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Przedmiotem wynalazku jest mechanizm ma¬
szyny przędizalniczej do sterowania ławy ob¬
rączkowej, zaopatrzony w sprzężone ze sobą
zespoły krzywkowo-dźwigniowe, umoźillwające
uzyskanie nawoju szpuli lub cewki w kształcie
„szyszki".

Znane dotychczas krzywkowe mechanizmy do
sterowania ławy obrączkowej, zaopatrzone w
dźwignię o regulowanej samoczynnie długości
raimiion^ umożliwiają nawijanie szpul wyłączr
nie w kształcie cyhndirycznyim z zakończeniem
stożkowym. Jak wykazało dośwadczenie, kształt
ten ma zasadniczą wadę technologiczną, pole¬
gającą na trudności nastawienia dolnego punk¬
tu zwrcitneigo nawoju, który pokrywałby się
ściśle z płaszczyzną dna szpuli. Już niewielkie
przesunięcia tego punktu, na przykład wskutek
zużycia wrzecion, tolerancji wymiarów szpuli

*) Właściciel patentu oświadczył, że współ-
twórcami wynalazku są Kazimierz Preidł, Mar
rian Gterałt i Mirosław Wojciechowski.

lub zmiany nastawienia biegacza w czasie ru¬
chu maszyny, powodują zmeksztalcenia dolnej
krawędzi nawoju, urueirrtożliwające odwijanie
ndci ze szpuli, a tym samym powstawanie
znacznej ilości braków produkcyjnych.

Znane są również mechanizmy sterujące, za¬
opatrzone w układ zderzaków służących do
stopniowego zmniejszania skoku ławy, co umoż¬
liwia uzyskanie dwusttożkowego kształtu na¬
woju szpuli. Wadą ich jest jednak- konieczność
równoczesnego wykorzystania całej maszyny,
przy czym w przypadku przerwania nidL, wrze¬
ciono na którym została ona przerwana nie
może być dalej eksploatowane.

Znane są także urządzenia elektromagnetycz¬
ne ze sterowaniem programowym, umożliwia¬
jące uzyskanie różnych kształtów nawoju szpu¬
li. Doświadcznie wykazało jednak, że te kosz¬
towne urządzenia są zbyt skomplikowane w
obsłudze i często zawodzą, co w poważnym
stoprou ogranicza ich zastosowanie.

Powyższe wady i niedogodności usuwa me-



chanizm do sterowania ławy obrączkowej we¬
dług wynalaiżku, zaopatrzony w dwa zespoły
krzywkowe, sprzężone ze sobą za pomocą ukła¬
du dźwigni i kół zębatych, który nadaije ławie
obrączkowej ruch umożliwający uzyskanie na¬
woju w kształcie szyszki, nie posiadającego
kirawędlzi, a więc eliminującego konieczność
dokładnego nastawiania punktów zwrotnych.
Jednocześnie mechaniizm ten jest znacznie tań¬
szy, prostszy i pewniejszy w użyciu, w porów¬
naniu dlo znanych urządzeń elektromagnetycz¬
nych.

Wynalazek jest wyjaśniony na rysunku, na
którym fig. 1 przedstawia szpulę z nawojem w
kształcie szyszki, w widoku z boku i z częścio¬
wym przekrojem, fig. 2 — wykres ruchu robo¬
czego ławy obrączkowej, który umożliwia uzy¬
skanie tego kształtu nawoju, fig. 3 — schemat
mechanizmu według wynalaiżku, zaopatrzonego
w dwa zespoły krzywkowe, sprzężone za pomo¬
cą układu dźwigni, cięgien i kół zębatych, fig.
4 — wykresy ruchu poszczególnych zespołów
tego mechanizmu, fig. 5 — odmianę schematu
mechanizmu, w którym zespoły krzywkowe są
ze sobą sprzężone za pomocą przekładni zęba¬
tej oraz układu połączonych przegubowo dźwig¬
ni, a fig. 6 — przykładowe rozwiązanie kon¬
strukcyjne tego mechanizmu w rzucie akseno-
metrycznym, z częściowym wykrojem.

Nawój szpuli przedstawionej na fig. 1 ma
postać bryły obrotowej, której tworzącą jest
krzywa wypukła 1, zaopatrzona na końcowych
odcinkach we wklęsłe łuki 2, stanowiące ła¬
godne przejścia obrzeża nawoju, co eliminuje
osypywanie się zwojów nici. W celu uzyskania
takiego kształtu nawoju, mechanizm według
wynalazku nadaije ławie ruch roboczy, którego
wykres przedstawia fig. 2.

Mechanizm według wynalazku, umciżlliwlaiją-
cy uzyskane takego ruchu, którego schemat jG*t
przykładowo przedstawiony na fig. 3, składa
się z dwóch krzywek 3i 4 osadzonych na osiach
5 i 6 i współpracujących z dźwigniami dwura-
miennymi 7 18. Tworzące krzywek 3 14 skła¬
dają się z dwóch symetrycznych ramion spirali
Archiniedesa, nadając współpracującym z ni¬
mi końcówkom dźwigni 7 i 8 ruch jednostajny
postępowozwrcitny. Obie krzywki 3 i 4 są przy
tym wzajemnie ze sobą związane za pomocą
czołowych kół zębatych 9 i 10 zaklinowanych
na osiach 5 i 6, natomiast dźwignie 7 i 8 — za
pomocą elastycznej cięgna 11, poruszającego

krążek 12 połączony za pomocą prowadnika 13
z ławą maszyny przędzalniczej.

Działanie mechanizmu przedstawionego na
fig. 3 jest następujące. Napęd nadawany jednej
z osi 5 lub 6 mechanizmu, na przykład przez
silnik elektryczny i układ przekładnii, jest prze¬
noszony za pomocą czołowyich kół zębatych 9
i 10 na drugą oś. Stosunek liczby zębów oby¬
dwu kół 9 i 10 jest przy tym tak dobrany, aby
ich wspólna wielokrotna miała wartość jak
największą (na przykład równą iloczynowi
ilości zębów obydwu kół), dzięki czemu rów¬
noczesne położenie zerowe obydwu krzywek 3
i 4, przedstawiicne na fig. 3, uzyskuje się w sto¬
sunkowo długich odstępach czasu* Obrót krzyw¬
ki 4 porusza ruchem wahadłowym współpracu¬
jącą z nią dźwignię 8, przy czym koniec dłuż¬
szego ramienia tej dźwigni wykonuje ruch w
przybliżeniu postępowo-zwrotny, którego wy¬
kres jest przedstawtLcny obok na fig. 4. Rów¬
nocześnie krzywka 3, obracająca się z mniej¬
szą szybkością obrotową, porusza ruchem wa¬
hadłowym dźwignię 7, przy czym koniec prar
wego ramienia tej dźwigni (krótszego od ra¬
mienia dźwigni ?•) wykonuje ruch postępowo-
zwTotny, którego wykres jest przedstawiony
obok na fig 4. Zarówno skok Sp ruchu wyko¬
nywanego praos dźwignię 7, jak i jego często¬
tliwość jest pnzy 1ym mniejsza od skoku Sg
i częstotliwość ruchu wykonywanego przez
dźwignię 8.

Końcówki obydwu dźwigni 7 i 8, połączone
ze sobą za -pomocą cięgna 11, nadają zawieszc-
nemu na lyńi cięgnie krąźtowi 12 ruch wy¬
padkowy, którego wykres przedstawiony obok
na fig. 4, odpowiada przedstawionemu na fig.
2 wykresowi ruchu, umożliwiającego uzyskanie
nawoju agMitt żądanego kształtu szyszki.

Dsięki temu, że równoczesne położenie zero¬
we obydwu krzywek 3 i 4 występuje w stosun¬
kowo znacznych okresach czasu, punkty szczy¬
towe 14 wykresu wypadkowego przedstawione¬
go na fig. 4, również stosunkowo rzadko Osią*
gają położenie skrajne, odpowiadające maksy¬
malnej amplitudzie skoku, wskutek czego nić
nawijająca się na szpulę układa się na jej ob¬
rzeżu cienką wairstwą, tworzącą łagodne wklę¬
słe linie przejścia 2 na tworzącej ł fiawoju.

Odmiana mechaniamu przectaMrataia na fig.
5 i 6 tym różni się od wyżej opisanej, że oby¬
dwa zespoły krsywek 3 i 4 śą aprajfe** bezpo¬
średnio za pomocą ptlłLiwrifcgu M sotoą prze-
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gubowo układu dźwigni 7 i 8, przy czym oś
obrotu dźwigni 8 pokrywa się z osdą obrotu 5
knzywki 3, a oś obrotu 15 dźwigni 7 jest po¬
łączona z ramieniem dźwigni 8.

Ponieważ dźwignia 7 jest poruszana przez
krzywkę 3 ruchem postępcwo-zwrotnym, które¬
go wykres przedstawia górna część fig. 4,
a równocześnie oś 15 tej dźwigni jest połączo¬
na z ramieniem dźwigni 8, wykonującym ruch
przedstawiony na środkowym wykresie fiig. 4,
końcówka 17 dźwigni 7 porusza się ruchem wy¬
padkowym, którego wykres przedstawia dolna
część fig. 4.

W przykładowym rczwiązantiu konstrukcyj¬
nym, mechanizmu, przedstawionym na fig. 6,
końcówki dźwigni 8 i 7 współpracujące
z krzywkami 4 i 3 są zaopatrzone w krążki
toczne 18, natomiast wspólną osią krzywki «?,
dźwigni 8 i koła zębatego 9 jest tuleja 5, 16,
będąca równocześnie piastą koła zębatego 9.
Końcówka 17 ramienia dźwigni 7, wykonująca
wypadkowy (much roboczy, jest połączona za
pomocą łącznika 19 i łańcucha 20 z ławą ob-
rądkową maszyny przędzalniLczej, która swym
ciężarem oddiztiaływuje na nią ze stalą siłą P
powodującą dociekanie krążków 18 do krzy¬
wek 3 i4. v

Miirlmiyfcuifc ster*d%cy według wynalazku mo¬
że znaleźć równiej zastosowanie do innego ro
datju maazyn przędzalniczych lub przewija^

Zastrzeżenia patentowe

1. Mechanizm maszyny przędaallniczej do ste-
fcwanda ławy obrączkowej, zaopatrzony w
krzywki współpracujące z dźwignią steru¬
jącą, połączoną z ławą za pomocą cięgna,
na przykład łańcuchai, znamienny tym, że

składa się z dwóch znanych krzywek (3 i 4)
osadzonych na osiach (5 i 6) sprzężonych ze
sobą czołowych kół zębatych (9 i 10) i na¬
dających współpracującym z nimiL dźwigniom
(7 i 8) ruchy składowe postępowo-zwrotne
o różnych częstotliwościach i amplitudach
(fig. 4), wskutek czego elementom (23, 27)
łączącym te dźwignie nadawany jest ruch
roboczy wypadkowy, umożliwiający uzyska¬
nie nawoju w kształcie szyszki (fig. 1).

2. Mechanizm według zastrz. 1, znamienny
tym, że stosunek liczby zębów kół zębatych
(9 i 10) z osadzonymi na ich osiach krzywa
kami (3 i 4), równy sitosunkowi częstotliwo-
śdL obydiwu ruchów składowych jest tak do¬
brany, aby jego wspólna wielokrotna miała
jak największą wartość, dzięki czemu
(przedstawione na fig. 3) równoczesne poło¬
żenia zerowe obydwu Krzywek występują w
stosunkowo długich okresach czasu, umoż-
iiwając uzyskanie Wklęsłych łagodnych linii
przejścia (2) tworzącej (2) nawoju szpuli w
miejscu jej zetknięcia się ze szpulą.

3. Mechanizm według zastrz. 1 i 2, znamien¬
ny lym, że oś (15) dźwigni (7), której jeden
z końców współpracuje z krzywką (3) jest
połączona z jednym z ramion dźwigni (8),
dzięki czemu drugi koniec (17) dźwigni (7)
wykonuje ruch roboczy wypadkowy (fig. 5).

4. Mechanizm według zastrz. 1 — 3, znamienny
tym, że dźwignia (8) i krzywka (3) są osa¬
dzone na wspólnej osi (5, 16), stanowiącej
równocześnie piastę kola (9) (lig. 5),

Szczecińskie Zakłady Włókien
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