen-
anordnung) auf dem Antriebsstrang angeordnet. Auf
diese Weise kann die repräsentative Grösse für das
zum jeweiligen Zeitpunkt anliegende Drehmoment di-
rekt am Antriebsstrang abgenommen werden und wird
somit auch nicht verfälscht. Ausserdem muss das Dreh-
moment so auch nicht auf irgendwelchen aufwendigen
Umwegen bestimmt werden.
[0012] Als Sensor kommt dabei speziell ein Sensor in
Frage, der ein elektrisches Signal in Funktion des tat-
sächlich anliegenden Drehmoments liefert, also bei-
spielsweise ein Sensor, der eine Dehnungsmessstrei-
fenanordnung umfasst. Die Dehnungsmessstreifenan-
ordnung ist dabei direkt auf dem Antriebsstrang ange-
ordnet. Natürlich muss der Sensor auch noch ein geeig-
netes Übertragungselement (einen Transmitter) zur
Übertragung des Signals vom im Betrieb rotierenden
Antriebsstrang zu einem im Betrieb feststehenden Ma-
schinenteil aufweisen. Eine Dehnungsmessstreifenan-
ordnung, die auf dem Antriebsstrang angeordnet ist,
eignet sich deshalb in besonderer Weise zur Erfassung
des Drehmoments, weil ihr Ausgangssignal dem anlie-
genden Drehmoment direkt proportional ist (alternativ
eignen sich auch Sensoren zur Messung von Schubs-
pannungen). Das anliegende Drehmoment kann somit
schnell und unverfälscht aus dem Signal des Sensors
gewonnen werden.
[0013] Ebenso kommen auch Sensoren in Frage, die
als Winkelgeber ausgebildet und die in Längsrichtung
des Antriebsstrangs betrachtet zueinander versetzt an-
geordnet sind. Die Winkelgeber erfassen die Umlaufpo-
sition des jeweiligen Teils des Antriebsstrangs. Da jeder
Teil des Antriebsstrangs bis zu einem gewissen Grad
elastisch ist, kann - beim Anliegen eines Drehmoments
und bei genügend guter Auflösung der Sensoren - zwi-
schen zwei verschiedenen Stellen des Antriebsstrangs
eine Winkeldifferenz erfasst werden. Diese Winkeldiffe-
renz ist ein Mass für das anliegende Drehmoment, da
die Winkeldifferenz von dem Drehmoment hervorgeru-
fen wird. Das Signal eines einzelnen Sensors ist also in
diesem Fall nicht repräsentativ für das Drehmoment,
wohl aber ist es die genannte Winkeldifferenz. Ausser-
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dem lässt sich mit dieser Art und Anordnung von Sen-
soren auch die jeweils aktuelle Drehzahl überwachen.
[0014] Des weiteren kommt auch ein Sensor in
Frage , der als Kraftaufnahme-Sensor ausgebildet und
so angeordnet ist, dass er Reaktionskräfte erfasst, die
von dem anliegenden Drehmoment an einem im Betrieb
feststehenden Teil der Schaftwebmaschine hervorgeru-
fen werden, wie z.B. an einem Lager oder an einem Ge-
triebekasten. Das Sensorsignal ist dann ein direktes
Mass für das anliegende Drehmoment.
[0015] Ein weiteres vorteilhaftes Ausführungsbeispiel
der erfindungsgemässen Schaftwebmaschine weist zu-
sätzlich zum Hauptantrieb und zum Hilfsantrieb noch ei-
nen weiteren, an den die Schaftmaschine antreibenden
Teil des Antriebsstrangs ankoppelbaren Antrieb auf.
Dieser zusätzliche Antrieb, der typischerweise einen
Motor und ein Kriechganggetriebe umfasst, kommt bei
Webmaschinen beispielsweise bei der Schussuche
zum Einsatz, um das Webfach unabhängig vom Haupt-
antrieb zu öffnen. Der erfindungsgemäss vorgesehene
Hilfsantrieb ist nun in der Lage, diesen zusätzlichen An-
trieb (Kriechgangantrieb) erheblich zu entlasten. Ist der
Hilfsantrieb entsprechend genau steuerbar, so ist es
prinzipiell möglich, dass der Hilfsantrieb die Funktion
des (Kriechgang-)Antriebs mitübernimmt und dadurch
der hier genannte zusätzliche (Kriechgang-)Antrieb
nicht erforderlich ist. Zumindest aber kann der zusätzli-
che (Kriechgang-)antrieb von dem erfindungsgemäss
vorgesehenen Hilfsantrieb erheblich entlastet werden.
[0016] Bei dem erfindungsgemässen Verfahren wird
mittels mindestens eines Sensors, der zwischen der
Webmaschine und der Schaftmaschine oder in den an
diesen Bereich angrenzenden Endbereichen der Web-
maschine und der Schaftmaschine angeordnet ist, das
am Antriebsstrang anliegende Drehmoment erfasst und
ein entsprechendes Signal einer Regelung zugeführt.
Aufgrund dieses Signals wird der Hilfsantrieb von der
Regelung so angesteuert, dass Schwankungen des
zwischen der Webmaschine und der Schaftmaschine
anliegenden Drehmoments reduziert werden. Dadurch
wird der bereits weiter oben genannte Aufwand einer
Verstärkung des Hauptantriebs und der Teile des An-
triebsstrangs, insbesondere von Wellen, Lagern, Ge-
trieben und Kupplungen, vermieden.
[0017] Im folgenden wird die Erfindung anhand der
Zeichnung näher erläutert. Es zeigen in schematischer
Darstellung:

Fig. 1 ein Ausführungsbeispiel einer erfindungsge-
mässen Schaftwebmaschine,

Fig. 2 einen Ausschnitt des Antriebsstrangs, auf
welchem eine Dehnungsmessstreifenanord-
nung befestigt ist,

Fig. 3 einen Ausschnitt des Antriebsstrangs mit
zwei in Längsrichtung des Antriebsstrangs
versetzt angeordneten Winkelgebern,

Fig. 4 ein Ausführungsbeispiel eines Getriebes mit
Lagern, an welchen durch das Drehmoment
Kräfte hervorgerufen werden,

Fig. 5 ein weiteres Ausführungsbeispiel eines Ge-
triebes mit Lagern

und

Fig. 6 eine vergrösserte Darstellung eines Lagers
mit einem Kraftaufnahme-Sensor.

[0018] Das in Fig. 1 dargestellte Ausführungsbeispiel
der erfindungsgemässen Schaftwebmaschine umfasst
eine Webmaschine 1 und eine Schaftmaschine 2. Die
Webmaschine 1 und die Schaftmaschine 2 sind mittels
einer mechanischen Transmissionsvorrichtung, welche
eine Kupplung 3 umfasst, miteinander koppelbar, so-
dass sie im gekoppelten Zustand einen gemeinsamen
Antriebsstrang aufweisen, von dem aus zeichnerischen
Gründen nur der Teil 4 zwischen Webmaschine 1 und
Schaftmaschine 2 dargestellt ist. Ferner umfasst die
Schaftwebmaschine einen an der Webmaschine 1 an-
geordneten Hauptantrieb in Form eines Motors 5 (übli-
cherweise ein Elektromotor) sowie einen an der Schaft-
maschine 2 angeordneten Hilfsantrieb in Form des Mo-
tors 6 (üblicherweise ebenfalls ein Elektromotor). Dar-
überhinaus umfasst das gezeigte Ausführungsbeispiel
der Schaftwebmaschine noch Sensoren 7 und 8, die je-
weils mittels Signalleitungen mit einer Regelung 9 ver-
bunden sind. Die Regelung 9 ihrerseits ist mittels einer
Signalleitung mit dem Motor 6, also mit dem Hilfsantrieb,
verbunden. Schliesslich ist in Fig. 1 noch optional ein
weiterer (Zusatz-)Antrieb ZA (Kriechgang) vorgesehen,
der über ein entsprechendes Getriebe ZG an den An-
triebsstrang ankoppelbar ist und insbesondere bei der
Schussuche zum Einsatz kommen kann, entweder al-
leine (dann muss er allerdings so dimensioniert sein,
dass er in der Lage ist, die Schaftmaschine alleine im
Kriechgang anzutreiben) oder aber zusammen mit dem
Motor 6.
[0019] Im Betrieb treibt der Motor 5 die Webmaschine
1 und aufgrund der Kopplung von Webmaschine 1 und
Schaftmaschine 2 auch die Schaftmaschine 2 an. Dabei
kann insbesondere an dem dargestellten Teil 4 des An-
triebsstrangs aufgrund der grossen oszillierenden mas-
sebehafteten Bauteile in der Webmaschine 1 und der
Schaftmaschine 2 ein sehr grosses Drehmoment anlie-
gen, welches sich zu dem für die Bewegung der
Webschäfte erforderlichen Antriebsmoment addiert.
Dieses in diesem Bereich tatsächlich am Antriebsstrang
anliegende Drehmoment wird entweder nur mittels ei-
nes der beiden Sensoren 7 oder 8 oder aber mittels bei-
der Sensoren erfasst. Ob das Drehmoment mittels nur
einem der Sensoren 7,8 oder aber mittels beider Sen-
soren 7 und 8 erfasst wird, hängt davon ab, wie viele
Sensoren tatsächlich vorgesehen sind und vor allem
hängt es davon ab, welcher Typ von Sensor eingesetzt
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wird. Auf die verschiedenen Typen von Sensoren wird
weiter unten noch genauer eingegangen. Das Aus-
gangssignal der Sensoren 7 und 8 wird mittels Signal-
leitungen einer Regelung 9 zugeführt, welche ihrerseits
über eine Signalleitung 10 den Motor 6, also den Hilfs-
antrieb, ansteuert. Die Ansteuerung des Motors 6 durch
die Regelung 9 erfolgt dabei so, dass Schwankungen
des zwischen der Webmaschine 1 und der Schaftma-
schine 2 anliegenden Drehmoments und/oder Schwan-
kungen der Drehzahl reduziert werden.
[0020] Hinsichtlich der Regelung des Drehmoments
eignen sich dabei unterschiedliche Regelstrategien wie

a) Begrenzung des positiven oder negativen Dreh-
moments auf einen zulässigen Maximalwert
b) Reduktion des Drehmoments um einen konstan-
ten Faktor oder entsprechend einer vorgebbaren
mathematischen Gesetzmässigkeit
c) Begrenzung oder Reduktion der Drehmoment-
veränderung in Funktion der Zeit
d) Sowohl eine Begrenzung des maximal anliegen-
den Drehmoments als auch zugleich eine Redukti-
on des Drehmoments
e) Begrenzung des Drehmoments auf einen mini-
malen, gegen null strebenden Wert.

[0021] Zur Erläuterung sei ein Fall betrachtet, bei dem
die Webmaschine 1 und die Schaftmaschine 2 eine ge-
genläufige Bewegung anstreben, was heisst, dass die
eine Maschine ein in Bezug auf den zunehmenden
Drehwinkel zunehmendes Drehmoment, die andere
Maschine hingegen ein in Bezug auf den zunehmenden
Drehwinkel abnehmendes Drehmoment erfordert (die
eine Maschine quasi bremsend, die andere hingegen
treibend wirkt). Dies ruft in der Kupplung 3 und in dem
zwischen Webmaschine 1 und Schaftmaschine 2 ange-
ordneten Teil 4 des Antriebsstrangs ein grosses Dreh-
moment hervor. Dieses grosse Drehmoment wird von
den Sensoren 7 und 8 (oder je nach Sensortyp auch nur
von einem der beiden) erfasst und in Form eines elek-
trischen Signals an die Regelung 9 weitergeleitet. Die
Regelung 9 steuert demzufolge den Hilfsantrieb, also
den Motor 6, so an, dass dieses Drehmoment reduziert
wird. Dadurch wird der Antriebsstrang entlastet, aber
auch der Hauptantrieb, also der Motor 5, der ansonsten
dieses Drehmoment alleine aufbringen müsste (sofern
er dazu ausgelegt ist).
[0022] Die erfindungsgemässe Lösung ist aber auch
hinsichtlich des gesamten Energieverbrauchs (das ist
die aufzuwendende Gesamtleistung, die für die Erzeu-
gung des erforderlichen Drehmoments benötigt wird),
günstig. Dies hängt ursächlich mit der mechanischen
Kopplung zusammen. Bei einer Schaftwebmaschine
mit mechanisch getrennten Antrieben für die Schaftma-
schine und die Webmaschine, also ohne Verbindungs-
elemente, müsste die Energie zum Gleichlauf der bei-
den Maschinen vollständig von den Antrieben der Ma-
schinen bereitgestellt werden (bei gegenläufigen Bewe-

gungstendenzen müsste also ein Antriebsmotor brem-
send, der andere hingegen treibend wirken), was mit
entsprechenden Umsetzungsverlusten (bei den Moto-
ren) verbunden wäre. Bei einer mechanischen Kopp-
lung hingegen gleichen sich die unterschiedlichen Be-
wegungstendenzen mindestens teilweise über die me-
chanische Kopplung von Webmaschine und Schaftma-
schine aus (was sich z.B. in einer Torsion äussert). Eine
Schaftwebmaschine mit mechanischer Kopplung zwi-
schen Webmaschine und Schaftmaschine ist also in
diesem Fall günstiger als eine Schaftwebmaschine
ohne mechanische Kopplung.
[0023] Hinsichtlich der Regelung der Drehzahl bieten
sich unterschiedliche Regelstrategien an wie

a) Begrenzung der Drehzahl auf einen zulässigen
Maximalwert
b) Begrenzung der Spitzenwerte der Drehzahlver-
änderung
c) Reduktion der Drehzahlschwankungen auf einen
gegen null strebenden Wert.

[0024] Beispielhaft sei ein Fall betrachtet, bei dem die
Webmaschine 1 und die Schaftmaschine 2 beide eine
mitläufige Bewegung anstreben, wobei beide Maschi-
nen ein in Bezug auf den zunehmenden Drehwinkel ab-
nehmendes Drehmoment erfordern (das heisst, sie ten-
dieren zu einer höheren Drehzahl hin). Ein entsprechen-
des Signal wird von den Sensoren 7 und 8 an die Re-
gelung 9 weitergeleitet. Die Regelung 9 steuert dann
den Motor 6 so an, dass er bremsend auf den Antriebs-
strang wirkt, da sonst die Drehzahl zunehmen würde
(und der Hauptantrieb alleine bremsend auf den An-
triebsstrang wirken müsste).
[0025] Ferner sei beispielhaft ein Fall betrachtet, bei
dem die Webmaschine 1 und die Schaftmaschine 2
ebenfalls eine mitläufige Bewegung anstreben, aller-
dings derart, dass beide Maschinen in Bezug auf den
zunehmenden Drehwinkel ein zunehmendes Drehmo-
ment erfordern (das heisst, sie tendieren zu einer nied-
rigeren Drehzahl hin). Ein entsprechendes Signal wird
von den Sensoren 7 und 8 an die Regelung 9 weiterge-
leitet. Die Regelung 9 steuert dann den Motor 6 so an,
dass er antreibend auf den Antriebsstrang wirkt, da
sonst die Drehzahl abnehmen würde bzw. der Hauptan-
trieb die gesamte Antriebsleistung aufbringen müsste.
Dies würde aber eine höhere Belastung des Hauptan-
triebs bedeuten, der das erforderliche Beschleuni-
gungs-Drehmoment alleine aufbringen müsste.
[0026] Natürlich sind auch gemischte Regelstrategi-
en denkbar, also solche Strategien, bei denen fallweise
Schwankungen des Drehmoments bzw. Schwankun-
gen der Drehzahl geregelt werden. Beispielweise kann
es eine Strategie sein, dass a) wenn sich das Drehmo-
ment in Bezug auf den zunehmenden Drehwinkel
gleichsinnig ändert, also i.d. Regel ein kleines Drehmo-
ment zwischen der Webmaschine 1 und der Schaftma-
schine 2 anliegt, die Drehzahl geregelt wird b) wenn sich
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das Drehmoment in Bezug auf den zunehmenden Dreh-
winkel gegensinnig ändert, also i.d. Regel ein grosses
Drehmoment zwischen der Webmaschine 1 und der
Schaftmaschine 2 anliegt, das Drehmoment geregelt
wird, derart, dass der zwischen Webmaschine 1 und
Schaftmaschine 2 angeordenete Teil des Antriebs-
strangs 4 und die Kupplung 3 entlastet werden. Eine
derartige Strategie ist auch bezüglich des Gesamtwir-
kungsgrads günstig.
[0027] Zur Erfassung des Drehmoments, das zwi-
schen Webmaschine 1 und Schaftmaschine 2 am An-
triebsstrang anliegt, kann auf dem Teil 4 des Antriebs-
strangs ein Sensor aufgebracht sein, der eine Deh-
nungsmessstreifenanordnung umfasst. Ein derartiger
Sensor ist vom Prinzip her in Fig. 2 gezeigt (stark ver-
grössert). Man erkennt dort eine Dehnungsmessstrei-
fenanordnung 80, die aufgrund einer Torsion des Teils
4 des Antriebsstrangs, die von dem anliegenden Dreh-
moment hervorgerufen ist, aus ihrer Ruhelage 80a aus-
gelenkt ist. Die Ruhelage 80a ist dabei in Fig. 2 strichliert
dargestellt. Das Ausgangssignal der Dehnungs-
messstreifenanordnung 80 ist ein Mass für die Torsion
des Teils 4 des Antriebsstrangs und die Torsion des Teils
4 des Antriebsstrangs ist wiederum ein Mass für das an-
liegende Drehmoment. Ist also das anliegende Drehmo-
ment die einzige zu regelnde Grösse, reicht im Grunde
ein einziger solcher Sensor 80 aus. Es ist selbstver-
ständlich, dass ein solcher Sensor 80 auch noch ein ge-
eignetes Übertragungselement aufweist (z.B. einen ge-
eigneten Transducer, in Fig. 2 aus zeichnerischen Grün-
den nicht dargestellt), welches im Betrieb das Aus-
gangssignal der Dehnungsmessstreifenanordnung von
dem rotierenden Antriebsstrang zu einem feststehen-
den Maschinenteil überträgt.
[0028] Ein anderes Ausführungsbeispiel, welches in
Fig. 3 dargestellt ist, weist zwei Sensoren auf, die als
Winkelgeber 71 und 81 ausgebildet und in Längsrich-
tung des Antriebsstrangs betrachtet zueinander ver-
setzt angeordnet sind. Da auch hier der Teil 4 des An-
triebsstrangs aufgrund eines anliegenden Drehmo-
ments tordiert, ist der Winkelgeber 71 aus seiner Ruhe-
lage 71a, die strichliert angedeutet ist, ausgelenkt. Um
die Auslenkung festzustellen, benötigt man natürlich
entsprechende Detektoren, die entlang des Umfangs
des Antriebsstrangs angeordnet sind. Dies ist in Fig. 3
durch die strichlierten Linien 71b und 81b schematisch
angedeutet. Das Mass der Auslenkung im Verhältnis zur
Ruhelage ist ein Mass für die Torsion des Teils 4 des
Antriebsstrangs und diese wiederum ein Mass für das
anliegende Drehmoment. Winkelgeber haben aber
auch den Vorteil, dass mit ihrer Hilfe nicht nur das an-
liegende Drehmoment, sondern auch die jeweils aktu-
elle Drehzahl festgestellt werden kann.
[0029] In Fig. 4, Fig. 5 und Fig. 6 sind schliesslich sol-
che Ausführungsbeispiele dargestellt, bei denen das
anliegende Drehmoment mittels Kraftaufnahme-Senso-
ren erfasst wird, die die Kräfte an beim Betrieb festste-
henden Teilen, wie z.B. an Lagern, erfassen. In Fig. 4

ist dabei ein Winkelgetriebe 14 vorgesehen, wie es z.B.
zwischen der Webmaschine 1 und dem Teil 4 (Fig. 1)
des Antriebsstrangs vorgesehen sein kann. Die beiden
Teile des Antriebsstrangs sind hier nur ausschnittsweise
angedeutet, man erkennt ein Endstück 10 des von der
Webmaschine 1 kommenden Teils des Antriebsstrangs
und ein Endstück 40 des zwischen Webmaschine 1 und
Schaftmaschine 2 vorgesehen Teils 4 des Antriebs-
strangs. Die beiden einander zugewandten Endstücke
sind in Lagern 11 bzw. 41 geführt und mittels der Kegel-
zahnräder 12 und 42 mechanisch miteinander gekop-
pelt. Wird nun eine Kraft bzw. ein Drehmoment vom Ke-
gelzahnrad 12 auf das Kegelzahnrad 42 übertragen, so
würde der Teil 4 des Antriebsstrangs ausweichen wol-
len, wird aber vom Lager 41 daran gehindert. Infolge-
dessen wirkt eine entsprechende Kraft auf das Lager
41, welche von einem entsprechenden Kraftaufnahme-
Sensor (siehe Fig. 6) erfasst wird.
[0030] In Fig. 5 ist ein anderes Getriebe 14a darge-
stellt, wie es ebenfalls zwischen der Webmaschine 1
und dem Teil 4 des Antriebsstrangs vorgesehen sein
kann. Die beiden Teile des Antriebsstrangs sind hier nur
ausschnittsweise angedeutet, man erkennt ein End-
stück 10a des von der Webmaschine 1 kommenden
Teils des Antriebsstrangs und ein Endstück 40a des zwi-
schen Webmaschine 1 und Schaftmaschine 2 vorgese-
hen Teils 4 des Antriebsstrangs. Die beiden Endstücke
sind wieder in Lagern 11a bzw. 41a geführt und mittels
der radial ineinander greifenden Zahnräder 12a und 42a
mechanisch miteinander gekoppelt. Wird nun eine Kraft
bzw. ein Drehmoment vom Zahnrad 12a auf das Zahn-
rad 42a übertragen, so würde der Teil 4 des Antriebs-
strangs ausweichen wollen, wird aber vom Lager 41a
daran gehindert. Infolgedessen wirkt eine entsprechen-
de Kraft auf das Lager 41a, welche von einem entspre-
chenden Kraftaufnahme-Sensor (siehe Fig. 6) erfasst
wird, ähnlich wie bei dem anhand von Fig. 4 beschrie-
benen Ausführungsbeispiel.
[0031] Fig. 6 zeigt schliesslich schematisch einen
Sensor 72, welcher beispielsweise am Lager 11 bzw.
11a (Fig.4,Fig.5) vorgesehen sein kann. Wie bereits an-
hand von Fig. 4 und Fig. 5 erläutert, wirkt beim Übertra-
gen einer Kraft bzw. eines Drehmoments auf den Teil 4
des Antriebsstrangs eine Kraft auf das Lager 41 bzw.
41a, da der Antriebsstrang im dem Lager geführt ist und
nicht ausweichen kann. Dabei können die auf das Lager
41a wirkende Kräfte in Richtung der Pfeile F1 und F2
von dem Sensor 72 erfasst und auf diese Weise die
Kraft bzw. das Drehmoment bestimmt werden, welches
die entsprechende Kraft auf das Lager verursacht hat.
[0032] Die Schaftwebmaschine umfasst eine Web-
maschine und eine Schaftmaschine, die über eine me-
chanische Transmissionsvorrichtung miteinander kop-
pelbar sind und im gekoppelten Zustand einen gemein-
samen Antriebsstrang aufweisen, der von einem Haupt-
antrieb antreibbar ist. Sie umfasst ferner einen Hilfsan-
trieb, der zumindest auf den die Schaftmaschine antrei-
benden Teil des Antriebsstrangs wirkend angeordnet
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ist. Die Schaftwebmaschine umfasst ferner mindestens
ein Sensor, welcher das tatsächlich am Antriebsstrang
anliegende Drehmoment erfasst und der im Bereich
zwischen der Webmaschine und der Schaftmaschine
oder im jeweils an diesen Bereich angrenzenden End-
bereich der Webmaschine bzw. der Schaftmaschine
entlang des Antriebsstrangs angeordnet ist. Dieser
Sensor ist mit einer Regelung verbunden, welche den
Hilfsantrieb so ansteuert, dass Schwankungen des zwi-
schen der Webmaschine und der Schaftmaschine an-
liegenden Drehmoments und/oder Schwankungen der
Drehzahl reduziert werden.

Patentansprüche

1. Schaftwebmaschine umfassend eine Webmaschi-
ne (1) und eine Schaftmaschine (2), die über eine
mechanische Transmissionsvorrichtung (3) mitein-
ander koppelbar sind und im gekoppelten Zustand
einen gemeinsamen Antriebsstrang aufweisen, der
von einem Hauptantrieb (5) antreibbar ist, sowie mit
einem Hilfsantrieb (6), der zumindest auf den die
Schaftmaschine (1) antreibenden Teil des Antriebs-
strangs wirkend angeordnet ist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass mindestens ein Sensor (7,8), wel-
cher das tatsächlich am Antriebsstrang anliegende
Drehmoment erfasst, im Bereich zwischen der
Webmaschine (1) und der Schaftmaschine (2) oder
im jeweils an diesen Bereich angrenzenden Endbe-
reich der Webmaschine (1) bzw. der Schaftmaschi-
ne (2) entlang des Antriebsstrangs angeordnet ist,
und dass dieser Sensor (7,8) mit einer Regelung (9)
verbunden ist, welche den Hilfsantrieb (6) so an-
steuert, dass des zwischen der Webmaschine (1)
und der Schaftmaschine (2) anliegende Drehmo-
ments und/oder Schwankungen der Drehzahl redu-
ziert werden.

2. Schaftwebmaschine nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Sensor (7,8) oder Teile da-
von auf dem Antriebsstrang angeordnet ist.

3. Schaftwebmaschine nach Anspruch 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Sensor eine Dehnungs-
messstreifenanordnung (80) und ein geeignetes
Übertragungselement zum Übertragen des Signals
vom Antriebsstrang zu einem beim Betrieb festste-
henden Maschinenteil umfasst.

4. Schaftwebmaschine nach einem der Ansprüche 1
oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass mindestens
zwei Sensoren vorgesehen sind, die als Winkelge-
ber (71,81) ausgebildet und in Längsrichtung des
Antriebsstrangs betrachtet zueinander versetzt an-
geordnet sind.

5. Schaftwebmaschine nach Anspruch 1, dadurch ge-

kennzeichnet, dass der Sensor als Kraftaufnahme-
Sensor (72) ausgebildet und so angeordnet ist,
dass er die von dem anliegenden Drehmoment her-
vorgerufenen Reaktionskräfte an einem beim Be-
trieb feststehenden Teil (41,41a) der Schaftwebma-
schine erfasst.

6. Schaftwebmaschine nach einem der Ansprüche 1
bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass sie zusätzlich
zum Hauptantrieb (5) und zum Hilfsantrieb (6) noch
einen weiteren, an den die Schaftmaschine antrei-
benden Teil des Antriebsstrangs ankoppelbaren
Antrieb (ZA) aufweist.

7. Verfahren zur Regelung einer Schaftwebmaschine,
welche eine Webmaschine (1) und eine Schaftma-
schine (2) umfasst, die über eine mechanische
Transmissionsvorrichtung (3) miteinander koppel-
bar sind und im gekoppelten Zustand einen gemein-
samen Antriebsstrang aufweisen, der beim Betrieb
von einem Hauptantrieb (5) angetrieben wird, sowie
mit einem Hilfsantrieb (6), der zumindest auf den
die Schaftmaschine (2) antreibenden Teil des An-
triebsstrangs einwirkt, dadurch gekennzeichnet,
dass mittels mindestens eines Sensors (7,8), der
zwischen der Webmaschine (1) und der Schaftma-
schine (2) oder in den an diesen Bereich angren-
zenden Endbereichen der Webmaschine (1) und
der Schaftmaschine (2) entlang des Antriebs-
strangs angeordnet ist, das tatsächlich am An-
triebsstrang anliegende Drehmoment erfasst wird
und ein entsprechendes Signal einer Regelung (9)
zugeführt wird, aufgrund dessen der Hilfsantrieb (6)
von der Regelung (9) so angesteuert wird, dass das
zwischen der Webmaschine (1) und der Schaftma-
schine (2) anliegenden Drehmoments und/oder
Schwankungen der Drehzahl reduziert werden.

Claims

1. Heald loom comprising a weaving machine (1) and
a dobby (2) which can be coupled to one another
via a mechanical transmission apparatus (3) and
have a common drive train in the coupled state
which can be driven by a main drive (5), and also
comprising an auxiliary drive (6) which is arranged
to act at least on the part of the drive train driving
the dobby, characterised in that at least one sensor
(7, 8) which measures the torque actually present
at the drive train is arranged along the drive train in
the region between the weaving machine (1) and
the dobby (2) or in the end region of the weaving
machine (1) or the dobby (2) respectively bordering
on this region; and in that this sensor (7, 8) is con-
nected to a control system (9) which actuates the
auxiliary drive (6) in such a manner that the torque
and/or fluctuations in the speed of rotation present
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between the weaving machine (1) and the dobby
(2) are reduced.

2. Heald loom in accordance with claim 1 character-
ised in that the sensor (7, 8) or parts thereof is/are
arranged on the drive train.

3. Heald loom in accordance with claim 2 character-
ised in that the sensor comprises a strain gauge ar-
rangement (80) and a suitable transmission ele-
ment for the transmission of the signal from the
drive train to a part of the machine which is fixed
during operation.

4. Heald loom in accordance with claim 1 or claim 2
characterised in that at least two sensors are pro-
vided which are executed as angle sensors (71, 81)
and are arranged to be mutually displaced when
viewed in the longitudinal direction of the drive train.

5. Heald loom in accordance with claim 1 character-
ised in that the sensor is executed as a force pick-
up sensor (72) and is arranged in such a manner
that it measures, at a part (41, 41a) of the heald
loom which is fixed during operation, the reaction
forces that are produced by the torque which is
present.

6. Heald loom in accordance with one of the claims 1
to 5 characterised in that it has, in addition to the
main drive (5) and the auxiliary drive (6), a further
drive (ZA) which can be coupled to the part of the
drive train driving the dobby.

7. Method for the regulation of a heald loom which
comprises a weaving machine (1) and a dobby (2)
which can be coupled to one another via a mechan-
ical transmission apparatus (3) and have a common
drive train in the coupled state which is driven by a
main drive (5) during operation, and which also
comprises an auxiliary drive (6) which is arranged
to act at least on the part of the drive train driving
the dobby, characterised in that the torque actually
present at the drive train is measured by at least
one sensor (7, 8) which is arranged along the drive
train in the region between the weaving machine (1)
and the dobby (2), or in the end region of the weav-
ing machine (1) or the dobby (2) respectively bor-
dering on this region, and in that a corresponding
signal is supplied to a control system (9) as a result
of which the auxiliary drive (6) is actuated in such a
manner by the control system (9) that the torque
and/or fluctuations in the speed of rotation present
between the weaving machine (1) and the dobby
(2) are reduced.

Revendications

1. Métier à tisser - ratière d'armures comprenant un
métier à tisser (1) et une ratière d'armures (2) qui
peuvent être accouplés l'un à l'autre par un dispo-
sitif de transmission mécanique (3) et qui présen-
tent, à l'état accouplé, un tronçon d'entraînement
commun qui peut être entraîné par un dispositif
d'entraînement principal (5), et avec un dispositif
d'entraînement auxiliaire (6) qui est disposé pour
agir au moins sur la partie du tronçon d'entraîne-
ment entraînant la ratière d'armures (1), caractérisé
en ce qu'il est disposé au moins un capteur (7, 8)
qui détecte le couple de rotation s'appliquant effec-
tivement au tronçon d'entraînement, dans la zone
entre le métier à tisser (1) et la ratière d'armures (2)
ou dans la zone d'extrémité respectivement avoisi-
nant cette zone du métier à tisser (1) respective-
ment de la ratière d'armures (2) le long du tronçon
d'entraînement, et en ce que ce capteur (7, 8) est
relié à un dispositif de réglage (9) qui commande le
dispositif d'entraînement auxiliaire (6) de façon que
des oscillations du couple de rotation s'appliquant
entre le métier à tisser (1) et la ratière d'armures (2)
et/ou des oscillations du nombre de tours soient ré-
duites.

2. Métier à tisser - ratière d'armures selon la revendi-
cation 1, caractérisé en ce que le capteur (7, 8) ou
des parties de celui-ci sont disposées sur le tronçon
d'entraînement.

3. Métier à tisser - ratière d'armures selon la revendi-
cation 2, caractérisé en ce que le capteur comporte
un dispositif de bandes de mesure d'allongement
(80) et un élément de transmission approprié pour
transférer le signal du tronçon d'entraînement à une
partie de machine fixe lors du fonctionnement.

4. Métier à tisser - ratière d'armures selon l'une des
revendications 1 ou 2, -caractérisé en ce qu'au
moins deux capteurs sont prévus qui sont réalisés
comme capteurs d'angle (71, 81) et qui, en regar-
dant dans la direction longitudinale du tronçon d'en-
traînement, sont décalés l'un par rapport à l'autre.

5. Métier à tisser - ratière d'armures selon la revendi-
cation 1, caractérisé en ce que le capteur est réalisé
comme capteur de réception de forces (72) et est
disposé de façon qu'il détecte les forces de réaction
provoquées par le couple de rotation appliqué à une
partie (41, 41a) fixe en cours de fonctionnement du
métier à tisser - ratière d'armures.

6. Métier à tisser - ratière d'armures selon l'une des
revendications 1 à 5, caractérisé en ce qu'il présen-
te en plus du dispositif de commande d'entraîne-
ment (5) et du dispositif d'entraînement auxiliaire (6)
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encore un dispositif d'entraînement supplémentaire
(ZA) pouvant être accouplé à la partie du tronçon
d'entraînement entraînant la ratière d'armures.

7. Procédé de réglage d'un métier à tisser-ratière d'ar-
mures qui comprend un métier à tisser (1) et une
ratière d'armures (2) qui peuvent être accouplés
l'un à l'autre par un dispositif de transmission mé-
canique (3) et qui présentent à l'état accouplé un
tronçon d'entraînement commun qui est entraîné
lors du fonctionnement par un dispositif de com-
mande principal (5), et avec un dispositif d'entraî-
nement auxiliaire (6) qui agit au moins sur la partie
du tronçon d'entraînement entraînant la ratière d'ar-
mures (2), caractérisé en ce qu'on détecte au
moyen d'au moins un capteur (7, 8) qui est disposé
entre le métier à tisser (1) et la ratière d'armures (2)
ou dans les zones d'extrémité avoisinant cette zone
du métier à tisser (1) et la ratière d'armures (2) le
long du tronçon d'entraînement, le couple de rota-
tion s'appliquant effectivement au tronçon d'entraî-
nement et qu'un signal correspondant est transmis
à un dispositif de réglage (9) sur la base duquel le
dispositif d'entraînement auxiliaire (6) est comman-
dé par le dispositif de réglage (9) de façon que des
oscillations du couple de rotation s'appliquant entre
le métier à tisser (1) et la ratière d'armures (2) et/
ou des oscillations du nombre de tours soient rédui-
tes.
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