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(67) Die Erfirdung betrifft eine Vorrichtung zum Verbinden
kantanparalle! aufeinanderliegender Stoffe (Zuschnitte,
Stoffbahnen, Flachmaterialien) mit einem
Doppelkettenstich in einem annéhernd konstanten Abstand
entlang der Kanten, vorzugsweise zum Einsatz an einem
Nahroboter, der die Vorrichtung entlang der Kanten fihrt.
Die erfindungsgemaRe Aufgabe wird dadurch geldst, da
unter Verwendung einer oberhalb der Stoffe angeordnseten
fadenfiinrenden Nadei und eines fadenfihisndsn
bogenformigen schwenk- und kippbaren Hakengreifers
sowoh! die Kipp- als auch die Schwenkachse des
Hakengreifers iiber den Stoffen angeordnet sind und die
Bogenbahn des Hakengreifers die Stoffkanten von oben
umgreift. Wesentliche Teile des Hakengreifers und sein
Antrieb befinden sich stindig oberhalb der Stoffe. Nur
seine Spitze umgruift die Stoffkanten und dringt in den
Raum unterhalb der Stichplatte ein. Damit bleibt dieser
Raum weitgehend frei und kann zum Beispiel fiir
Vorrichtungen zum lagegenauen Festhalten, Zufiihren oder
Fithren der Werkstiicke genutzt werden. Die Vorrichtung
kann aber auch vorteilhaft als Werkzeug am Kopf eines
Nahroboters eingesetzt werden, wobei die Stoffe auf
einem Borstenfeld liegen und mit Unterdruck festgehalten
werden. Der unter der Siichplatte fir die Spitzen der Nadel
und des Hakengreifers zu schiitzende Raum ist wesentlich
verkleinert. Die Spulen befinden sich beide iber den
Stoffen und kénnen sehr gro dimensioniert werden. Fig. 1
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Patentanspruch:

Vorrichtung zum Verbinden kantenparallel aufeinanderliegender Stoffe mit einem Doppelkettenstich
unter Verwendung einer oberhalb der Stoffe angeordneten fadenfiihrenden Nadel und eines
fadenfihrenden, bogenformigen Hakengreifers, der um eine etwa parallel zur Naht liegenden
Schwenkachse und eine zweite, etwa senkrecht auf der Schwenkachse steherden Kippachse bewegbar
ist, gekennzeichnet dadurch, dal8 sowohl die Kipp- als auch die Schwenkachse tiber den Stoffen
angeordnet sind und die Bogenbahn des Hakengreifers (16) die Stoffkanten von oben umgreitt.

Hierzu 7 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgeblet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Verbinden kantenparallel aufeinanderliegender Stoffe {Zuschnitte, Stoffbahnen,
Flachmaterialien) mit einem Dopnelkettenstich in einem annihernd konstanten Abstand entlang der Kanten, vorzugsweise zum
Einsatz an einem Nahrohoter, de -~ Vorrichtung entlang der Kanten fiihrt.

Charakteristik des bekannten Standes der Technik

Bei bekannten Verfahren und Einrichtungen zur Bildung eines Doppslkettenstiches wird das zu vernihende Gut durch eine
Transporteinrichtung beidseitig geklemmt und in der verarbeitungsgerechten Lags liegend bzw. hingend der Arbeitsstelle
zugefihrt,

Esexistieren die Stichbildungselemente Nadel mit Nadelstange fiir das Nadel-Faden-System und ein den Unterfaden fiihrender
Greifer, darunter auch ein bogen‘rmiger Hakengreifer.

Form, Bewegungskurve und Antrieb der zwei Stichbildungsorgane sind in groBer Vielfalt bekannt. Kennzeichnend fiir alle
bekannten Einrichtungen ist, da die Zuordnung der Lage der Verschlingungspunkte der Stichbildungsorgane wahrend der
Stichbildung in unmittelbarer Néne ihrer Endlage in der Naht am Werkstiick gewihit wird und daraus die Lage als auch die
Bewegungsbahn der Stichbildungsorgane abgeleitet werden.

Dadurch werden bei allen bekannten Vorrichtungen zur Stichbildung der Raum oberhalb des Flachmaterials und der
Stichbildungszone durch die Nadel und unmittelbar unter dem Flachmaterial und der Stichbildungszone durch den Greifer
Uberstrichen, Diese Riume werden bekannterweise ebentfalls fiir den Antrieb der Stichbildungsorgane funktionell beansprucht.
Aus diesem Grund scheiden sie fiir Vorrichtungen und Mechanismen zum Spannen oder zur automatischen 2uflihrung und
Fihrung des Materials wéhrend des Stichbildungsprozesses nahezu aus.

Im Zuge der Automatisierung der Bekleidungsfertigung sind bereits verschiedene Teilprozesse, z.B. das Zuschneiden, auf
hohem Niveau geldst. Zur Vorbereitung des Néhprozesses werden auch Losungsmaglichkeiten zum automatischen Vereinzeln,
Transferieren und Positionieren angeboten, die jedoch maist fiir bestimmte Erzeugnisse ausgelegt sind und deshalb nicht ohne
weiteres auf andere (ibertragen werden kdnnen.

Der iiberwisgende Teil der bekannt gewordenen Lésungen und Projekte geht davoin aus, daB der N&hautomat stationir
angeordnetistund das Nahgut zugefiihrt und wihrend des Nahens be .vegtwird. Die generelle Biegeschlaffheit der Zuschnitteile,
die von Stoff 2u Stoff wechselnden Eigenschaften und die Aufgabe, aus den ebenen Zuschnittsilen mehrdimensionale
Erzeugnisse zu néhen, erfordern komplizierte Handhabungssysteme, die noch schwer behsrrscht werden.

In DE-OS 3338405 wird eine Lésung vorgeschlagen, bei dem die Nahtbildungselemente am Kopf eines Roboters befestigt sind.
Die Zuschnitteile werden mittels Manipulatoren auf einer Figurine positioniert und wihrend der Nahtbildung festgehalten. Der
Roboterkopf fahrt die Néhte ab und verniiht, verklebt oder verschweiRt die sich (iberlappenden Rinder der Zuschnitteile, Der
prinzipielle Vorteil dieser Losung besteht darin, daf die Zuschnittsile bereits rdumlich fixiert sind und die Nahte mit den
modernen computergesteuerten Robotern bei groRBer Variabilitdt genau abgefahren werden kénnen. Die Nahtbildung selbst ist
allerdings kompliziert, da die gesamte Unterseite der Zuschnitteils abgedeckt ist. In der genannten Lésung sind dem Roboterkopf
Einschlags- oder Nahtfalteinrichtungen zugeordnet. Im Bereich der Naht liegen die miteinander zu verbindenden Kanten, Rénder
bzw. Falten ibersinander und werden in senkrecht zur Figurine lisgenden Wirkungsrichtungen der Nahtbildungselemente
miteinander verbunden. Genéht wird eine Steppstichnaht. Die unterhalb der Zuschnitteile getiihrte Spule br wegt sich in einem
Borstenfeld der Puppe. Je gréBer die Spule ist, um so stérker steigt die Belastunyg des Borstenfeldes. Andererseits ist die
Verwendung kleiner Greiferspulen automatisierungsunfreundlich, da sie relativ oft gewschselt werden miissen.

Ziel der Erfindung

Zisi der Erfindung ist es, einen weiteren Beitrag zur Automatisierung der Nahprozesse, vorzugsweise unter Einsatz der
produktiven Doppelkettenstichnahttechnik, zu leisten, :

Darlegung des Wesens der Erfindung

Aufgabe der Erfindung ist ss, eine Vorrichtung zum Verbinden kantenparallel aufeinanderfolgender Stoffe mit einem
Doppelkettenstich unter Verwendung einer oberhalb der Stoffe angeordneten fadenfithrenden Nadel und eines fadenfiihrenden
bogenfdrmigen schwenk- und kippbaren Hakengreifers anzugeben, die nur einen geringen Raum unterhalb der Stichplatte
beansprucht.
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ErfindungsgeméB wird c'iese Aufgabe dadurch geldst, dal sowohl die Kipp- als auch die Schwenkachse (iber den Stoffen
angeordnet sind und die Bogenbahn des Hakengreifers die Stoffkanten von oben umgreift.

Wesentliche Telle des Hakengreifers und sein Antrieb befinden sich stindig oberhalb der Stoffe. Nur seine Spitze umgreift die
Stoffkanten und dringtin den Raum unterhalb der Stichplatte ein. Damit bleibt dieser Raum waeitgehend frei und kann zum
Beispiel filr Vorrichtungen zum lagegenauen Festhalten, Zufiihren oder Fithren der Werkstiicke genutzt werden. Die Vorrichtung
kann aber auch vorteilhaft als Werkzeug am Kopf eines Nahroboters eingesetzt werden, wobei die Stoffe auf einem Borstenfeld
liegen und mit Unterdruck festgehalten werden. Der unter der Stichplatte fiir die Spitzen der Nadel und des Hakengraeifers 2u
schiltzende Raum ist wesentlich verkleinert, Die Spulen befinden sich beide iiber den Stoffen und kénnen sehr grof
dimensioniert werden,

Ausfihrungsbeispiel

In den Zeichnungen zeigen

Fig.1: eine perspektivische Ansicht einer Automatisierungslésung unter Verwendungr der erfindungsgemiRen
Vorrichtung am Kopfeines Nahroboters,

Fig. 2: die Vorderansicht der Stichbildungszone der erfindungsgemiRen Vorrichtung im Schnitt,

Fig.3: die Seitenansicht der Stichbildungszone gemaf Fig. 2im Schnitt,

Fig.4-7: schematisierte Darstellungen der Stichbildungszone mit unterschiedlichen Stellungen der

Stichbildungswerkzeuge.
Die in Fig.1 dargeste!ite Einrichtung besteht aus der Auflagefliche 1, dem Antriebsmechanismus 2, mit Aufnahme- und
Fuhrungseinrichtung 3, die Vorrichtung zur Herstellung des Doppelkettenstiches 4 und siner externen Steuereinrichtung. Die
Vorrichtung enthilt die Stichbildungselemente Nadel 5 mit Nadelstange 6 und den Unterfaden fiihrenden Hakengreifer 16, Zum
Werkzeug gehdren weiterhin die Stichplatte 10, das Gehause 11 und das Gestell,
Zur Herstellung eines Doppelkettenstiches durchsticht die Nadel 5 die kantenparallel ibereinanderliegenden Stoffe (Fig. 4) und
fihrt den Nadelfaden 12 durch das Waerkstiick hindurch. Durch Riickbewegung der Nadel 5 bildet sich die Nadelfadenschlinge
aus. Der Hakengreifer 16 durchsticht die ausgebildete Nadelfadenschlinge und hilt diese auf dem Greiferarm fest, Dabei wird dis
Nadelfadenschlinge ausgewsitet, Die Nade! bewegt sich in Richtung oberer Umkehrpunkt, Der Hakengreifer schwingtzum
vorderen Umkehrpunkt und fiihrt glsichzeitig den seitlichen Versatz zur Nadel aus {Fig.5). Wéhrend dieser Bewegung spannt der
Hakengreifer ein Fadendreieck mit dem Unterfaden auf, in das die wiedereinstechende Nadel eindringt. Durch Riickbewegung
des Hakengreifers wird die entstehende Unterfadenschlinge ausgewaitet und die auf dem Greiferarm festgehaltene
Nadelfadenschlinge abgeworfen, die damit 2um Festziehen im Flachmaterial freigegeben wird (Fig. 6). Der Hakengreifer fiihrt
den seitlichen Versatz zur Nadel aus und beginnt die Rickbewegung zum Erfassen der Nadelfadenschlinge. Unterdessen hat die
Nadel ebenfalls den unteren Umkshrpunkt passiert und bildet wieder sine Nadelfadenschlinge aus (Fig. 7). Der Vorgang
wiederholt sich.
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