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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft die Herstel-
lung von Luftreifen. Genauer gesagt, bezieht sie sich
auf das Verlegen von Drahten zur Herstellung einer
Verstarkung des Luftreifens. Insbesondere schlagt
sie Mittel vor, die in der Lage sind, eine solche Ver-
starkung auf einer Form herzustellen, die ahnlich
oder gleich der Form des inneren Hohlraums des
Luftreifens ist, d.h. im wesentlichen ringférmig.

[0002] Auf diesem Gebiet der Technik sind bereits
Verfahren und Gerate bekannt, die es ermdglichen,
die Herstellung der Luftreifen-Verstarkungen in den
Aufbau des Luftreifens selbst zu integrieren. Das
heil}t, dass man, anstatt auf halbfertige Produkte wie
z.B. Verstarkungslagen zurickzugreifen, zum Zeit-
punkt der Herstellung des Luftreifens, und ausge-
hend von einer einzigen Drahtspule, eine oder meh-
rere Verstarkungen an Ort und Stelle herstellt. Unter
diesen Verfahren und Geraten ist die in der Patentan-
meldung EP 0 580 055 beschriebene Ldsung ganz
besonders fir die Herstellung von Karkassenverstar-
kungen auf einem steifen Kern geeignet, dessen Au-
Renflache im wesentlichen der Form des inneren
Hohlraums des fertigen Luftreifens entspricht. Man
sieht dort eine Einrichtung, bei der der Draht, der eine
Karkassenverstarkung bilden soll, Gber eine auf einer
auf Rollen montierten Kette befestigte Ose in anein-
andergrenzenden Bogen auf einem steifen Kern ver-
legt wird, um den Kern zu umgeben, indem eine Art
Gabelung gebildet wird. Die Ose fiihrt eine Hin- und
Herbewegung um den Kern durch, um progressiv
und durchgehend bei jeder Hinbewegung einen Bo-
gen und bei jeder Herbewegung einen Bogen zu ver-
legen, unter Mitwirkung von geeigneten Andrickvor-
richtungen, um die Enden der Bégen nach und nach
auf den steifen Kern aufzudricken, der vorher mit
Rohkautschuk verkleidet wurde.

[0003] Ziel der vorliegenden Erfindung ist es, eine
Verbesserung vorzuschlagen, die es ermdglicht, ei-
nen Verstarkungsdraht auf einen Kern mit mehr Mog-
lichkeiten der Regelung der Verlegebahn auf dem
Kern aufzulegen.

[0004] Die Erfindung schlagt ein Gerat zur Herstel-
lung einer Luftreifenverstarkung vor, wobei das Gerat
dazu bestimmt ist, eine Verstarkung herzustellen, die
ausgehend von einem Draht gebildet wird, der konti-
nuierlich und nach Bedarf von einem geeigneten
Spender geliefert wird, wobei das Gerat dazu be-
stimmt ist, in Zusammenwirkung mit einer im wesent-
lichen ringfdrmigen Form verwendet zu werden, auf
der die Verstarkung progressiv aufgebaut wird, in-
dem Boégen des Drahts gemaR einer gewtlinschten
Drahtbahn an der Oberflache der Form verlegt wer-
den, wobei das Gerat auf einem Trager angeordnete
Verlegeorgane aufweist, wobei die Verlegeorgane
aufweisen:

— ein FUhrungsorgan, in dem der Draht frei gleiten
kann,

— einen Mechanismus zum Bewegen des Fuh-
rungsorgans gemaf einer zyklischen Hin- und
Herbewegung, um es in aufeinanderfolgenden
Schwingbewegungen in die Nahe jedes der fir
den Draht in seiner Bahn gewlinschten Enden zu
bringen,

wobei das Gerat nahe jedem Ende der Bahn An-
drickvorrichtungen aufweist, um den Draht an den
Enden auf die Form aufzudriicken, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Gerat Mittel aufweist, um dem
Trager der Verlegeorgane eine alternierende Bewe-
gung zu verleihen, die mit der Bewegung des Bewe-
gungsmechanismus synchronisiert ist, wodurch die
Verlegebahn des Drahts auf der Form gebeugt wer-
den kann.

[0005] Der Leser wird aufgefordert, die oben er-
wahnte Patentanmeldung EP 0 580 055 zu konsultie-
ren, da die vorliegende Erfindung nicht nur das dort
beschriebene Verfahren, sondern auch in groflem
MalRe die Andrickvorrichtungen; die eingesetzt wer-
den, um die Bildung einer Schleife zu ermdglichen
und um die Schleife gegen den Kern anzulegen, wie-
der aufnimmt. Es wird daran erinnert, dass die An-
driickvorrichtungen hauptsachlich je eine Gabel und
einen Hammer aufweisen. Abgesehen von einigen
Einzelheiten kdnnte das dort beschriebene Ausflh-
rungsbeispiel der Andrtickvorrichtungen hier als sol-
ches wieder aufgenommen werden, selbst wenn
nachfolgend eine neue Form dieser Andriickvorrich-
tungen vorgeschlagen wird.

[0006] Ehe die neuen Mittel fur die Bewegung des
Drahtfihrungsorgans im einzelnen beschrieben wer-
den, sollten einige nitzliche Punkte in Erinnerung ge-
rufen werden.

[0007] Zunachst sei angemerkt, dass, wie im er-
wahnten Patent, der Begriff "Draht" nattirlich in einem
absolut allgemeinen Sinn verstanden werden muss,
einschlieBlich eines Monofilaments, eines Multifila-
ments, einer Zusammenflgung, wie zum Beispiel ein
Seil oder ein Zwirn, oder eine kleine Anzahl von zu-
sammengefassten Seilen oder Zwirnen, und dies un-
abhangig von der Art des Materials und ob der
"Draht" vorher mit Kautschuk verkleidet wird oder
nicht. In der vorliegenden Beschreibung wird der Be-
griff "Bogen" verwendet, um eine Drahtlange zu be-
zeichnen, die im Verstarkungsmantel von einem ein-
zelnen Punkt zu einem anderen verlauft. Die Ge-
samtheit dieser auf dem ganzen Umfang des Luftrei-
fens angeordneten Bogen bildet die eigentliche Ver-
starkung. Ein Bogen im hier definierten Sinn kann Teil
einer Karkasse oder einer Scheitelverstarkung oder
einer beliebigen anderen Art von Verstarkung sein.
Diese Bdgen kdnnen durch ein Abschneiden des
Drahts wahrend des Verlegens vereinzelt werden
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oder alle miteinander in der Endverstarkung zum Bei-
spiel durch Schleifen miteinander verbunden sein.

[0008] Grundsatzlich bezieht sich die Erfindung auf
das kontinuierliche Verlegen eines Verstarkungs-
drahts in einer Konfiguration, die der Konfiguration im
Endprodukt so nahe wie moglich ist. Da der Draht
nach Bedarf von einem geeigneten Spender geliefert
wird, der zum Beispiel eine Drahtspule und ggf. eine
Regelungsvorrichtung fir die Spannung des von der
Spule abgewickelten Drahts aufweist, wirkt das Gerat
zur Herstellung einer Verstarkung ausgehend von ei-
nem einzigen Draht mit einer Form (steifer Kern oder
bewehrte Membran) zusammen, auf der der Luftrei-
fen hergestellt wird. Es ist unwichtig, ob die Verstar-
kung zu ihrer Vervollstdndigung in mehreren aufein-
anderfolgenden Durchgangen der beschriebenen
Verlegeorgane, mit oder ohne Abschneiden des
Drahts zwischen zwei Durchgangen, hergestellt wird.

[0009] Wenn man Stellungen, Ausrichtungen oder
Richtungen mit den Worten "radial, axial, in Umfangs-
richtung" definiert, oder wenn man von Radien
spricht, nimmt man als Bezugspunkt den Kern, auf
dem der Luftreifen hergestellt wird, oder den Luftrei-
fen selbst, was auf das gleiche hinauslauft. Die geo-
metrische Bezugsachse ist die Drehachse der Form.

[0010] Wie bereits im oben erwahnten Patent ange-
geben, ermdglichen die hier beschriebenen Verlege-
organe des Drahts auch die Herstellung einer Ver-
starkung, zum Beispiel einer Karkassenverstarkung,
wobei der Verlegeschritt des Drahts variabel ist. Un-
ter "Verlegeschritt" wird die Entfernung verstanden,
die aus der Summe des Abstands zwischen zwei be-
nachbarten Drahten und dem Durchmesser des
Drahts erhalten wird. Es ist bekannt, dass sich fur
eine Karkassenverstarkung der Abstand zwischen
Drahten je nach dem Radius andert, unter dem man
ihn misst. Es handelt sich hier nicht um diese Veran-
derung, sondern um einen bei gegebenem Radius
veranderlichen Schritt. Hierzu genlgt es, ohne den
Arbeitstakt des Flihrungsorgans zu verandern, die
Drehgeschwindigkeit der Form gemaR einem beliebi-
gen geeigneten Gesetz zu variieren. Man erhalt so ei-
nen Luftreifen, dessen Karkassen-Verstarkungsdrah-
te, zum Beispiel fur eine Radialkarkasse, gemaf ei-
nem Schritt angeordnet sind, der flr eine gegebene
radiale Stellung eine geregelte Veranderung auf-
weist.

[0011] Es konnen verschiedene Ausfihrungsfor-
men der Verlegeorgane des Drahts in Betracht gezo-
gen werden. Nachfolgend werden verschiedene Aus-
fuhrungsformen der Verlegeorgane beschrieben, die
Gegenstand der Anmeldung FR00/01393, angemel-
det am 01/02/2000, entsprechend der europaischen
Patentanmeldung mit dem Zeichen P10O-1189 sind,
die am gleichen Tag wie die vorliegende Anmeldung
von der gleichen Anmelderin hinterlegt wurde. Die

erste Ausfiihrungsform verwendet eine Reihenanord-
nung von drei funktionellen Schwingarmen. Auf3er-
dem werden mdgliche Varianten fur diese erst Aus-
fuhrungsform angegeben. Es wird vorzugsweise eine
Reihenanordnung von drei funktionellen Schwingar-
men fur das Verlegen von Karkassenbtgen verwen-
det, die von einem Wulst zum anderen des Luftrei-
fens verlaufen. Die zweite Ausflihrungsform verwen-
det eine Reihenanordnung con zwei funktionellen
Schwingarmen. Es wird auflerdem eine Ausflh-
rungsvariante fur diese zweite Ausfihrungsform an-
gegeben. Es wird zum Beispiel eine Reihenanord-
nung mit zwei funktionellen Schwingarmen fir das
Verlegen von Karkassenbdgen verwendet, die von
einem Waulst zu einer Schulter des Luftreifens verlau-
fen. Die dritte Ausflihrungsform verwendet einen ein-
zigen funktionellen Schwingarm, was fur die ein-
fachsten durchzufiihrenden Verlegungen ausreicht.

[0012] Wenn man "n" funktionelle Schwingarme
verwendet, die in Reihe angeordnet sind (n>1), wird
der funktionelle Schwingarm Ublicherweise als "n"*™
Arm bezeichnet, an dem das Fihrungsorgan des
Drahts direkt befestigt ist, wahrend der Basisarm im-
mer der "erste" Schwingarm ist. Die Schwingarme
sind so in Reihe angeordnet, dass ganz allgemein
der Transportkopf des Schwingarms "p" (mit p<n)
den Drehpunkt des Schwingarms "p+1" transportiert.
Daher wurde oben prazisiert, dass der Transportkopf
das Fihrungsorgan des Drahts direkt oder nur "indi-
rekt" (d.h. mit Hilfe eines oder mehrerer anderer funk-
tioneller Schwingarme) tragt. In allen beschriebenen
Beispielen befindet sich die geometrische Achse des
Drehpunkts des ersten Schwingarms in der Arbeits-
stellung vollstandig auferhalb der Form, auf die sie
nie trifft, d.h. auch nicht durch ihre Verlangerungen.

[0013] Das Gerat verleiht dem Fihrungsorgan des
Drahts eine Bewegung, die im wesentlichen in einer
Ebene — der Bewegungsebene - liegt, die senkrecht
zur geometrischen Drehachse des Basisarms ist. Un-
ter einem anderen Aspekt des erfindungsgemafRen
Gerats hat der Basisarm, oder gemalR den Varianten,
hat jeder der verwendeten Schwingarme, ein ebe-
nes, langliches Aussehen, und der Basisarm
schwingt in dieser Bewegungsebene, oder die Ge-
samtheit der Schwingarme bewegt sich in parallelen
und benachbarten Ebenen, von denen eine dieser
Bewegungsebene sehr nahe ist, sogar mit dieser Be-
wegungsebene zusammenfallen kann, je nach der
Art des verwendeten Fiihrungsorgans.

[0014] Es ist noch zu betonen, dass gemafl einem
Aspekt des Verlegeprinzips von Verstarkungsdraht-
bdégen, von denen hier die Rede ist, ein Bewegungs-
mechanismus dem Fihrungsorgan des Drahts eine
Bewegung verleiht, die im wesentlichen in einer Ebe-
ne — der Bewegungsebene - liegt. Wenn die Erfin-
dung auf einen Bewegungsmechanismus des eine
Kette aufweisenden Flhrungsorgans gemafy dem,
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was in der Patentanmeldung EP 0 580 055 beschrie-
ben ist, angewendet wird, ist die Bewegungsebene
die Ebene, die von der Ose '33' beschrieben wird (ein
so identifiziertes Bezugszeichen ist ein Bezugszei-
chen in den Zeichnungen der Patentanmeldung EP O
580 055). Diese Ebene liegt senkrecht zur Drehachse
der die Kette '30' flhrenden Rollen. Man kann anneh-
men, dass der Trager der Verlegeorgane der Rah-
men '51' der Darbietungsvorrichtung '5' ist. In Anwen-
dung auf die in der oben erwahnten Patentanmel-
dung beschriebene Maschine besteht die Erfindung
zum Beispiel darin, dem Rahmen '51' synchron mit
der Bewegung der Ose '33' in der Bewegungsebene
eine alternierende Translationsbewegung senkrecht
zur Bewegungsebene zu verleihen, um auf die Verle-
gebahn des Drahts '4' auf der Form '1' einzuwirken.
Man kann den Rahmen '51' in Bewegung versetzen,
indem zum Beispiel ein geeigneter Mechanismus
zwischen die Gleitschiene '50' und den Maschinen-
rahmen '2' oder zwischen den Rahmen '51' und die
Gleitschiene '50' zwischengeschaltet wird. Auf diese
Weise hangt die Bahn, gemaR der der Draht an der
Oberflache des Kerns verlegt wird, auch von dieser
zur Bewegungsebene senkrechten Bewegung ab.
Wenn man also, wie angegeben (Translationsbewe-
gung senkrecht zur Bewegungsebene), den Rahmen
'51" Uiber eine vorbestimmte Entfernung verschiebt,
wéhrend die Ose '33' von der Zone nahe dem einen
Wulst zur Zone nahe dem anderen Wulst ibergeht,
wird der verlegte Drahtbogen nicht radial angeordnet,
sondern bildet einen Winkel ungleich Null, wie im in
der nachfolgenden Eiqa. 12 dargestellten Fall.

[0015] Die nachfolgende Beschreibung ermdglicht
es, einen besonderen Fall der Erfindung zu verste-
hen, wenn sie auf die Organe angewendet wird, die
Gegenstand der Anmeldung FR00/01393 sind, unter
Bezugnahme auf die folgenden Figuren:

[0016] Fig. 1 ist eine perspektivische Ansicht einer
ersten Ausfuhrungsform eines Gerats und zeigt
schematisch eine erste Durchfiihrung der Erfindung;

[0017] Eig. 2 ist ein Detail einer Andriickvorrichtung
dieses Geréts;

[0018] Fig. 3 stellt eine erste Variante der ersten
Ausfuhrungsform des Gerats dar;

[0019] Fig. 4 stellt genauer eine Betriebsphase des
Gerats gemal der ersten Ausfihrungsform dar;

[0020] Fig.5 stellt ein Detail der ersten Ausfuh-
rungsform dar, das in Fig. 1 nicht sichtbar ist;

[0021] Fig. 6 stellt eine zweite Variante der ersten
Ausfihrungsform dar;

[0022] Fig. 7 stellt die aufeinanderfolgenden Stufen
des Betriebs der zweiten Variante der ersten Ausfiih-

rungsform dar;

[0023] Fig. 8 ist ein radialer Schnitt, der eine zweite
Ausfuhrungsform eines Gerats zeigt, die schema-
tisch eine zweite Durchfiihrung der Erfindung zeigt;

[0024] Fig. 9 stellt eine Variante der zweiten Aus-
fuhrungsform des Gerats dar;

[0025] Fig. 10 ist eine Draufsicht (Schnitt in der in
Fig. 1 durch die Achse MM und die geometrische
Achse der Welle 3D definierte Ebene, auch "Mittele-
bene" genannt} auf den Steuermechanismus, der in
der in Fig. 1 dargestellten, ersten Ausfihrungsform
verwendet wird;

[0026] Fig. 11 ist ein Schnitt gemal AA in Fig. 10;

[0027] Fig. 12 ist eine schematische Perspektivan-
sicht, die eine dritte Durchfiihrung eines erfindungs-
gemalien Gerats zeigt;

[0028] Fig. 13 ist eine schematische Perspektivan-
sicht, die eine vierte Durchfiihrung der Erfindung
zeigt.

[0029] In Fig. 1 (sowie bei allen beschriebenen Bei-
spielen, ohne dass dies aber einschrankend zu ver-
stehen ist) sieht man, dass die Form ein Kern 1 (steif
und abmontierbar) ist, der die Geometrie der Innen-
flache des Luftreifens definiert. Dieser ist mit Kaut-
schuk 10 bedeckt (siehe Eig. 7), zum Beispiel mit ei-
ner Schicht von Dichtgummi auf der Basis von Butyl-
kautschuk, und mit einer Gummischicht, welche die
Ummantelung der Karkassendrahte gewahrleistet.
Der den Kern 1 bedeckende Kautschuk 10 ermdglicht
es, einen Draht 4 beim Verlegen durch Haftwirkung
aufdem Kern 1 zu halten. Selbstverstandlich wird der
Kern 1 von einer beliebigen geeigneten Vorrichtung
in Drehung versetzt, die nicht dargestellt wurde.

[0030] Die eigentlichen Verlegeorgane weisen ei-
nen Bewegungsmechanismus auf, der hauptsachlich
ein Schwingarmsystem 3" einerseits und Andriick-
vorrichtungen 2¢ und 2° andererseits aufweist. Was
die Bezugszeichen in den Figuren betrifft, so wird
nach der Regel vorgegangen, dass gleiche Organe
mit dem gleichen Hauptbezugszeichen, zum Beispiel
"3" fur das Schwingarmsystem, bezeichnet werden,
und die spezielle Zugehorigkeit zu einer Ausfih-
rungsform oder einer Variante durch eine hochge-
stellte Zahl gekennzeichnet wird, zum Beispiel "' flr
die erste Ausfihrungsform (die eine Reihenanord-
nung von drei Schwingarmen verwendet) in ihrer Va-
riante "a". Ein Bezugszeichen ohne spezifische
Kennzeichnung bezieht sich auf ein Organ, das in
den verschiedenen Varianten immer gleich ist oder
so verstanden werden soll, dass es unterschiedslos
alle Varianten aller Ausfuhrungsformen betrifft.
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[0031] In der in Fig.1 gezeigten ersten Ausfih-
rungsform weist das Schwingarmsystem 3'? drei
funktionelle Schwingarme 312, 32" 33'2 die in Rei-
he angeordnet sind, und einen Hilfsarm 34" auf. Die-
se Anordnung mit drei funktionellen Schwingarmen
ermoglicht es leicht, das Flhrungsorgan von einem
Woulst zum anderen zu verschieben, und so in Zu-
sammenwirkung mit den Andriickvorrichtungen 26
und 2° eine Téatigkeit des Gerats von einem Wulst
zum anderen zu erhalten. Eine Ose 6 stellt in allen
hier beschriebenen Beispielen die Verwirklichung
des Fuhrungsorgans des Drahts 4 dar (ohne dass
dies einschrankend zu verstehen ware). Die Ose ist
immer auf den letzten Schwingarm montiert. Vor dem
Eingehen auf Einzelheiten wird einfach festgestellt,
dass das Schwingarmsystem 3 die Funktion erfillt,
die von dem Kettensystem in der oben erwahnten
Anmeldung EP 0580 055 erfiillt wird, und die An-
driickvorrichtungen 2€ und 2° sind in geeigneter Wei-
se positioniert, um die in der erwahnten Patentanmel-
dung EP 0 580 055 beschriebene Aufgabe zu erfiil-
len.

[0032] Das Schwingarmsystem 3' ist auf eine Auf-
lageplatte 30'* montiert und lasst die Ose 6'* eine Be-
wegung durchfthren, bei der sie den Kern 1 Uber-
fliegt und in vielen Ausfiihrungsbeispielen sogar um-
rundet. In allen Figuren lasst das Schwingarmsystem
3 die Ose 6 eine Bewegung in einer Ebene durchlau-
fen. Die Ose 6 ist ausgeweitet: sie bildet einen Trich-
ter mit einer groRen Offnung 61 auf der Zufuhrseite
des Drahts 4 und einer kleineren Offnung 62 auf der
Austrittsseite des Drahts 4 (siehe auch Fig. 3). Es ist
die kleine Offnung 62, die eine Bewegung in der Be-
wegungsebene des Fiihrungsorgans durchfiihrt. Die
Herstellung der Randleisten der Offnung 62 muss
sorgfaltig durchgefihrt werden, um den Draht 4 nicht
zu beschadigen, da dessen Ausgangstrumm sich im
allgemeinen im wesentlichen in der Bewegungsebe-
ne anordnet, d.h. in einer Ebene, die zur durch die
Ose 6 vorgegebenen Fiihrungsrichtung senkrecht
liegt. In einer Variante kann die Ose so ausgerichtet
werden, dass sie sich der mittleren Ausrichtung des
Drahts am Ausgang der Ose annahert.

[0033] Die Auflageplatte 30" weist eine Schwing-
welle 3D (siehe auch 3° in den Fig. 10 und Fig. 11)
auf, welche das Schwingarmsystem antreibt, wobei
die geometrische Achse der Schwingwelle 3D sich
radial aulRerhalb des Kerns 1 befindet. Anders ge-
sagt, befindet sich die geometrische Achse der
Schwingwelle 3D jenseits der Flache des Kerns 1,
ohne dass ihre Verlangerung auf den Kern 1 trifft.
Diese Schwingwelle 3D fiihrt keine kontinuierliche
Drehung durch, sondern schwingt innerhalb der
Grenzen eines Bogens von weniger als 360°, wobei
der prazise Wert von der genauen Gestaltung des
Schwingarmsystems 3 und der in Betracht gezoge-
nen Anwendung abhangt.

[0034] Die Gesamtheit des Schwingarmsystems 3
selbst ist ziemlich kompakt. Die Gesamtheit der Ver-
legeorgane, d.h. das Schwingarmsystem 3 und die
Andruckvorrichtungen 2, einschlie3lich des Motors
und des Antriebsmechanismus, bilden eine Unterein-
heit, die leicht in geeigneter Weise vor dem Kern an-
geordnet und zurtickgezogen werden kann, um zum
Beispiel andere zur Herstellung eines Luftreifens ver-
wendete Vorrichtungen vor dem Kern anzuordnen,
oder zum Entfernen des Kerns zu anderen Herstel-
lungsstationen eines Luftreifens.

[0035] Ein Basisarm (oder erster Arm) 31" (Fig. 1)
ist Uber einen Drehpunkt 31R' auf die Schwingwelle
3D" montiert. Der erste Arm 31'® weist am dem
Drehpunkt 31R'® entgegengesetzten Ende einen
Transportkopf 31T'2 auf. Ein zweiter Arm 322, der an
einem Drehpunkt 32R' des zweiten Arms angelenkt
wird, ist an den Transportkopf 31T'? des ersten Arms
31" montiert. Dieser zweite Arm 32" weist einen
Transportkopf 32T' auf. Um die relative Stellung des
zweiten Arms 32" in Bezug auf den ersten Arm 31
zu steuern, bildet man in diesem Beispiel ein Paralle-
logramm mittels eines Hilfsarms 342, der Uber seinen
Drehpunkt 34R'™ um eine Schwingwelle 34B'"
schwingend montiert ist. Der Drehpunkt 34" befindet
sich radial auRerhalb der Oberflache des Kerns 1,
und radial zwischen dieser und dem Drehpunkt 31R"
des ersten Arms 31", Der Hilfsarm 34'* weist einen
Transportkopf 34T auf, der an den zweiten Arm 322
angelenkt ist, welcher zu diesem Zweck einen Zwi-
schendrehpunkt 321" aufweist, der zwischen dem
Drehpunkt 32R"@ und dem Transportkopf 32T"? des
zweiten Arms 32'* angeordnet ist.

[0036] Es ist anzumerken, dass es nicht notwendig
ist, dass die einzelnen Punkte, welche die Drehpunk-
te 31R", 34R" sind, und die Transportkdpfe 31T,
34T ein Parallelogramm bilden. Vorzugsweise sind
diese Punkte genau mit dem Durchgang der Mittel-
stellung durch die Mittelebene fluchtend angeordnet,
die von der Achse MM, welche die Drehpunkte 31R",
34R" verbindet, und von der geometrischen Achse
der Welle 3D (sowie von der geometrischen Achse
der Welle 34D, die natirlich parallel zur vorherge-
henden ist) definiert wird. Auf diese Weise beschreibt
die Ose 6 eine Bewegung, deren Verlauf in Bezug auf
diese Mittelebene symmetrisch ist, und sie erreicht
die Nahe jeder der auf dem Kern 1 definierten Wulst-
zonen mit einer perfekt symmetrischen Bewegung,
selbst in ihrer Steuerung. Dies schlief3t natirlich nicht
aus, dass die Endstellungen der Bewegung der Ose
sich nicht an Punkten befinden, die in Bezug auf die
Mittelebene symmetrisch sind, zum Beispiel zur Her-
stellung eines Luftreifens, dessen Bogenbahn nicht
symmetrisch ware. Dies ware der Fall bei der Herstel-
lung eines Luftreifens, dessen Durchmesser am Seat
(Ublicher Begriff zur Bezeichnung des Montagesit-
zes) jedes der Wulste unterschiedlich sind.
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[0037] SchlieBlich weist das Gerat einen dritten Arm
33" auf, der Uber seinen Drehpunkt 33R™ an den
Transportkopf 32T"? des zweiten Arms 32'? angelenkt
ist. Dieser dritte Arm 33" weist einen Transportkopf
33T'2 auf, auf den die Ose 6 direkt montiert ist. Nach-
folgend werden mit Hilfe der Fig. 5 die Steuermittel
fur die relative Stellung des dritten Arms 33" in Be-
zug auf den zweiten Arm 32'? beschrieben, die in
Fig. 1 nicht dargestellt sind, um die Zeichnung nicht
zu Uberladen. In diesem Stadium wird einfach ange-
merkt, dass die Verwendung eines solchen dritten
Schwingarms, der in Bezug auf den zweiten
Schwingarm beweglich ist, dazu beitragt, das direkt
die Ose 6 tragende Transportende an die Wiilste an-
zunahern, d.h. dazu beitragt, die Wand des Kerns 1
gegeniber dem Drehpunkt des ersten Arms zu um-
runden, um Zugang zu von dieser Wand versteckten
Zonen zu erhalten, die in Bezug auf die radiale Beo-
bachtungsrichtung hinterschnitten sind. Schlief3lich
sei angemerkt, dass die relative Ausrichtung des drit-
ten Arms 33"? in Bezug auf den zweiten Arm 32" es
gut ermdglicht, den funktionellen Freiheitsgrad zwi-
schen den Armen sichtbar zu machen.

[0038] Ein Motor 35" steuert die Bewegung der Ge-
samtheit der Arme 31'2, 32" 33"3 34'2 vorzugswei-
se durch Antrieb der beiden Wellen 3D und 34D"?,
wie im Detail anhand der Fig. 10 und Fig. 11 be-
schrieben wird. Der Motor 35" versetzt eine Platte 70
in Drehung. Eine Achse 71 ist in die Platte 70 in einer
vorbestimmten exzentrischen Stellung eingelassen.
Die Achse 71 tragt eine Rolle 72. Ein Wagen 73 ver-
schiebt sich in Translationsrichtung auf Gleitschienen
74, die auf dem Gehause der Auflageplatte 30" aus-
gebildet sind. Der Wagen 73 besitzt eine geradlinige
Offnung 75, die senkrecht zur Translationsrichtung
des Wagens 73 auf den Schienen 74 ausgerichtet ist.
Eine Kette (mit Spanner) 76 ist auf zwei gleiche
Zahnrader 77 montiert und Uber ihre Enden mit dem
Wagen 73 verbunden. Die gleichen Zahnrader 77
sind eines an der Welle 3D und das andere an der
Welle 34D befestigt.

[0039] Unter der Annahme, dass der Motor 35 der
Steuerwelle 350 eine Drehbewegung mit konstanter
Geschwindigkeit verleiht, fliihrt die Rolle 72 eine
kreisformige Bewegung 70R mit konstanter Ge-
schwindigkeit durch. Dabei bewegt sich die Rolle 72
in der Offnung 75 nach oben und nach unten und ver-
schiebt den Wagen 73 in Translationsrichtung, wo-
durch eine Drehbewegung mit konstanter Geschwin-
digkeit in eine alternierende und lineare Hin- und Her-
bewegung umgewandelt wird, deren Geschwindig-
keit sinusférmig variiert. Mit Hilfe der Kette 76 und der
gleichen Zahnrader 77 wird diese alternierend variie-
rende, lineare Bewegung auf den Wellen 3D und 34D
in Schwingungen umgewandelt, die einen Bogen von
weniger als 360° Uberstreichen. Man kann die Ampli-
tude der Schwingung regeln, indem der Radius gere-
gelt wird, mit dem die Achse 71, also die Rolle 72, ex-

zentrisch auf die Platte 70 montiert wird. Dem so me-
chanisch erzeugten Gesetz der Umwandlung einer
Bewegung kann man naturlich ein beliebiges beson-
deres Steuergesetz fir die Drehung des Rotors des
Motors 35 Gberlagern.

[0040] Nun wird die Erlduterung der Fig. 1 wieder
aufgenommen. Ein Draht 4 wird von einer Spule
(nicht dargestellt) geliefert und dann in eine Speise-
vorrichtung 5" eingefadelt, die es ermdglicht, den
Draht 4 korrekt zu den Verlegeorganen zu fihren und
ihnen darzubieten. Vorzugsweise weist die Speise-
vorrichtung 5' Mittel auf, welche die Regelung der
Spannung des Drahts 4 und ggf. den notwendigen
Ausgleich zwischen den Verlegeorganen 3' und der
Spule gewahrleisten, da der Draht von den Verlege-
organen mit einer zyklisch variablen Geschwindigkeit
abgerufen wird, die sogar negativ sein kann. Der
Draht 4 wird in einen ersten Ring 51" eingefadelt, der
sich in einer bestimmten Entfernung von der Bewe-
gungsebene befindet, in der die Ose 6 ihre zyklische
Bewegung durchfihrt. Der Ring 51" ist in Bezug auf
den Kern 1 mittig angeordnet. Der Draht wird 4 wird
anschlieBend in einen Ring 52 eingefadelt, der am
zweiten Arm 32'2 befestigt ist.

[0041] Dieser Draht 4 wird in eine Ose 6 eingefadelt.
Die Ose 6 beschreibt eine Hin- und Herbewegung
von einem Wulst zum anderen, oder genauer von ei-
ner Stelle nahe einem Wulst bis zu einer Stelle nahe
dem anderen Wulst. Erfindungsgemal verwendet
das Verfahren zur Herstellung einer Verstarkung fur
Luftreifen ausgehend von einem Draht, der kontinu-
ierlich und nach Bedarf von einem geeigneten Spen-
der geliefert wird, das eine im wesentlichen ringférmi-
ge Form verwendet, die eine Drehachse aufweist und
auf der die Verstarkung progressiv aufgebaut wird, in-
dem Bégen des Drahts gemaf einer fir den Draht an
der Oberflache der Form gewiinschten Bahn aufge-
legt werden, auf einem Trager angeordnete Verlege-
organe, die aufweisen
— ein FUhrungsorgan, in dem der Draht frei gleiten
kann,
— Mittel zum Bewegen des Fihrungsorgans ge-
mal einer zyklischen Bewegung, die in einer Be-
wegungsebene der Verlegeorgane ausgeflihrt
wird, um das Fuhrungsorgan in der Nahe jedes fir
den Draht in seiner Bahn gewlinschten Enden in
aufeinanderfolgende Schwingungen zu verset-
zen,

und verwendet Andriickvorrichtungen, die an jedem
Ende der Bahn angeordnet sind, um den Draht an
den Enden auf die Form aufzudriicken, wobei der Ba-
siszyklus des Verfahrens die folgenden Schritte auf-
weist:
— Bewegen der Form in eine Drehung mit einer
Geschwindigkeit ungleich Null,
— synchron mit der Drehung der Form, wobei der
Draht mindestens wahrend einer ausreichenden
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Zeit gegen die Form zuruckgehalten wird, syn-
chrones Verschieben einerseits des Flihrungsor-
gans in der Bewegungsebene bis zu einem ersten
Ende, und andererseits der Bewegungsebene,

— Andriicken des Drahts auf die Form an diesem
ersten Ende und Halten in dieser Stellung zumin-
dest wahrend einer ausreichenden Zeit mittels ei-
ner Andruckvorrichtung,

— Wiederholen des zweiten Schritts in umgekehr-
ter Richtung bis an ein zweites Ende,

— Andriicken des Drahts auf die Form an diesem
zweiten Ende und Halten in dieser Stellung zu-
mindest wahrend einer ausreichenden Zeit mittels
einer weiteren Andrtickvorrichtung,

und Wiederholung dieses Basiszyklus, bis die ge-
wilinschte Anzahl von Bdgen an der Oberflache der
Form gemaf der gewtinschten Bahn fiir den Draht an
der Oberflache der Form verlegt wurde.

[0042] Es konnen verschiedene Durchflihrungen in
Betracht gezogen werden. Vorteilhafterweise ist die
Drehgeschwindigkeit der Form konstant, wobei die
Form synchron mit der Verschiebung des Fiihrungs-
organs von einem Ende zum anderen eine erste Ver-
schiebung durchfuhrt, wobei die Form synchron mit
dem Fuhrungsorgan, das seine Bewegung zu einem
der Enden umkehrt, eine zweite Verschiebung umge-
kehrt zur ersten durchfihrt.

[0043] Nun wird insbesondere zu den Geraten zu-
rickgekehrt, die die vorliegende Beschreibung dar-
stellen. In Eig. 2 sieht man eine Andruckvorrichtung
2°, die eine Gabel 21° und einen Hammer 22° auf-
weist, die beide zwischen einer zurlickgezogenen
Stellung in R (vom Kern 1 entfernte Stellung) und ei-
ner vorgeschobenen Stellung in A beweglich sind.
Man sieht in Phantomdarstellung den Hammer in der
vorgeschobenen Stellung. Bezlglich der Bezugszei-
chen in den Figuren ist die angewandte Regel dieje-
nige, jedes der Organe der Andruckvorrichtungen mit
einem Hauptbezugszeichen, z.B. "21" fir die Gabel,
zu bezeichnen, und die spezifische Zugehdrigkeit zur
Andruckvorrichtung auf einer Seite, der linken oder
der rechten Seite der Fig. 1, durch den hochgestell-
ten Buchstaben "G" bzw. "D" zu bezeichnen. Ein Be-
zugszeichen ohne spezifische Markierung bezieht
sich gattungsmafig beliebig auf die eine oder die an-
dere der Andrlckvorrichtungen oder auf ihre Organe.

[0044] Der Leser wird erneut aufgefordert, den ent-
sprechenden Teil der Beschreibung der erwahnten
Patentanmeldung EP 0 580 055 zu Rate zu ziehen,
um sich die Funktionen der Gabel bzw. des Hammers
22 und die Aufgaben der sogenannten vorgeschobe-
nen Stellung A bzw. der zurtickgezogenen Stellung R
in Erinnerung zu rufen. In Eig. 2 sieht man, dass so-
wohl die Gabel 21 als auch der Hammer 22 wie par-
allele Schienen aussehen. Die Gabel 21 ist in Bezug
auf den Hammer immer radial auf der Seite der Dreh-

achse des Kerns 1 angeordnet. Die Gabel 21 hat ei-
nen V-férmigen Kopf 210, der es ermdglicht, den
Draht 3 aufzunehmen und zu zentrieren. Wahrend
der Phase des Ergreifens ist die vom V gebildete
Ebene senkrecht zum Draht 4 angeordnet. Wenn der
Draht 4 radial angeordnet werden soll, Fall der Fig. 1,
ist die die Gabel 21 bildende Schiene einen zum Kern
1 konzentrischen Kreis tangierend ausgerichtet. Die
Gabel 21 weist auch eine Aussparung 211 auf, deren
Aufgabe nachfolgend erlautert wird.

[0045] Es ist bekannt, dass die Gabel 21 dazu be-
stimmt ist, den Draht 4 gegen den Kern 1 zu bringen.
Zu diesem Zweck wird ihr Vorschub zum Kern 1 aus-
gelést, wenn die Ose 6 den Draht 4 an ein Ende der
Hin- und Herbewegung gebracht hat, d.h., wenn das
Gerat sich im wesentlichen in der Konfiguration der
Fig. 4 befindet. Die Gabel 21 wird angehalten, wenn
sie den Draht in dem den Kern 1 bedeckenden Kaut-
schuk verankert hat. Die Gabel 21 ermdglicht es also,
den Draht 4 mit einer ausreichenden Kraft anzudru-
cken, damit er korrekt an der gewtinschten Stelle haf-
tet. Wieder in Fig. 1, und unter Berlicksichtigung des
gewunschten Verlegeschritts, der selbst von der
Drehbewegung des Kerns 1 abhangt, die durch den
Pfeil F schematisch dargestellt ist, bewirkt die Fort-
setzung der Bewegung des Schwingarmsystems 3
die Bildung einer Schleife um die Spitze 212, was das
Verlegen eines neuen Bogens 40 auf dem Kern 1
startet (siehe Fig. 1), und der Ubergang der Ose 6
Uber die Gabel 21 hinaus in der Riickkehrphase wird
durch die Aussparung 211 ermdglicht, obwohl die
Gabel 21 in dieser Phase der Herstellung gegen den
Kern 1 angedrickt ist. Es wird darauf hingewiesen,
dass die GroRRe der Schleife von der Abmessung der
Spitze 212 abhangt.

[0046] Der Hammer 22 wird nach der Gabel 21 und
nach der sogenannten Riickkehrphase der Ose 6 ta-
tig. Der Hammer 22 driickt auf den Draht 4 in einer et-
was erhohten radialen Stellung. Vorzugsweise halt er
den Draht 4 noch fest, wahrend die Gabel 21 zurtick-
gezogen wird. Der Halt des Hammers, wahrend die
Gabel sich zurlickzieht, tragt dazu bei zu vermeiden,
dass die Gabel 21 die Drahtschleife 4 mitnimmt, die
sich um eine ihrer Spitzen 212 gebildet hat, und die,
selbst wenn sie auf dem Kautschuk haftet, die Ten-
denz haben konnte, fest mit der Gabel verbunden zu
bleiben. Die Verankerung des Drahts 4 im Wulst wird
dadurch perfekt zuverlassig.

[0047] Naturlich werden das Kippen in die vorge-
schobene Stellung und die Ruickkehr in die zurtickge-
zogene Stellung sowohl der Gabel 21 als auch des
Hammers 22 synchron mit dem Schwingarmsystem
3' von einer beliebigen Vorrichtung gesteuert
(Transmissionsvorgelege der Welle 3D durch eine
geeignete mechanische Transmission, zum Beispiel
mit Riemen oder Seil, oder durch elektrische Syn-
chronisierung zwischen mehreren Motoren). Nachfol-
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gend wird eine solche oder eine gleichwertige Vor-
richtung einfach durch einen Pfeil schematisch dar-
gestellt und mit dem Bezugszeichen 2 versehen, wo-
bei dies selbstverstandlich ganz allgemein eine Vor-
richtung mit zwei Stellgliedern wie einer Gabel und ei-
nem Hammer bezeichnet, die sequentiell auf den
Draht 4 einwirken.

[0048] In Fig. 3 sieht man eine Ausfihrungsvariante
der gleichen ersten Ausfuhrungsform, die ein
Schwingarmsystem 3" aufweist, das sich von dem
oben beschriebenen hauptsachlich durch die Steuer-
mittel fir die Bewegung des zweiten Arms 32" in Be-
zug auf den Basisarm (oder ersten Arm) 31" unter-
scheidet. In dieser Variante der ersten Ausfiihrungs-
form weist das Schwingarmsystem 3'"® weiter drei in
Reihe angeordnete, funktionelle Arme 31'°, 32, 33"
auf, und die Steuermittel ermoéglichen auch in Kombi-
nation mit Andrickvorrichtungen eine Tatigkeit des
Gerats von einem Wulst zum anderen. Ein Basisarm
(oder erster Arm) 31" ist (iber einen Drehpunkt 31R"
auf eine Schwingwelle 3D'™ montiert. Der erste Arm
31" vereist am dem Drehpunkt 31R™ entgegenge-
setzten Ende einen Transportkopf 31T" auf. Ein
zweiter Arm 32", der Uber einen Drehpunkt 32R'"
des zweiten Arms angelenkt ist, ist auf den Transport-
kopf 31T™ des ersten Arms 31" montiert. Dieser
zweite Arm 32" weist einen Transportkopf 32T auf.
SchlieRlich weist das Gerat einen dritten Arm 33"
auf, der tber seinen Drehpunkt 33R™ an den Trans-
portkopf 32T des zweiten Arms 32'® angelenkt ist.
Dieser dritte Arm 33" weist einen Transportkopf
33T auf, auf den die Ose 6 direkt montiert ist.

[0049] Man sieht eine flihrende Riemenscheibe
311", die auf den Drehpunkt 31R" des ersten Arms
zentriert ist. Die fihrende Riemenscheibe 311 ist
fest mit einem Flansch 37" verbunden, der ortsfest
auf die Auflageplatte (nicht in Fig. 3 dargestellt) mon-
tiert ist. Eine gefiihrte Riemenscheibe 312 ist fest
(d.h. ohne mégliche relative Drehung) mit dem zwei-
ten Arm 32" verbunden. Ein Zahnriemen 361" ver-
bindet die fihrende und die gefiihrte Riemenscheibe
miteinander. Die Durchmesser der flihrenden Rie-
menscheibe und der gefiihrten Riemenscheibe sind
identisch, so dass der zweite Arm 32" wahrend sei-
ner Bewegung immer parallel zu sich selbst bleibt.
Der Fachmann versteht, dass, da es darum geht, die
prazisen Stellungen des Arms oder der verschiede-
nen Arme zu steuern, die verwendeten Riemenschei-
ben gezahnte Riemenscheiben sind. Auch die Rie-
men sind gezahnt und arbeiten ohne relatives Gleiten
in Bezug auf die Riemenscheiben, auf die sie mon-
tiert sind. Man kann naturlich ein beliebiges gleich-
wertiges System ohne Gleiten verwenden, um die
Arme zu verbinden, deren Stellung geregelt werden
muss, wie zum Beispiel eine Kette und Zahnrader. In
der vorliegenden Beschreibung umfassen die Begrif-
fe "Riemenscheibe" und "Riemen" alle gleichwertigen
Systeme, um die relativen Stellungen ohne Gleiten

zu steuern.

[0050] In diesem Beispiel ist der Flansch 37" im
Raum befestigt, aber allgemeiner ist es wichtig, dass
seine Winkelstellung unabhangig von der Schwin-
gungssteuerung des Arms geregelt wird. Man kann
zum Beispiel einen Freiheitsgrad zwischen der Aufla-
geplatte und dem Flansch 37" einfiihren und die re-
lative Stellung des Flansches 37" in Bezug auf die
Auflageplatte steuern, um selektiv auf die Stellung
der fiihrenden Riemenscheibe 311" im Raum einzu-
wirken, um zum Beispiel die von der Ose 6 durchge-
fuhrte Bewegung an Formen unterschiedlicher Gro-
Re anzupassen.

[0051] Die Steuermittel der relativen Stellung des
dritten Arms 33" in Bezug auf den zweiten Arm 32
weisen ihrerseits hauptsachlich eine auf den Dreh-
punkt des zweiten Arms 32' zentrierte, flihrende
Riemenscheibe 321™ auf, die fest (keine relative Dre-
hung mdglich) mit dem ersten Arm 31'™ verbunden
ist, und sie weisen eine gefiihrte Riemenscheibe
322" auf, die fest (ebenfalls keine relative Drehung
moglich) mit dem dritten Arm 33" verbunden ist. Ein
Zahnriemen 362" verbindet die fiihrende Riemen-
scheibe und die gefiihrte Riemenscheibe. Die Durch-
messer der fihrenden Riemenscheibe und der ge-
fuhrten Riemenscheibe sind unterschiedlich, wobei
ihre jeweiligen Werte so berechnet werden, dass das
Transportende 33T wahrend seiner Bewegung die
Zone des Kerns 1 nahe dem Wulst (siehe Fig. 4) er-
reicht, ohne dass der zweite Arm 32" gegen die Flan-
ke 11 des Kerns 1 schlagt.

[0052] Fig. 4 zeigt die Ose 6 in der Stellung 6(a), die
vom oben beschriebenen Gerat erzwungen wird, an
einem Ende der Hin- und Herbewegung der funktio-
nellen Schwingarme 31", 32'°, 33", Die vom zweiten
und dritten Arm des Gerats eingenommene, entspre-
chende Konfiguration ist in 31'(a) bzw. 33'®(b) ge-
zeigt. Verschiedene andere Stellungen und Konfigu-
rationen sind mit den Kennzeichen (b), (c), (d) be-
zeichnet.

[0053] In einer Variante kdnnte die fuhrende Rie-
menscheibe 321'™ auch in Bezug auf den ersten Arm
31" frei beweglich montiert sein und von einem Rie-
men angetrieben werden, der einerseits um eine fest
mit der flihrenden Riemenscheibe 321" verbundene
Riemenscheibe und andererseits um eine andere
Riemenscheibe (nicht dargestellt) gerollt ist, die kon-
zentrisch zur geometrischen Achse 3D liegt und un-
abhangig sowohl von der Bewegung des ersten Arms
als auch von der Bewegung der Riemenscheibe
311" angetrieben wird. Dies bietet einen gréReren
Spielraum, um die relative Bewegung des dritten
Arms in Bezug auf den zweiten zu regeln.

[0054] Fig.5 stellt eine gleichwertige Steuerung
dar, die auf das Schwingarmsystem 3'? der Fig. 1
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montiert ist. Man sieht eine dritte Riemenscheibe
321" die auf den Zwischendrehpunkt 321" des
zweiten Arms 32" zentriert und fest (keine relative
Drehung méglich) mit dem Zwischenarm 34" verbun-
den ist, und eine vierte Scheibe 322, die fest (eben-
falls keine relative Drehung mdglich) mit dem dritten
Arm 33" verbunden ist. Ein Zahnriemen 362 verbin-
det die fihrende Riemenscheibe und die gefihrte
Riemenscheibe. Die Durchmesser der flihrenden
Riemenscheibe und der geflihrten Riemenscheibe
sind unterschiedlich, wobei ihre jeweiligen Werte so
berechnet sind, dass das Transportende 33T' wah-
rend seiner Bewegung die Zone des Kerns 1 nahe
dem Woulst erreicht (siehe Fig.4), ohne dass der
zweite Arm 32'@ gegen die Flanke 11 des Kerns 1
schlagt. Die obige Bemerkung in Bezug auf eine an-
dere Mdglichkeit der Regelung der relativen Bewe-
gung des dritten Arms in Bezug auf den zweiten gilt
auch fur diese Variante.

[0055] Nun wird ein weiteres Ausfiihrungsdetail her-
vorgehoben, das in Fig. 5 gut zu sehen ist. In dieser
Figur ist das System mit Armen 3" im wesentlichen
in der gleichen Konfiguration wie in Eig. 1. In dieser
Konfiguration ist der zweite Arm 32" auf einer Seite
des ersten Arms 31" und des Zwischenarms 34
(und auf einer Seite der Mittelebene, die von der Ach-
se MM und der geometrischen Achse der Welle 3D
definiert wird) und bleibt auf dieser Seite wahrend
des Teils der Bewegung, wahrend dem die Ose 6 die
Halfte des Kerns 1 (berfliegt, die sich auf einer Seite
der Mittelebene befindet. Wahrend der Bewegung
von einer Seite des Kerns zur anderen wird der zwei-
te Arm 32" dazu gebracht, auf die andere Seite der
Mittelebene Uiberzugehen, und damit auf die andere
Seite des ersten Arms 31" und des Zwischenarms
34" Wahrend der gleichen Bewegung Uberquert der
Zwischenarm 34'? den ersten Arm 31", Es ist also
angebracht, dass die Arme korrekt Gbereinander lie-
gen, damit diese Bewegung moglich wird. Dies ist die
Aufgabe der Abstandsstiicke 381" und 382. Diese
Bemerkung ist natirlich von allgemeiner Bedeutung.
In dem Male, in dem die aneinander angelenkten
Schwingarme eine in ihrem Verlauf symmetrische
Bewegung in Bezug auf eine Mittelebene durchfih-
ren, missen sie exakt zueinander Ubereinanderlie-
gend angeordnet sein, um alle gewiinschten Uber-
kreuzungen der Arme zu ermdglichen.

[0056] Mit Hilfe der Fig. 6 und Fig. 7 wird nun eine
weitere Variante der ersten Ausfuhrungsform erlgu-
tert, Variante, die auch hier die Steuerung der Bewe-
gung eines dritten Arms 33" betrifft. In dieser weite-
ren Variante der ersten Ausfiihrungsform weist das
System mit Armen 3'° auch drei funktionelle Arme
31'¢, 32'¢, 33" auf, die in Reihe angeordnet sind, und
die Steuerung ermdglicht auch hier in Kombination
mit Andrickvorrichtungen eine Einwirkung des Ge-
rats von einem Wulst zum anderen.

[0057] Man sieht einen Basisarm (oder ersten Arm)
31'° und einen zweiten Arm 32'¢, wobei die Beschrei-
bung der relativen Bewegung zwischen dem ersten
und dem zweiten Arm UberflUssig ist, da sie gleich
derjenigen sein kann, die fur das System von Armen
3" oder 3" beschrieben wurde. Der erste Arm 31'
weist einen Transportkopf 31T'° auf. Ein zweiter Arm
32'°, der (iber einen Drehpunkt 32R' des zweiten
Arms angelenkt ist, ist auf den Transportkopf 31T'®
des ersten Arms 31'° montiert. Dieser zweite Arm
32" weist einen Transportkopf 32T'® auf. SchlieRlich
weist das Gerét einen dritten Arm 33'¢ auf, der tGber
seinen Drehpunkt 33R" an den Transportkopf 32T'®
des zweiten Arms 32'¢ angelenkt ist. Dieser dritte
Arm 33" weist einen Transportkopf 33T'® auf, auf den
die Ose 6 direkt montiert ist. Eine Nocke 381'¢ ist in
den Transportkopf 31T'® des ersten Arms 31'® einge-
arbeitet. Die Nocke weist einen mit einem konstanten
mittleren Radius gearbeiteten neutralen Abschnitt
381N, einen Endregelungsabschnitt 381A" mit an-
steigendem Radius, um die relative Bewegung des
dritten Arms 33'¢ auf einer Seite des Kerns zu steu-
ern, und einen Endregelungsabschnitt 381B"® mit ab-
nehmendem Radius auf, um die relative Bewegung
des dritten Arms 33" auf der anderen Seite des
Kerns zu steuern. Ein Zahnrad 322" ist auf den Dreh-
punkt 33R' des dritten Arms 33'° montiert und fest
(keine relative Drehung moglich) mit dem dritten Arm
33" verbunden. Eine Kurbelstange 383'° gleitet in ei-
ner Flihrung 384'°, die fest mit dem zweiten Arm 32'°
verbunden ist. Die Kurbelstange 383'° wird so in
Gleitbewegung in bezug auf den zweiten Arm 32'°
geflihrt. Die Kurbelstange 383" weist auf einer Seite
eine Nockennachfiihreinrichtung 382'® auf, die mit
der Nocke 381" zusammenwirkt. Auf der der No-
ckennachfiihreinrichtung 382'° entgegengesetzten
Seite weist die Kurbelstange 383'® eine Zahnstange
385" auf, die mit dem Zahnrad 322'° in Eingriff steht.
Das Profil der Nocke in den Endregelungsabschnit-
ten 381A' und 381B'° wird so gewahlt, dass die auf
das Transportende 33T'® des dritten Arms 33'° mon-
tierte Ose 6 wahrend der Bewegung des dritten Arms
33" die Zone des Kerns 1 nahe dem Waulst erreicht
(siehe Stellung 6a der Fig. 7), ohne dass der zweite
Arm 32'® gegen die Flanke 11 des Kerns 1 schlagt.

[0058] Fig. 7 zeigt die Ose 6 in der Stellung 6(a’),
die vom oben beschriebenen Gerat mit Nocken auf-
gezwungen wird, an einem Ende der Hin- und Herbe-
wegung der funktionellen Schwingarme 31'¢, 32',
33'. Die vom zweiten und dritten Arm des Gerats
eingenommene, entsprechende Konfiguration ist in
32'°(a") bzw. 33'°(a")) gezeigt. Verschiedene andere
Stellungen und Konfigurationen sind durch die Be-
zugszeichen (b"), ((c'), (d') gekennzeichnet. Beim
Vergleich der Eig. 4 und Eig. 7 sieht man, dass die
mit (a) und (a') bezeichneten Stellungen gleich sind,
wahrend die mit (b'), (c') und (d') bezeichneten Stel-
lungen der Eig. 7 sich geringfugig von den Stellungen
(b), (c) und (d) der Fig. 4 unterscheiden. Man beach-
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te den wesentlich groferen beibehaltenen Schutzab-
stand in Héhe der Flanke 11, der von der Nocken-
steuerung erméglicht wird.

[0059] Aufgrund der Nockensteuerung kann die re-
lative Bewegung zwischen dem zweiten und dem
dritten Arm ziemlich frei an die Notwendigkeiten an-
gepasst werden, da sie hauptsachlich vom Nocken-
profil abhangt. So ist man unabhangig von dem
Zwang der Proportionalitat zur relativen Bewegung
zwischen dem ersten und dem zweiten Arm, die spe-
zifisch fur die Steuerung durch Treibriemen ist, wie
sie mit Hilfe der Fig. 3 und Fig. 5 beschrieben wurde.
Man kann eine relative Stellung des dritten Arms in
Bezug auf den zweiten Arm derart aufzwingen, dass
insbesondere die Ose 6 schnell in Bezug auf den
Kern freigegeben wird. So wird ein konstant ausrei-
chender Schutzabstand zwischen dem Transportkopf
33" und dem Kern 1 (siehe Stellungen 6b, 6¢c und
6d) und gleichzeitig eine ausreichende Annaherung
an die Oberflache des Kerns 1 in der Zone des
Wulsts gewahrleistet (siehe Stellung 6a). Auf der No-
cke 381" kann man feststellen, dass der Teil 381B'°
sowie der Teil 381D, der in der anderen Richtung
abgelenkt ist, grofte Positionsveranderungen auf ei-
nem kurzen Weg aufzwingen, also schnelle Positi-
onsveranderungen (wobei der Weg eine gekrimmte
Abszisse auf der Nocke 381" ist), um den dritten Arm
33' an den entgegengesetzten Enden der Bewe-
gung der Ose 6, wenn sie sich jedem der Wiilste na-
hert, auf die eine bzw. die andere Seite des zweiten
Arms 32'° kippen zu lassen.

[0060] Nun wird wieder Bezug auf Eig. 1 genom-
men. Die folgende Bemerkung erklart einen spezifi-
schen Aspekt der vorliegenden Erfindung, der nicht
nur auf alle hier in allen ihren Varianten beschriebe-
nen Ausflihrungsformen anwendbar ist, sondern
auch auf andere Verlegeorgane, wie oben in Verbin-
dung mit der Patentanmeldung EP 0 580 055 ange-
geben. Man kann den Trager des Bewegungsmecha-
nismus (wie die Auflageplatte 30'?) in eine alternie-
rende Bewegung versetzen, um die Verlegebahn des
Drahts 4 auf der Form 1 zu biegen. Man kann zum
Beispiel der Auflageplatte 30" eine alternierende
Translationsbewegung verleihen (siehe Doppelpfeil
P), die es ermdglicht, die Bewegungsebene gemal
einer Richtung senkrecht zur Bewegungsebene in
Translationsrichtung zu verschieben. Man kann auch
dem Trager der Verlegeorgane eine Schwingbewe-
gung um eine geometrische Achse senkrecht zur
Oberflache der Form verleihen, die in der Bewe-
gungsebene liegt und die geometrische Drehachse
des Basisarms schneidet (siehe doppelter Pfeil Q um
die Achse M-M der Fig. 1), was es ermdglicht, die
Bewegungsebene der Ose um die Achse M-M
schwingen zu lassen. Man kann auch dem Trager der
Verlegeorgane eine Schwingbewegung um jede Ach-
se parallel zur vorhergehenden verleihen. Man muss
eine solche Gestaltung deutlich von einer einfachen

festen Regelung des Winkels der Auflageplatte 30
um die Achse MM (ebenfalls méglich und in manchen
Fallen nitzlich) unterscheiden. Die hier erwahnten
Bewegungen ergeben einen zusatzlichen Freiheits-
grad, um auf die genaue Form der Bahn des Drahts
4 einzuwirken, was an sicht vorteilhaft ist.

[0061] In einer zweiten Ausflihrungsform, die in den
Fig. 8 und Fig. 9 dargestellt ist, weist das Schwing-
armsystem 32 zwei funktionelle Schwingarme 31%
und 32% in Reihenanordnung auf. Es ist fiir eine Ein-
wirkung von einem Wulst zu einer Schulter ausgebil-
det, zum Beispiel fur die Herstellung einer Halbkar-
kasse. Es ist tatsachlich bekannt, dass die Karkasse
eines Radialreifens von einem Wulst zum anderen
nicht durchgehend, sondern irgendwo unter dem
Laufkranz unterbrochen sein kann, wobei die Gurtel-
verstarkung die Ubertragung der Krafte zwischen
den Halbkarkassen gewahrleistet. Die Karkassenver-
starkung muss zwischen dem Wulst und einer Schul-
ter verlegt werden. Das Schwingarmsystem 3%
nimmt das Prinzip mit Parallelogramm des Schwing-
armsystems 3'? wieder auf, abgesehen natiirlich da-
von, dass es keinen dritten Arm gibt. Eine Auflage-
platte 30% tragt einen Steuermotor 35%. Der Steuer-
motor 35% betétigt Wellen 3D% und 34D?, deren ge-
ometrische Drehachse in einer Mittelebene M#*-M?*
liegt. Der Steuermotor 35% betatigt auch die Andriick-
vorrichtungen 2¢ und 2°, wobei diese von der glei-
chen Art sind wie diejenigen, deren Form in Eig. 2 ge-
nauer beschrieben ist. Der Abstand der Andrlckvor-
richtungen 2° und 2¢ in Bezug auf die Mittelebene
M?-M? kann durch die Radchen 23%° und 24 einge-
stellt werden.

[0062] Ein Basisarm (oder erster Arm) 31R* ist (iber
seinen Drehpunkt 31R* auf die Schwingwelle 3D
montiert. Wenn man als Bezugspunkt die Mitte C des
radialen Querschnitts des Kerns 1 nimmt, befindet
sich der Drehpunkt 34R? auRerhalb der Oberflache
des Kerns 1. Der erste Arm 31% weist einen Trans-
portkopf 31T? auf. Ein zweiter Arm 32?2, der Uber ei-
nen Drehpunkt 32R** des zweiten Arms angelenkt
wird, ist auf den Transportkopf 31T%* des ersten Arms
31%* montiert. Dieser zweite Arm 32% weist einen
Transportkopf 32T?* auf. Um die relative Stellung des
zweiten Arms 32% in Bezug auf den ersten Arm 31%
zu steuern, bildet man in diesem Beispiel ein Paralle-
logramm mittels eines Hilfsarms 342, der Uber seinen
Drehpunkt 34R?* schwingend auf die Schwingwelle
34D* montiert ist. Wenn man als Bezugspunkt die
Mitte C des radialen Querschnitts des Kerns 1 nimmt,
befindet sich der Drehpunkt 34R? auRerhalb der
Oberflache des Kerns 1, zwischen dieser und dem
Drehpunkt 31R* des ersten Arms 31%. Der Hilfsarm
34% weist einen Transportkopf 34T? auf, der an den
zweiten Arm 322 angelenkt ist, welcher zu diesem
Zweck einen Zwischendrehpunkt 3212 aufweist, der
sich zwischen dem Drehpunkt 32R?* und dem Trans-
portkopf 32T%* des zweiten Arms 32% befindet. Der
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Transportkopf 32T?* des zweiten Arms 322 tragt di-
rekt die Ose 6. Die Bewegung der Ose 6 wird durch
die Achslinie 63% dargestellt.

[0063] Ein Gerat nach diesem Prinzip mit zwei funk-
tionellen Schwingarmen kénnte genauso gut fir eine
Einwirkung von einem Wulst bis zu einem beliebigen
Punkt unter dem Laufkranz verwendet werden, ein-
schliellich bis zur entgegengesetzten Schulter, mit
einem gewissen Uberlappungsgrad der Halbkarkas-
sen Ubereinander.

[0064] In Fig. 8 wurde durch die Pfeile P, die senk-
recht zur Ebene der Figur weisen, auch dargestellt,
dass man den Trager des Bewegungsmechanismus
(wie die Auflageplatte 30%) in eine alternierende Be-
wegung versetzen kann mit dem Ziel, die Verlege-
bahn des Drahts 4 auf dem Kern zu biegen. Man
kann zum Beispiel der Auflageplatte 30% eine alter-
nierende Translationsbewegung verleihen, die es er-
moglicht, die Bewegungsebene senkrecht zur Bewe-
gungsebene in Translationsrichtung zu verschieben.
Man kann auch der Auflageplatte 30%* eine Schwing-
bewegung um eine geometrische Achse verleihen,
die in der Bewegungsebene liegt und die geometri-
sche Drehachse des Basisarms schneidet (siehe
Doppelpfeil Q um die Achse M-M der Fig. 8), oder
auch um jede Achse parallel zur vorhergehenden,
was es ermdglicht, die Bewegungsebene um die
Achse M-M schwingen zu lassen. Man muss eine
solche Gestaltung deutlich von einer einfachen fes-
ten Regelung (ebenfalls méglich und in manchen Fal-
len nitzlich) des Winkels unterscheiden, den die Auf-
lageplatte 30% um die Achse M?*~M? bildet. Die oben
erwahnten Bewegungen verleihen einen zusatzli-
chen Freiheitsgrad, um auf die genaue Form der
Bahn des Drahts 4 einzuwirken, was an sich vorteil-
haft ist.

[0065] In Fig. 9 ist eine Variante dargestellt, die ein
Schwingarmsystem 3% aufweist, das sich von dem
fur das System der Eig. 8 beschriebenen hauptsach-
lich durch die Steuermittel der Bewegung des zwei-
ten Arms 32% in Bezug auf den Basisarm (oder ers-
ten Arm) 31% unterscheidet. Anstelle einer Steue-
rung durch gezahnte Riemenscheiben und Zahnrie-
men weist diese Variante ein flhrendes Zahnrad
311?%* auf, das auf den Drehpunkt 31R? des ersten
Arms zentriert ist.

[0066] Man sieht einen Basisarm (oder ersten Arm)
31%, der Uber seinen Drehpunkt 31R* auf eine
Schwingwelle montiert ist. Der erste Arm 31 weist
am dem Drehpunkt 31R* entgegengesetzten Ende
einen Transportkopf 31T? auf. Ein zweiter Arm 32%,
der (iber einen Drehpunkt 32R?* des zweiten Arms
angelenkt ist, ist auf den Transportkopf 31T des ers-
ten Arms 31%* montiert. Dieser zweite Arm 322° weist
einen Transportkopf 32T auf, auf den die Ose 6 di-
rekt montiert ist. Das fiihrende Zahnrad 311" ist fest

mit einem Flansch 37% verbunden, der fest auf eine
Auflageplatte (in Fig. 9 nicht dargestellt) montiert ist.
Ein geflihrtes Zahnrad 312% ist fest (d.h. ohne mdg-
liche relative Drehung) mit dem zweiten Arm 32% ver-
bunden. Eine Kette 361% verbindet das erste und das
zweite Zahnrad. Die Durchmesser des ersten und
des zweiten Zahnrads sind gleich, damit der zweite
Arm 32%® wihrend seiner Bewegung immer parallel
zu sich selbst bleibt. Das System mit Armen 3% kann
das System mit Armen 3% der Fig. 8 ersetzen. Die
vorhergehende Bemerkung Uber die Moéglichkeit der
Regelung eines Freiheitsgrads zwischen der Aufla-
geplatte und dem Flansch 37%° und der Steuerung
der relativen Stellung des Flansches 37% in Bezug
auf die Auflageplatte gilt auch fir den Flansch 37%°
sowie flr alle ahnlichen Flansche.

[0067] Es wird daran erinnert, dass der Ose 6 in al-
len Varianten eine zyklische Bewegung in der Ebene,
im Vorhergehenden "Bewegungsebene der Ose" ge-
nannt, verliehen wird. AulRerdem bestimmt die vorbe-
deckte Flache des Kerns 1 die globale Geometrie der
Verlegeflache des Verstarkungsdrahts 4. Auf3erdem
wird der Kern 1 um seine Achse in Drehung versetzt,
wahrend die Ose 6 ihre Hin- und Herbewegungen in
der Bewegungsebene der Ose durchfiihrt. Natiirlich
ist die Bewegung des Kerns 1 synchron mit der Hin-
und Herbewegung der Ose. Die tatsichliche Bahn
der Bogen 40 des Drahts 4 hangt also sowohl von der
relativen Stellung zwischen der Bewegungsebene
der Ose und dem Kern als auch von der relativen Be-
wegung zwischen dem Kern 1 und der Hin- und Her-
bewegung der Ose 6 ab.

[0068] In den Fig. 1, Fig. 4, Fig. 7 und Fiqg. 8 ist die
Bahn des Bogens 40 im wesentlichen radial, da die
Herstellung einer Karkasse (oder einer Halbkarkas-
se) fur einen Radialreifen beschrieben wird, ohne
dass dies naturlich einschrankend zu verstehen ist.
Ein weiteres Beispiel wird in einer dritten Ausfih-
rungsform gegeben, die in Fig. 12 dargestellt ist, in
der die Bahn des Bogens 40 nicht radial ist, sondern
einen fur die Gurtelverstarkungen typischen Winkel
(in der GréRenordnung von 15° bis 30°) bildet. Man
kann auch der Auflageplatte 303 (Trager des Bewe-
gungsmechanismus) eine Schwingbewegung um
eine geometrische Achse senkrecht zur Oberflache
der Form verleihen, die in der Bewegungsebene liegt
und die geometrische Drehachse des Basisarms
schneidet (siehe Doppelpfeil Q um die Achse M-M in
Fig. 12), oder auch um jede Achse parallel zur vor-
hergehenden, was es ermdglicht, die Bewegungse-
bene um die Achse MM schwingen zu lassen. Diese
Schwingbewegung der Bewegungsebene ergibt ei-
nen zusatzlichen Freiheitsgrad, um auf die genaue
Form der Bahn des Bogens 40* einzuwirken, zum
Beispiel, damit die Bahn des Bogens ein "S" bildet,
zum Beispiel, damit der Wert des Winkels an den
Schultern gréRer ist als in der Mitte des Laufkranzes,
was auch hier an sich vorteilhaft ist.
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[0069] Indieserin Fig. 12 dargestellten, dritten Aus-
fuhrungsform sieht man ein System mit einem einzi-
gen funktionellen Schwingarm (dem Basisarm) 31%,
der zum Beispiel an die Herstellung von Verstarkun-
gen im Gurtel eines Luftreifens angepasst ist. Er ist
zum Beispiel an eine Einwirkung von Schulter zu
Schulter angepasst, um Glrtelverstarkungen herzu-
stellen. Der Basisarm 313 ist (iber seinen Drehpunkt
31R* auf eine Schwingwelle 3D%* montiert. Der Basi-
sarm 313 weist einen Transportkopf 31T** auf, an
dem eine Ose 6 direkt befestigt ist. Die Verlegeebe-
ne, in der die Ose 6 ihre Hin- und Herbewegung
durchfihrt, bildet einen Winkel in der GréRenordnung
von 20° in Bezug auf eine Ebene senkrecht zur Dreh-
achse des Kerns 1, gemaf den ublichen Regeln zum
Messen der Winkel auf dem Gebiet des Luftreifens.
Die Andruckvorrichtungen 2G und 2D wirken in der
gleichen Verlegeebene. Unter den in Fig. 12 sichtba-
ren Besonderheiten, die fur diese Ausfuhrungsform
nicht spezifisch sind, ist anzumerken, dass der Draht
4 vom hohlen Zentrum 513a der Schwingwelle 3D*
herangeflhrt wird, und dass ein Kompensationssys-
tem mit groBem Riickstellvermogen 52% stromauf-
warts montiert ist.

[0070] Um eine in den Flanken gekreuzte Karkasse
herzustellen, kann man die Bewegungseben der Ose
um eine rein radiale Ausrichtung durch Neigen des
Tragers der Verlegeorgane (wie der Auflageplatte 30)
um eine Achse parallel zur Drehachse des Kerns 1
entfernen. Man kann natirlich diese Einstellung mit
der im obigen Absatz erwahnten kombinieren, wel-
cher die Herstellung von Girtelverstarkungen be-
schreibt. Man kann auch, ohne irgend etwas an den
Organen des Gerats wie beschrieben zu andern, den
Kern mit einer relativ hohen Geschwindigkeit antrei-
ben, zum Beispiel 1/8 Umdrehung fir eine Hin- und
Herbewegung des Systems mit Armen 3, so dass
man einen Verlegewinkel des Drahts erhalt, der vom
Verhaltnis zwischen der Geschwindigkeit der Kette
und der Geschwindigkeit des Kerns abhangt (wah-
rend bei allen vorhergehenden Beispielen die Ge-
schwindigkeit des Kerns 1 nur auf den Verlegeschritt
einwirkte).

[0071] In Fig. 13 sieht man ein Gerat ziemlich ahn-
lich demjenigen der Fig. 3. Das Schwingarmsystem
3% weist drei funktionelle Schwingarme 314, 324,
33* auf, die in Reihe angeordnet sind. Der Draht 4
wird von einer geeigneten Darbietungsvorrichtung
514 an das Schwingarmsystem 3% geliefert. Eine
Ose 6* ist auf den letzten 33** der Schwingarme
montiert. Der erste 31%* der Schwingarme ist auf eine
Schwingwelle 3D** montiert. Die Welle 3D* ist in ein
Rohr 30% montiert, das selbst gleitend aber nicht dre-
hend, auf eine Auflageplatte 300** montiert ist. Fiir
weitere Einzelheiten bezlglich des Bewegungsme-
chanismus wird der Leser auf Fig. 3 und die entspre-
chenden Absatze verwiesen. Es sei einfach gesagt,
dass eine filhrende Riemenscheibe 3114 fest mit

dem Rohr 30* verbunden ist. Ein Motor 35 steuert
die Bewegung der Gesamtheit der Arme 314, 324,
33 indem er die Schwingwelle 3D** Schwingungen
"R" ausfiihren lasst. Ein Motor 36** zwingt dem Rohr
30* alternierende Translationsbewegungen "P" (iber
einen vorbestimmten Weg auf. Die Schwingungen
"R" und Translationsbewegungen "P" sind synchron
und in Phase geschaltet. Auf diese Weise beschreibt
die Ose 6* eine Bewegung, welche die Kombination
der Bewegungen ist, die von den Motoren 35* und
36* aufgezwungen werden. Andriickvorrichtungen
2%42 ynd 2 sind mit in Abhangigkeit von der Reich-
weite der Translationsbewegung "P" verschobenen
Azimutwinkeln installiert. Man sieht, dass man so auf
dem Kern 1 einen Draht 4 verlegen kann, der eine
nicht radiale Bahn in den Flanken und ungleich 90°
unter dem Laufkranz bildet. In der Praxis sind viele
Varianten des Biegens der Bahn mit dieser Ausflih-
rungsvariante mdglich. Zum Beispiel kbnnte man die
Motoren 35% und 36 so steuern, dass die Bahn des
auf der Form verlegten Bogens in den Flanken im we-
sentlichen radial ist und unter dem Laufkranz einen
Winkel sehr unterschiedlich von 90° bildet. Man
koénnte natirlich zwei so konstruierte Verstarkungen
verlegen, indem man die Bogen unter dem Lautkranz
kreuzt.

[0072] Die Erfindung kann auch auf das in der Pa-
tentanmeldung EP 0 962 304 beschriebene Gerat an-
gewandt werden. Ein mit dem Bezugszeichen "5" in
Fig. 1 bezeichneter Bewegungsmechanismus be-
steht hauptsachlich aus einem gekrimmten Rohr
"17". Man sieht, dass der Durchgang des Drahts an
seinem Ende "21" eine Bewegung in einer Bewe-
gungsebene beschreibt. Das Rohr "17" ist notwendi-
gerweise auf einen Trager montiert, zum Beispiel
Uber die ohne Bezugszeichen gezeigten Lager. Die
Anwendung der vorliegenden Erfindung auf dieses
Gerats besteht darin, dem Trager die geeignete alter-
nierende Bewegung zu verleihen, die mit der zykli-
schen Bewegung des Bewegungsmechanismus syn-
chronisiert wird, wie oben erlautert.

[0073] Es istein Vorteil der Erfindung, dass das Ge-
rat, welches das bereits bekannte Basisverfahren an-
wendet, mechanisch einfach und leicht ist, und dass
dieses Gerat maximal nur einfach durchfuhrende
Einstellungen erfordert, um sich an alle Varianten der
durchzufthrenden Luftreifenverstarkungen anzupas-
sen, indem die groRtmogliche Bandbreite an Luftrei-
fen Uberdeckt wird. Das Schwingarmsystem hat we-
nig Uberstande, wenig Tragheit und ist gut geeignet
fur hohe Betriebstaktfolgen.

[0074] Man kann eine Karkassenverstarkung in
mehreren (n) Verlegedurchgangen durchfiihren, wo-
bei jeder Durchgang den ganzen Kern bedeckt. Da
die radialen Bdgen innerhalb eines Durchgangs ge-
maf einem Schritt P verlegt werden, kann die Stel-
lung der wahrend n aufeinanderfolgenden Durchgan-
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gen auf dem Kern 1 verlegten Bogen 40 dann eine
Umfangs-Phasenverschiebung entsprechend P/n
aufweisen. Der Fachmann kann sich auch, je nach
der Struktur des Luftreifens, den er erhalten méchte,
viele mogliche Arten der Nutzung der Erfindung vor-
stellen.

[0075] Es ist noch anzumerken, dass im Fall der
Herstellung von Halbkarkassen (siehe Fig.8 und
Fig. 9) gleichzeitig jede der Halbkarkassen zu beiden
Seiten des Kerns hergestellt werden kann, indem
zwei erfindungsgemafie Gerate je vor einer Seite des
Kerns vorgesehen werden, oder man kann die Halb-
karkassen nacheinander herstellen.

[0076] Ein Vorteil der vorliegenden Erfindung liegt
darin, dass sie es erméglicht, die Form in vielen An-
wendungsfallen zu umrunden, einschlieRlich dann,
wenn die Bahn der Bdgen einen sehr weit von 90°
entfernten Winkel bildet (zum Beispiel in der Grof3en-
ordnung von 20°). Selbst in diesem Fall kann man
noch nacheinander zwei Punkte der Form erreichen,
die je in der einem Wulst des Luftreifens entspre-
chenden Zone liegen, ohne die Gefahr des Aufschla-
gens auf die Form.

Patentanspriiche

1. Gerat zur Herstellung einer Luftreifenverstar-
kung, wobei das Gerat dazu bestimmt ist, eine Ver-
starkung herzustellen, die ausgehend von einem
Draht (4) gebildet wird, der kontinuierlich und nach
Bedarf von einem geeigneten Spender geliefert wird,
wobei das Gerat dazu bestimmt ist, in Zusammenwir-
kung mit einer im wesentlichen ringférmigen Form
verwendet zu werden, auf der die Verstarkung pro-
gressiv aufgebaut wird, indem Bogen des Drahts ge-
mal einer gewtinschten Drahtbahn an der Oberfla-
che der Form verlegt werden, wobei das Gerat auf ei-
nem Trager (30) angeordnete Verlegeorgane auf-
weist, wobei die Verlegeorgane aufweisen:

— ein FUhrungsorgan (6), in dem der Draht frei gleiten
kann,

— einen Mechanismus zum Bewegen des Fiihrungs-
organs gemal einer zyklischen Hin- und Herbewe-
gung, um es in aufeinanderfolgenden Schwingbewe-
gungen in die Nahe jedes der fir den Draht in seiner
Bahn gewlinschten Enden zu bringen,

wobei das Gerat nahe jedem Ende der Bahn An-
drickvorrichtungen (2) aufweist, um den Draht (4) an
den Enden auf die Form aufzudrucken,

dadurch gekennzeichnet, dass das Gerat Mittel
aufweist, um dem Trager der Verlegeorgane eine al-
ternierende Bewegung zu verleihen, die mit der Be-
wegung des Bewegungsmechanismus synchroni-
siert ist, wodurch die Verlegebahn des Drahts (4) auf
der Form (1) gebeugt werden kann.

2. Gerat nach Anspruch 1, bei dem der Bewe-
gungsmechanismus hauptsachlich mindestens einen

Basisarm (31), wobei der Basisarm einen Drehpunkt
(31R) und einen Transportkopf (31T) besitzt, und
Steuermittel aufweist, um dem Basisarm eine
Schwingbewegung um den Drehpunkt zu verleihen,
wobei das Gerat so ausgebildet ist, dass der Trans-
portkopf (31T) des Basisarms direkt oder indirekt eine
Ose (6), die das Fiihrungsorgan bildet, von einem
Ende der Bahn zum anderen transportiert.

3. Gerat nach Anspruch 2, das einen zweiten
Schwingarm (32), wobei der Drehpunkt (32R) des
zweiten Arms an das Transportende (31T) des Basi-
sarms (31) montiert ist, wobei der zweite Arm einen
Transportkopf (32T) besitzt, um direkt oder indirekt
das Fuhrungsorgan von einem Ende der Bahn zum
anderen zu transportieren, und einen Hilfsarm (34)
aufweist, der um einen Drehpunkt (34R) schwingt,
wobei die geometrische Drehachse des Drehpunkts
des Hilfsarms sich vollstéandig aufterhalb der Oberfla-
che der Form zwischen dieser und der Drehachse
des Basisarms befindet, wobei der Hilfsarm einen
Transportkopf (34T) aufweist, wobei der zweite Arm
einen Zwischendrehpunkt (32l) zwischen dem Dreh-
punkt (32R) des zweiten Arms und dem Transport-
kopf (32T) des zweiten Arms aufweist, wobei der Zwi-
schendrehpunkt an den Transportkopf (34T) des
Hilfsarms angelenkt ist.

4. Gerat nach Anspruch 3, bei dem der Trans-
portkopf (32T) des zweiten Arms direkt das Fuih-
rungsorgan (6) tragt.

5. Gerat nach Anspruch 2, das einen zweiten
Arm (32), der von einem Drehpunkt (32R) des zwei-
ten Arms angelenkt wird, wobei der Drehpunkt des
zweiten Arms auf den Transportkopf (31T) des Basi-
sarms montiert ist, wobei der zweite Arm einen
Transportkopf (32T) aufweist, der Mittel zur Steue-
rung der relativen Stellung des zweiten Arms in Be-
zug auf den Basisarm aufweist, einen dritten
Schwingarm (33), der Uber seinen Drehpunkt (33R)
an den Transportkopf (32T) des zweiten Arms ange-
lenkt ist, wobei der dritte Arm einen Transportkopf
(33T) besitzt, um direkt oder indirekt das Flihrungsor-
gan von einem Ende der Bahn zum anderen zu trans-
portieren, und Mittel zur Steuerung der relativen Stel-
lung des dritten Arms in Bezug auf den zweiten Arm
aufweist.

6. Gerat nach Anspruch 5, bei dem der Trans-
portkopf (33T) des dritten Arms direkt das Flihrungs-
organ (6) tragt.

7. Gerat nach Anspruch 1, bei dem der Bewe-
gungsmechanismus hauptsachlich eine Kette auf-
weist, die in einen Flihrungsumlauf montiert ist, wel-
cher das allgemeine Aussehen eines "C" hat, und
dass das Fuhrungsorgan aus einer Schwenkdse be-
steht, die auf die Kette montiert ist und durch die der
Verstarkungsdraht verlauft, wobei die Schwenkachse
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der Ose senkrecht zur Ebene des Fiihrungsumlaufs
liegt.

8. Verfahren zur Herstellung einer Verstarkung
fur Luftreifen ausgehend von einem Draht (4), der
durchgehend und nach Bedarf von einem geeigneten
Spender geliefert wird, unter Verwendung einer im
wesentlichen ringférmigen Form, die eine Drehachse
aufweist und auf der die Verstarkung progressiv auf-
gebaut wird, indem Bdgen des Drahts gemal einer
fur den Draht an der Oberflache der Form gewilinsch-
ten Bahn aufgelegt werden, und unter Verwendung
von auf einem Trager angeordneten Verlegeorganen,
die aufweisen
— ein Fuhrungsorgan, in dem der Draht frei gleiten
kann,

— Mittel zum Bewegen des Flhrungsorgans gemaf
einer zyklischen Bewegung, die in einer Bewegungs-
ebene der Verlegeorgane ausgefiihrt wird, um das
Fihrungsorgan in der Nahe jedes der fiir den Draht
in seiner Bahn gewunschten Enden in aufeinander-
folgende Schwingungen zu versetzen, unter Verwen-
dung von Andrickvorrichtungen, die an jedem Ende
der Bahn angeordnet sind, um den Draht an den En-
den auf die Form aufzudrucken,

wobei der Basiszyklus des Verfahrens die folgenden
Schritte aufweist:

— Bewegen der Form in eine Drehung mit einer Ge-
schwindigkeit ungleich Null,

— synchron mit der Drehung der Form, wobei der
Draht mindestens wahrend einer ausreichenden Zeit
gegen die Form zurlickgehalten wird, synchrones
Verschieben einerseits des Fihrungsorgans in der
Bewegungsebene bis zu einem ersten Ende, und an-
dererseits der Bewegungsebene,

— Aufdriicken des Drahts auf die Form an diesem ers-
ten Ende und Halten in dieser Stellung zumindest
wahrend einer ausreichenden Zeit mittels einer An-
druckvorrichtung,

— Wiederholen des zweiten Schritts in umgekehrter
Richtung bis an ein zweites Ende,

— Aufdricken des Drahts auf die Form an diesem
zweiten Ende und Halten in dieser Stellung zumin-
dest wahrend einer ausreichenden Zeit mittels einer
weiteren Andriickvorrichtung,

und Wiederholung dieses Basiszyklus, bis die ge-
wiinschte Anzahl von Bdgen an der Oberflache der
Form gemaf der gewtinschten Bahn fir den Draht an
der Oberflache der Form verlegt wurde.

9. Verfahren nach Anspruch 8, bei dem die Dreh-
geschwindigkeit der Form konstant ist, wobei die
Form synchron mit der Verschiebung des Fiihrungs-
organs von einem Ende zum anderen eine erste Ver-
schiebung durchfiihrt, wobei die Form synchron mit
dem Fihrungsorgan, das seine Bewegung an einem
der Enden umkehrt, eine zweite Verschiebung entge-
gengesetzt zur ersten durchfihrt.

Es folgen 10 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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Fig. 7
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