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Speisewalzenantrieb fiir Kimmaschine.

@ Der Speisewalzenantrieb fiir eine Kammaschine ent-

hilt einen schwingenden Zangenmechanismus (6 - 1 1)
und einen nur in einem Drehsinn {ibertragenden Klinken-
schrittmechanismus (3 - 5, 32 - 37). Dieser weist ein Speise-
rad (3), eine Schaltklinke (4) und eine Feder (5) auf, wobei
eine Vorlauf- oder Riicklaufspeisung einstellbar ist. Die
Schaltklinke (4) ist als Zugklinke (33) und Schubklinke
(34) ausgebildet und mit der Zugklinke (33) oder der
Schubklinke (34) in das Speiserad (3) eingreifend angeord-
net. Der Schaltklinkendrehpunkt (27) in den Endlagen (29,
30) der Schaltklinkenbewegung ist etwa auf einer Geraden
(31) mit dem Drehpunkt (32) des Speiserades (3) gelegen.
Der Speisewalzenantrieb erlaubt, Vorlauf- und Riicklauf-
speisung mit einem einzigen Getriebe durchzufithren.
Dadurch ist es mdglich, den Aufwand an Material und
Arbeitszeit beim Umstellen von einer Speisungsart auf die
andere zu senken.
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PATENTANSPRUCHE

1. Speisewalzenantrieb fiir Kimmaschinen mit einem
schwingenden Zangenmechanismus und einem nur in einem
Drehsinn iibertragenden Klinkenschrittmechanismus, der
mindestens aus einem Speiserad, einer Schaltklinke und einer
Feder besteht, wobei eine Vorlauf- oder Riicklaufspeisung
einstellbar ist, dadurch gekennzeichnet, dass die Schaltklinke
(4) als Zugklinke (33) und Schubklinke (34) ausgebildet und
mit der Zugklinke (33) oder der Schubklinke (34) in das
Speiserad (3) eingreifend angeordnet ist, und dass der Schalt-
klinkendrehpunkt (27) in den Endlagen (29, 30) der Schalt-
klinkenbewegung etwa auf einer Geraden (31) mit dem
Drehpunkt (32) des Speiserades (3) gelegen ist.

2. Speisewalzenantrieb nach Anspriich T, dadurchge-
kennzeichnet, dass die Schalklinke (4) einarmig ausgebildet
ist, wobei die Zugklinke (33) an der einen Seite und die
Schubklinke (34) an der anderen Seite des Armes (37) ange-
ordnet ist.

3. Speisewalzenantrieb nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Schaltklinke (4) zweiarmig und das
Speiserad (3) bogenformig umfassend ausgebildet ist, wobei
die Zugklinke (33) und die Schubklinke (34) an den einander
entgegengesetzten Enden der Schaltklinke (4) angeordnet
sind.

4. Speisewalzenantrieb nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Drehpunkt (20) des Schaltklinkenla-
gers (19) exzentrisch zum Drehpunkt (10) des Oberzangen-
halters (8) gelegen ist und dass an einem Mitnahmebolzen
(16) ein Gleitstein (18) und am Schaltklinkenlager (19) eine
Fihrung (28) angeordnet ist.

Die Erfindung bezieht sich auf einen Speisewalzenantrieb
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In einer vorteilhaften Ausgestaltung ist die Schaltklinke
einarmig ausgebildet, wobei die Zugklinke an der einen Seite
und die Schubklinke an der anderen Seite des Armes ange-
ordnet ist. In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung ist

sdie Schaltklinke zweiarmig und das Speiserad bodenférmig
umfassend ausgebildet, wobei die Zugklinke und die Schub-
klinke an den einander entgegengesetzten Enden der Schalt-
klinke angeordnet sind. Eine weitere vorteilhafte Ausgestal-
tung besteht darin, dass der Drehpunkt des Schaltklinkenla-
10gers exzentrisch zum Drehpunkt des Oberwalzenhalters ge-
legen ist, und dass an einem Mitnahmebolzen ein Gleitstein
und am Schaltklinkenlager eine Filhrung angeordnet ist, wo-
durch sich der Vorteil ergibt, dass der Weg des Speiscklin-
kendrehpunktes in der erforderlichen Grdsse erreichbar ist.
Ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung ist nachstehend
anhand der Zeichnung beschrieben. Darin zeigt:
Fig. 1 die Seitenansicht eines Speisewalzenantriebes mit
einarmiger Schaltklinke fiir Vorlaufspeisung,
Fig. 2 die Seitenansicht des Speisewalzenantriebes mit
20 einarmiger Schaltklinke fiir Riicklaufspeisung,
Fig. 3 die Seitenansicht eines Speisewalzenantriebes mit
zweiarmiger Schaltklinke fiir Vorlaufspeisung,
Fig. 4 die Seitenansicht des Speisewalzenantriebes mit
zweiarmiger Schaltklinke fiir Riicklaufspeisung, und
Fig. 5 den Schnitt A — A nach Fig. 1
Die Erfindung wird beschrieben am Beispiel eines Speise-
walzenantriebes einer Flachkimmaschine fiir Baumwolle.
An der Flachkdmmaschine befindet sich ein Speisesystem,
das aus einer oberen Speisewalze 1 und einer unteren Speise-
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30 walze 2 besteht. Die obere Speisewalze 1 ist mit einem nur ei-

nen Drehsinn {ibertragenden Klinkenschrittmechanismus
verbunden, der aus einem Speiserad 3, einer Schaltkline 4
und einer Feder 5 besteht. Das Speiserad 3 ist als Klinkenrad
ausgebildet. Die Flachkdmmaschine besitzt einen schwingen-

fiir Kdmmaschinen mit einem schwingenden Zangenmecha- 35 den Zangenmechanismus mit einer Oberzange 6 und einer

nismus und einem nur in einem Drehsinn iibertragenden
Klinkenschrittmechanismus, der mindestens aus einem Spei-
serad, einer Schaltklinke und einer Feder besteht, wobei eine
Vorlauf- oder Riicklaufspeisung einstellbar ist.

Bekannt ist ein Speisewalzenantrieb der eingangs ge-
nannten Art (Prospekt zur Rieter Kdmmaschine Modell E
7/4; Johannsen, Handbuch der Baumwollspinnerei, Band 2,
5. Auflage, Seite 230; DE-AS 1 139 414 76b 30), wobei zur
Vorlaufspeisung — Drehung der Speisewalze wihrend des
Offnens der Zange — ein offenes Speiserad und eine beweg-
lich auf der Oberzange aufgesetzte Klinke und zur Riicklauf-
speisung — Drehung der Speisewalze wihrend des Schliessens
der Zange — ein mit der Oberzange verbundenes Zahnseg-
ment und ein geschlossenes Speisegehduse mit Freilauf ange-
ordnet ist. Der Nachteil dieses Speisewalzenantriebes besteht
darin, dass fiir jede Speisungsart besondere Getriebeteile
vorhanden sind und bei Bedarf eingebaut werden miissen,
wodurch ein relativ grosser Aufwand an Material und Ar-
beitszeit entsteht.

Die Exrfindung hat zum Ziel, den Aufwand an Material
und Arbeitszeit beim Umstellen von einer Speisungsart auf
die andere zu senken. Insbesondere liegt der Erfindung die
Aufgabe zugrunde, Vorlauf- und Riicklaufspeisung mit ei-
nem einzigen Getriebe durchzufiihren.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemiss dadurch gelGst,
dass bei einem Speisewalzenantrieb der eingangs genannten
Art die Schaltklinke als Zugklinke und Schubklinke ausge-
bildet und mit der Zugklinke oder der Schubklinke in das
Speiserad eingreifend angeordnet ist, und dass der Schalt-
klinkendrehpunkt in den Endlagen der Schaltklinkenbewe-
gung etwa auf einer Geraden mit dem Drehpunkt des Speise-
rades gelegen ist.

Unterzange 7. Die Oberzange 6 wird von einem Oberzangen-
halter 8 getragen, der auf einer aus einem Rohr bestehenden
“Achse 9 drehbar um den Drehpunkt 10 gelagert ist. Ein als
Héngependel ausgebildeter Unterzangenhalter 11 trigt die

40 Unterzange 7. Dje Oberzange 6 und die Unterzange 7 wer-

den getrennt angetrieben, wobei der Unterzangenhalter 11

um einen nicht dargestellten Drehpunkt schwenkbar ist und -
der Antrieb fiir den Oberzangenhalter 8 an einem Gelenk-
punkt 12 angreift. Der Gelenkpunkt 12 nimmt dabei die

45 Endlagen 13 oder 14 ein, die bestimmt werden durch die Be-

wegung des Gelenkpunktes 12 um den Drehpunkt 10 auf der
Bahn 15. Am Oberzangenhalter 8 ist ein Mitnahmebolzen 16
mittels einer Schraubverbindung 17 befestigt (Fig. 5). Am
Mitnahmebolzen 16 ist ein Gleitstein 18 angeordnet. Ein

50 Schaltklinkenlager 19 ist mit dem Drehpunkt 20 an einem
Ansatz 21 der Achse 9 mittels eines Bolzens 22 befestigt. Da-
bei ist der Drehpunkt 20 des Schaltklinkenlagers 19 exzen-
trisch zum Drehpunkt 10 des Oberzangenhalters 8 gelegen.
Das Schaltklinkenlager 19 besteht aus zwei Seitenteilen 23

55 und 24, die durch zwei Bleche 25 miteinander verbunden
sind. Zwischen den Seitenteilen 23 und 24, die in einem ent-
sprechenden Abstand. voneinander angeordnet sind, ist die
Schaltklinke 4 auf einem Bolzen 26 drehbar um den Schalt-
klinkendrehpunkt 27 angeordnet. Unter der Einwirkung des

60 Mitnahmebolzens 16 mit dem Gleitstein 18, fiir den am
Schaltklinkenlager 19 eine Fiihrung 28 durch die Bleche 25
gebildet wird, nimmt der Schaltklinkendrehpunkt 27 die
Endlagen 29, 30 ein, indem das Schaltklinkenlager 19 in eine
schwingende Bewegung um den Drehpunkt 20 versetzt wird.

65 Der Schaltklinkendrehpunkt 27 ist in den Endlagen 29, 30
der Schaltklinkenbewegung etwa auf einer Geraden 31 mit
dem Drehpunkt 32 des Speiserades 3 gelegen. Die Schaltklin-
ke 4 ist als Zugklinke 33 und Schubklinke 34 ausgebildet
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und mit der Zugklinke 33 oder mit der Schubklinke 34 in um die Achse 9 soweit nach oben geschwenkt, dass die

das Speiserad 3 eingreifend angeordnet, wodurch eine Vor- Schaltklinke 4 am Speiserad 3 vorbei nach unten gedriickt
lauf- oder Riicklaufspeisung einstellbar ist. Die Feder 5 ver-  werden kann. Ist die Schaltklinke 4 um etwa 90 verdreht,
bindet einen Federarm 35 der Schaltklinke 4 mit einem An-  wird der Oberzangenhalter 8 wieder nach unten gedriickt
satz 36, der sich am Seitenteil 24 des Schaltklinkenlagers 19 sund die Schubklinke 34 in Eingriff mit dem Speiserad 3 ge-
befindet, wodurch die Schaltklinke 4 belastet wird. In einer bracht. Soll von der Riicklaufspeisung auf die Vorlaufspei-
vorteilhaften Ausgestaltung ist die Schaltklinke 4 einarmig sung umgestellt werden, wird der Oberzangenhalter 8 soweit
ausgebildet, wobei die Zugklinke 33 an der einen Seite und nach oben geschwenkt, dass die Schaltklinke 4 am Speiserad
die Schubklinke 34 an der anderen Seite des Armes 37 ange- 3 vorbei nach oben geschwenkt werden kann. Die Zugklinke
ordnet ist (Fig. 1 und Fig. 2). Eine weitere vorteilhafte Aus- 1033 wird in Eingriff mit dem Speiserad 3 gebracht. In der
gestaltung besteht darin, dass die Schaltklinke 4 zweiarmig Ausfiihrung mit zweiarmiger Schaltklinke 4 (Fig. 3 und Fig.
und das Speiserad 3 bogenformig umfassend ausgebildet ist, ~ 4) ist Vorlaufspeisung eingestellt, das heisst, der Federarm 35
wobei die Zugklinke 33 und die Schubklinke 34 an den ein- ist mit den Bohrungen 40, 41 an der Schaltklinke 4 mittels
ander entgegengesetzten Enden der Schaltklinke 4 angeord-  der Schrauben 38, 39 befestigt und die Feder 5 ist in der

net sind (Fig. 3 und Fig. 4). Der Federarm 35 ist hierbei mit- 15 Bohrung 42 eingehéngt, wodurch die Zugklinke 33 belastet
tels Schrauben 38, 39 an der Schaltklinke 4 befestigt. Insge- wird. Soll auf Riicklaufspeisung umgestellt werden, sind die
samt besitzt der Federarm 35 vier Bohrungen 40, 41, 42, 43, Schrauben 38, 39 zu entfernen. Danach wird der Federarm
von denen jeweils zwei zur Befestigung an der Schaltklinke 4 35 so in seiner Lage verdndert, dass er mit den Bohrungen

und eine zum Einhiingen der Feder 5 dienen. 40, 43 an der Schaltklinke 4 mittels der Schrauben 38, 39 be-
Die Wirkungsweise ist folgende: 20festigt werden kann. Die Feder 5 belastet bei dieser Stellung
Die Umstellung von Vorlaufspeisung zu Riicklaufspei- des Federarmes 35 die Schaltklinke 4 so, dass die Schubklin-

sung in der Ausfiihrung mit einarmiger Schaltklinke 4 (Fig. ke 34 in Eingriff mit dem Speiserad 3 gelangt. Bei Umstel-
1 und Fig. 2) erfordert, die Schaltklinke 4 in ihrer Lage um lung auf Vorlaufspeisung ist in der beschriebenen Weise der
etwa 90° zu verdrehen. Dazu wird der Oberzangenhalter 8 dazu erforderliche Zustand herzustellen.

C 3 Blatt Zeichnungen
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