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Przedmiotem wynalazku jest mechanizm ma-
szyny przedzalniczej do sterowania lawy ob-
raczkowej, zaopatrzony Ww sprzezone ze sobg
zespoly krzywkowo-dZwigniowe, umozliwajgce
uzyskanie nawoju szpuli lub cewki w ksztalcie
,,S2yszki”.

Znane dotychczas krzywkowe mechanizmy do
sterowania lawy obraczkowej, zaopairzone w
dzwignie o regulowanej samoczynnie dlugosci
ramion, umozliwiaja nawijanie szpul wylacz
nie w ksztalcie cylindrycznym z zakonczeniem
stozkowym. Jak wykazalo doswadczenie, ksztalt
‘ten ma zasadniczi wade technologiczng, pole-
gajaca ma trudnosci nastawienia dolnego punk-
fu zwrctnego mawoju, ktory pokrywalby sie
fcidle z plaszczyzng dna szpuli. Juz niewielkie
przesuniecia tego punktu, na przykiad wskutek
zuzycia wrzecion, tolerancji wymiaréw szpuli

*) Wiadciciel patentu oswiadczyl, ze wspol-
iworcami wynalazku sg Kazimierz Preidl, Ma-
rian Geralt i Mirostaw Wojciechowski.

lub zmiany nastawienia biegacza w czasie ru-

chu maszyny, powodujq znieksztalcenlia dolnej

krawedzi mnawoju, uniemozliwajgce odwijanie
mici ze szpuli, a tym samym _powstawanie
znacznej iloSci brakéw produkcyjnych.

Znane s3 réwniez mechanizmy sterujace, za-
opatrzone w uklad zderzakéw stuzgacych do
stopniowego zmniejszania skoku lawy, co umoz-
liwia uzyskanie dwustozkowego ksztalttu na-
woju szpuli. Wada ich jest jednak- koniecznosé
réwnoczesnego wykorzystania calej maszyny,
przy czym w przypadku przerwania nici, wrze-
ciono na ktérym zostala ona przerwana nie
moze by¢ dalej cksploatowane.

Znane sa takze urzgdzenia elekiromagnetycz-
ne ze sterowaniem programowym, umozliwia-
jace uzyskanie réznych ksztaltéw newoju szpu-
li. Doswiadcznie wykazabo jednak, ze te kosz-
towne wurzadzenia sg zbyt skomplikowane 'w

. cbsludze i czesto zawodza, co W powaznym

stopnu ogranicza ich zasbosowamie.
Powyizsze wady i niedogodnosci usuwa me-



chanizm do sterowania lawy obraczkowej we-
dlug wynalazku, zaopatrzony w dwa zespoly
krzywkowe, sprzezone ze scba za pcmocyg ukla-
du dzwigni i k6t zebatych, ktéry nadaje lawie
obraczkowej ruch umozliwajacy uzyskanie na-
woju w ksztalcie szyszki, nie posiadajgcego
krawedzi, a wiec eliminujgcego koniecznosé
dokiadnego mnastawiania punktéw zwrotnych.
Jednocze$nie mechanizm ten jest znacznie tan-
szy, prostszy i pewniejszy w uZyciu, w poréw-
naniu do znanych urzgdzen elektromagnetycz-
nych.

Wynalazek jest wyjasniony mna rysunku, na
ktorym fig. 1 przedstawia szpule z nawojem W
ksztalcie szyszki, w widoku z boku i z czescio-
wym przekrojem, fig. 2 — wykres ruchu rcbo-
czego lawy obrgczkowej, ktéry umozliwia uzy-
skanie tego ksztaliu nawioju, fig. 3 — schemat
mechanizmu wedlug wynalazku, zaopatrzonego
w dwa zespoly krzywkowe, sprzezome za pomo-
cg ukladu dzwigni, ciegien i kol zebatych, fig.
4 — wykresy ruchu poszczegélnych zespolow
tego mechanizmu, fig. 5 — odmiane schematu
mechanizmu, w ktérym zespoly krzywkowe sg
ze scbg sprzezone za pomocg przekiadni zeba-
tej oraz ukladu polaczonych przegubowo dzwig-
ni, a fig. 6 — przykladowe rozwigzanie kon-
strukcyjne tego mechanizmu w rzucie akseno-
metrycznym, z czeSciowym wykrojem.

Nawéj szpuli przedstawionej ma fig. 1 ma
postaé bryly obrotowej, ktorej tworzgca jest
krzywa wypukla 1, zaopatrzona na kofcowych
odcinkach we wklesle luki 2, stanowiace la-
godne przejScia obrzeza nawoju, wco eliminuje
osypywanie sie zwojow nici. W celu uzyskania
takiego ksztaltu mawoju, mechanizm wedlug
wynalazku nadaje lawie ruch roboczy, ktérego
wykres przedstawia fig. 2.

Mechanizm wedlug wynalazku, wmcaliwiajq-
cy uzyskane takego ruchu, ktorego schemat jodt
przykladowo przedstawiony na fig. 3, skiade
sie z dwaoch krzywek 3 i 4 cvsadzonych na osiach
5 i 6 i wspélpracujacych z dZwigniami dwura-
miennymi 7 i 8. Tworzgace krzywek 3 i 4 skla-
daja sie z dwoch symetrycznych ramion spirali
Anchimedesa, nadajac wspélpracujacym z ni-
mi kohodowkem diwigni 7 i 8 ruch jednostajny
postepowozwrotny. Obie krzywki 3 i 4 sg przy
tym wzajemnie ze scba zwigzane za pomoca
tzolowych k6! zebatych 9 i 10 zaklincwanych
na osiach 5 i 6, natomiast dZwignie 7 i 8 — za
romoca elastycznego diegna 11, poruszajacego

krazek 12 polaczony za pomocyg prowadnika 13
z lawag maszyny przedzalniczej.

Dzialanie mechanizmu przedstawionego na
fig. 3 jest nastepujgce. Naped nadawany jednej
z osi 5 lub 6 mechanizmu, na przyklad przez
silnik elektryczny i uklad przekladni, jest prze-
moszcny za pomocg czolowych kol zebatych 9
i 10 na drugg cs. Stosunek liczby zebéw oby-
dwu kot 9 i 10 jest przy tym tak dobramy, aby
ich wspdlna wielockrotna miata warto§é jak
najwieksza (na przyktad réwng iloczynowi
ilosci zeboéw cbydwu kol), dzieki czemu row-
noczesne polozenie zerowe cbydwu krzywek 3
i 4, przedstawicne na fig. 3, uzyskuje si¢ w sto-
sunkowo diugich cdstepach czasu. Obrét krzyw-
ki 4 porusza ruchem wahadlowym wspdélpracu-
jaca z nig diwignie 8, przy czym koniec diuz-
szego ramienia tej dzwigni wykonuje ruch w
przyblizeniu postgpowo-zwrotny, ktérego wy-
kres jest przedstawiony obok na fig. 4. Row-
nccozesnie krzywka 3, obracajgca si¢ z mniej-
szg szybkosciag obrotowa, porusza ruchem wa-
hadlowym dzwignie 7, przy czym kcniec pra-
wego ramienia tej dzwigni (krétszego od ra-
mienia dzwiigni &) wykonuje mich postepowo-
zwrotny, ktorego wykres jest przedstawiony
obck na fig. 4. Zaré6wno skok Sp ruchu wyko-
nywanego praes diwigni¢ 7, jak i jego czesto-
tliwcsé jest przy tym mniejsza od skoku Sg
i czestotliwd#é ruchu wykonywanego przez
dzwignie 8.

Koficéwki obydwu dZwigni 7 i 8, polaczone
2e soby za pomocy ciegna 11, nadajg zawieszo-
flethu na tym ciegnie krgzlowi 12 ruch wy-
padkowy, ktérego wykres przedstawiony obok
na fig. 4, odpowiada preedstawionemu na fig.
2 wykmesowi ruchu, umozliwiajgcego uzyskanie

Daigki termu, Zze réwnoczesne polozenie zero-
we obydwu krzywek 3 i 4 wystepuje w stosun-
kowo zn&cznych ckresach czasu, punkty szczy-
towe 14 wykresu wypadkowego przedstawiome-
go ma fig. 4, rowniez stosunkowo rzadko osig-
gajgq polozentie skrajne, odpowiadajgce maksy-
malnej amplitudeie skoku, wskutek czego nid
nawijajaca sie na szpule uklada sie na jej ob-
rzedn cienka warstwg, tworzgca lagodne wikilg-
sle linie przejscia 2 na tworzgcej 1. nawoju.

Odmiena mechanizsmu przedsthwiona na fig.
51 6 tym rézmi sie od wyzej opisanei, ze oby-
dwa zespoly krzywek 3 i 4 ¢4 spriigdone bempo-
Srednio za pomocy Poltzoiego Besdby prze-
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gubowo ukladu dzwigni 7 i 8, przy czym o$
obrotu dzwigni, 3 pokrywa si¢ z osiag cbrotu 5
krzywki 3, a of§ cbrotu 15 diwigni 7 jest po-
lgczona z ramieniem dzwigni 8.

Poniewaz dzwignia 7 jest poruszana przez
krzywke 3 ruchem postepowo-zwrotnym, ktére-
go wykres przedstawia gérna czesé {fig. 4,
a réwnoczesnie o 15 tej dzwigni jest polaczo-
na z ramieniem dzwigni 8, wykonujgcym ruch
przedstawiony na $rodkowym wykresie fig. 4,
koncéowka 17 dzwigni T porusza sie ruchem wy-
padkowym, ktérego wykres przedstawia dolna
czesé fig. 4.

W przykladowym pozwigzanin konstrukcyj-
nym mechanizmu, przedstawionym na fig. 6,
koncowki dzwigmm 8 i 7 wspodlpracujgce
z krzywkami 4 i 3 sg zaopatrzone w krazki
toczne 18, natomiast wspélng osig krzywki 3,
dzwigni 8 i kola zebatego 9 jest tuleja 5, 16,
bedgca rowmoczesnie piasta kola zebatego 9.
Kotficéwka 17 ramienia dzwigni 7, wykonujaca
wypadkowy much roboczy, jest polaczona za
pomocyg lacznika 19 i lancucha 20 z lawg ob-
recrkowa maszyny przedzalniczej, kiora swym
ciezarem oddzialywuje na nig ze stalg silg P
powiodujgceq dociskanie krazkéow 18 do kizy-
wek 3i 4 - ’ ~
te mnaleté. réwnie} zastosowanie do innego ro-
dmaju maszyn przedzalniczyeh Ilub przewija-

Zastrzezenia patentowe

1. Mechanizm maszyny przedzalniczej do ste-
-fowania lawy obraczkowej, zaopatrzony w
krzywki wspélpracujgce z diwignig steru-
jaca, polaczong z lawg za pomoca ciegna,
na przykiad lancucha, znamienny tym, ze

3.

sklada sie z dwich znanych krzywek (3 i 4)
osadzonych na osiach (5 i 6) sprzezonych ze
sobg «czolowych k6l zebatych (9 i 10) i nar
dajgcych wspdélpracujgcym z nimi dzwignicm
(7 i 8) ruchy skladowe postgpowo-zwrotne
o roznych czestotliwodciach i amplitudach
(tig. 4), wskutek czego elementom (13, 17)
Iaczgcym te d7wignie nadawany jest ruch
roboczy wypadkowy, umczliwiajacy uzyska-
nie nawoju w ksztalcie szyszki (fig.- 1).
Mechanizm wedbug zastrz. 1, znamienny
tym, ze stosunek liczby zebéw kdél zebatych
(9 i 10) z osadzenymi na ich osiach krzyw-
kami (3 i 4), ré6wny sbosunkowi czestotliwo-
Sci obydwu ruchéw skladowych jest tak do-
brany, aby jego wspélna wielokrotna miala
jak mnajwieksza  wartos¢, dzieki czemu
(przedstawicne na fig. 3) réwnoczesne polto-
zenia zerowe obvdwu EKrzywek wystepuja w
stosunkowo diugich okresach czasu, wmoz-
liwajac uzyskanie wkleslych lagodnych linii
przejscia (2) tworzgcej (1) nawoju szpuli w
miejscu jej zetkniecia sie ze szpulsy.
Mechanizm wedtug zastrz. 1 i 2, znamien-
ny tym, ze o§ (15) dzwigni (7), ktérej jeden
z koficéw wspélpracuje z krzywkq (3) jest
polaczona z jednym z ramion dZwigni (3),
dzieki czemu drugi koniec (17) dfwigni (7)
wykonuje ruch roboczy wypadkowy (fig. 5).

. Mechanizm wediug zastrz. 1 — 3, znamienny

tym, ze diwignia (8) i krzywka (3) sa osa-
dzone na wspéinej osi (5, 16), stanowiacej
réwnoczeénie riaste kota (9) (fig. 5).
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