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Maszyna do szycia
Patent trwa od dnia 10 listopada 1959 r,

_Pmedmﬁutem wynalazku jest maszyma prze-
znaczona do szycia Sciegiem stebnowym: pro-
stym, zygzakowym i zygzakowym automatycz-
nie sterowanym, przy czym sterowaniu podlega
zaréwno szerokosé i polozenie $ciegu, jak i prze-
suw tkaniny, Maszyna umozliwia ‘uzyskanie
szwéw zwyklych i ozdobnych, a ponadto wyko-
rzystanie jej do calego szeregu prac specjal-
nych jak: obrebianie dziurek, przyszywanie gu-
zikéw, ryglowanie litp- Operacje te odbywajg
si¢ za pomocy stopek specjalnych.

Znane dotychczas maszyny do szycia szwem
zygzakowym sg wyposazone w mechanizm zyg-
zaka, zoapatrzony w krzywke wprawiajgca w
ruch wahadlowy dzwignie widelkowa, przy
czym regulacje szerokosci i poloZenia zygzaka
uzyskuje sie za pomocg zwigzanego z tg dzwi-
gnig kamienia, przesuwanego wzdluz osadzonej
obrotowo i przesuwnie prowadnicy.

*) Wlasciciel patentu odSwiadczyl, ze wspél-
twércami wynalazku sg mgr inz Boguslaw

Uklad ten posiada te zasadnicza wade, Ze
przy ustawieniu prowadnicy, prostopadlym do
osi dZwigni widelkowej, ktére powinno odpo-
wiadaé potozeniu zerowemu szerokosci zygzaka,
nastepujg jednak niewielkie przesuniecia dzwig-
ni w kierunku osi spowodowane tym, Ze pro-
wadnica stanowi cieciwe a mie uk okregu, kt6-
rego $rodkiem jest o§ obrotu diwigni. Wsku-
tek tego lgielnica znanych maszyn zygzakowych
posiada przy zerowym polozeniu szerokosci zyg-
zaka mniewielkie drgamia (przesunigcia),

Wady tej nie posiada maszyna do szycia we-
dbug wynalazku dzieki temu, ze mechanizm zyg-
zaka jest w niej zaopatrzony w wukdad zwig-
zanych ze soba przegubowo dzwigni, stuzgcych
do sterowania muchu osiowego dzwigni widel-
kowej, przy czym 'wzajemne rozmiesaczenie

. punktéw przegubowych jest tak dobrame, ze W

pofozeniu zerowym szerokosci zygzaka, punkt
przegubowy pokrywa sie z osig obrotu dzwigni
widelkowej, wskutek czego nie uzyskuje ona w-

tym polozeniu zadnych przesunig¢ poosiowych,



elhminujsc drganth (przesuniecis) igielnicy, prey
aymmecha.nmntenslﬂadasie ze znacznie
prostszych i tatwiejszych w wykonaniu méd
w poréwnaniu do znanych mechanizméw. -

Maszyna do szycia wediug wymnalazku posia-
da réwniez mechanizm do automatycznego ste-
rowania zespotu zygzaka, ktéry rézni sie od
‘tym, ze calkowite sterowanie, umozliwiajgoe
otrzymanie kilkudziesieciu réinych fciegbw u-
gyskuje si¢ za pomocy jednej tamczy nastaw-
czej, Zwigzanej z ukladem krzywek, co stanowi
znaczne uprosaczenie obstugi maszyny.

Mozliwosé takiego sterowania uzyskano W
maszynie wedlug wynalazku za pPomoca Spr2g-
glel zebatkowo-zapadkowych, samoczynnie wy-
laczajacych sterowanie reczne przy 'wilgczaniu
sterowania automatycznego oraz krzywki peze-
strzennej i dwoch krzywek plaskich, stuzacych
do przesuwania zderzaka wzdbuz zespolu krzy-
wek sterujgcych. i

Mechanizm przesuwu materialu maszyny we-
diug wynalazku takze istotmie rézmi sie¢ W po-
réwnaniu do znanych maszyn, prowadzac do
znacznego uproszczenia konstrukeji, a miano-
wicie mechanizm automatycznego sterowania
przesuwu materialu jest wlgczany za pomocq
gatki mastawczej diugoéci $ciegu, a sterowany
za pomocy krzywki wchodzacej w skiad ze-
-qpom krzywek sterujacych mechanizm zygzaka,
matomiast do mapedu pionowego transportera
uzebionego ‘wykorzystano walek posredniczscy,
przenoszacy ruch z watu gléwnego na wal ma-
pedu chwytacza. .

‘Wynalazek jest lwyjaémony na rysunku, na
ktorym fig. 1 przedstawia schemat kinematycz-
ny maszyny wedlug wynalaaku, fig. 2,-3 1.4 —
schemat " uktadu dZwigni przegubowych, stuza-
cych do sterowania zygzaka w polozeniu mnakiué
symetrycznych (fig. 2) prawych (fig. 3) i le-
wych (fig:- 4), fig. 5 — uklad nastawczy i-sprze-
glowy automatycznego sterowania zygzaka w
rzucie poziomym, fig. 6 — ten--sam mechanizm
w-widoku perspektywicznym, fig. 7 — przykla-
dowe nozwijzanie konstrukcyjne tarczy nastaw-
czej tegoz mechanizmu, a fig:. 8 —mechanizm
wlaczajacy automatyme sterowanie przesuwu
materiatu,

Maszyna do szycia wedmug wynalazku skla-
da &ie z nastepujacych Zespolow: mechanizmu
zygzaka, mechanizmu automatycznego sterowa-
nia zygzaka, mechanizmu przesuwu materiatu

6raz zé znanych zespoléw: napedu igielnicy
i przyciggacza nici, chwytacza, naprezacza i ma-
wijacza mici.

Mechanizm zygzaka, ktérego schemat  jest
uwidoczniony na fig. 2, 3, 4 sklada sie ze zna-

" nej krzywhki 11 i dzwtigni widelkowej 12 oraz z

ukiadu diwigni przegubowych, a mianowicie
dzwigni katowej 15, 17, polaczonej z nig prze-
gubowo dZwigni katowej 16, 58, ktéra jest osa-
dzona na osi zwigzamej z korpusem maszyny
oraz drazka 14, lgczacego przegubowo komiec
ramienia 15 dZwigni kgtowej 15, 17 z dZwignig
widelkowg 12. Uklad ten jest pomadto zaopa~
trzony w dwie skale: skale cyfrowg 1—6, stuig-
c3 do nastuwiania za pomocy diwigni 17 sze-
rokoéci zygzaka oraz skale literowg (PSL) do
nastawiania za pomocg dawtgni 58, polozenia
zygzaka w stosunku do osi Sciegu. -
Mechanizm automatycznego sterowania zyg-
zaka uwidoczniony na fig. 5, 6 i 7 jest zaopa-
trzony 'w tarcze mastawczy 75, zaopatrzong ra
obwodzie w naciecia, z ktérymi wspélpracuje
zapadka wustalajgca §4 oraz 'w polgczony nieru-
chomo z tg tanczg 75 uklad zZiozony z dwéch
krzywek plaskich 73 i 74 i krzywki przestrzen-
nej 49. Krzywki plaskie 73 i 74 posiadajg. na
obwodzie po dwa wycietia o kacie $rodkowym
réwnym 120°, przy czym s3 one ‘Wzajemnie
ustawione w ten sposéb, Zze w obrebie kata y
(fig. 5) wyciecia te pokrywaja sie; @ w obrebie
katéw o .i f znajduje sie fylko jedno z wycieé,
natomiast kizywka przesttzenna 49 posiada ma
obwodzie trzy jedmakowe krzywizny s$rubowe
(fig. 6), pokrywajgce si¢ z wycieciami obydwu
krzywek plaskich 73 i 74. Krzywki plaskie 73
i 74 wspélpracuja za podrednictwem dZwigni
zderzakowych 76 i 77, zaopatrzonych w wo-
dziki z uzgbionymi cieglami 51 i 57. Ciegla te
s3 zaopatrzone w. wyciecia wspdlpracujgce z za-
czepami ramiom 47 i 48 dZwigni ka,rbUWeJ 47 i
48, w sprezyny 80 i 82, shuzgce do nadamia im
ruchu powrotnego oraz w zgbatki wsp6lpracu-
jace z zapadkami 78 i 81, ktérych ruch jest
ograniczony za pomoca zderzakéw 79 i 83. Me-
chanizm automatycznego sterowania =zygzaka
posiada ponadto zespét kilku krzywek plaskich
43, z ktorych kazda jest zaopatrzona W zapad-
ke 45, przy czym do wybtierania Zadamnej krzyw-
ki ‘stuzy zderzak 44, osadzony m@qpie 94,
gwigzanym z dzwignia katows 47, 48 i przesu-
wany wzdiuz tego czopa za pomocs ranmema
dzwigni 50, wspélpracujacej z lkizywia ‘prze-
sttzenng 99. Zespdt krzywek sterujgcych 43
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‘mechamizmu posiada znany uklad napedowy
ziozomy z krzywki 35, osadzonej na wale glow-
nym 2 maszyny, z rolki 36 dociskamej do niej
za pomocy sprezyny 38 oraz z diwigni dwu-
ramiennej 37, polaczonej przegubowo z dawig-
nig 39 i wspétpracujacej z ramieniem 41 sprzg-
gla waleczkowego 42 mnalezgcego do zespolu
krzywek sterujgcych 43-

Mechanizm przesuwu materiatu (fig. 1 i 8)
posiada znany -ukiad zlozony z krzywki 31
wspolpracujgcej z dzwignig widetkows 32, po-
taczong za pomocs kamienia 60 z jarzmem 59
i za poérednictwem korby 33 z walkiem 34 oraz
z ukladu dzwigni i ciegiet 93, 70, 69, 68 i 67
taczac jarzmo 59 z krzywlka 43a zespolu krzy-
welc 43. Jarzino 59 jest pomadio polaczone za
pomocy dzwigni 64 ze znang krzywka slimako-
wa 62, sluzaca do nastawiania diugosci sSciegu
za pomocy polgczonej z mim gatki oraz z
przyciskiem 66, stuzagcym do zmiany kierunku
szycia.

Mechanizm przesuwu materialu posiada po-
nadto zespé! napedowy ztobony z walka 28 na-
pedzanego za pomocg przekladni pasowej 24,
z walu gléwnego 2 maszyny i zaopatrzonego W
krzywke 30, poruszajgcg dzwignie 29 framspor-
tera uzebionego oraz zespél stuzacy do wlgcza-
nia autxmatycznego sterowania przesuwu ma-
‘teriabu (fig. 8), ztozony z krzywki 87, osadzonej
na watku krzywki $limakowej 62 i polaczonej
2a posrednictwem lgcznika 89 z kolkiem 86
oraz z zapadka 90, ktéra po cpuszczeniu lgcz
nika 89 pracuje z dZwignia dwuramienny 93,
lgczac za pomocy ukladu dzwigni i ciegiel 70,
69, 68 i 67 jarzmo 59 z krzywka 43a-

Znany zespél igielnicy i przyciagacza (fig. 1)
sktada sle z igielnicy 1, walu giéwnego 2 z osa-
dzona na nim przeciwwaga 3, z wodzika i,
kcrbowodu 5, przyciagacza nici 6, dzwigni 7
oraz ciegna 19, a znany mechanizm mnapedu
chwytaczy — z walka 22 z osadzonym na nim
chwytaczem 23 oraz przekiadni zebatej 25, po-
1aczomej za pomocs rowka 26, sprzegla 27, cle-
gla 21 i ramenia 20 z 'walikiem 18.

Dzialanie maszyny do szycia wedlug wyna-
lazku opisano ponizej.

Ruch obrotowy walu gtéwnego 2 jest prze-
noszony za posrednictwem wykorbienia prze-
ciwwagi 3 oraz wodzika 4 i korbowodu 5 ma
igielndce 1, madajge jej Tuch pesuwisto-zwrotny-
Natomiast niezbedny dla uzyskania sciegu zyg-

zakowego - skokowy muech hgielnicy 1, o kierun-
ku prostcpadlym do kierunku przesuwu tlcani-
ny, jest jej madawany w mmstepujgcy sposéb.
Kolo zebate 9 przekiadni Subowej osadzome
na wale glownym 2 napedza za posrednictwem
kota 10 krzywke 11 wprawiajgcy dzwignie wi-
;detkowsg 12 w ruch wahadlowy woké6l ramie-

mia 13 (fig. 1). Jezeli ramie 17 diwigni katowe]

17, 15 (fig. 2, 3, 4) znajduje sie w polozeniu ze-
rowym, w ktorym o obrotu 55 ciegla 14 pokry-
wa sie z osig obrotu 13 diwigni widelkowej 12
to ruch wahadlowy dzwigni widelkowej 12
nie posiada zadnej skladowe]j w kierunku po-
csiowym. Jezeli jednak ramie 17 przestawione
zecstanie w inne polozenie (na przyklad w polor
zehie 3 przedstawiome ma fig. 2, 3 i 4), to oS
cbrotu 55 ciegla 14 zostamlie przesunieta w stor
sunku do osi obrotu 13 diwigni widelkowej 12,
w wyniku czego przegub laczacy to cigglo .14 z
dzwigniag widelkowg 12 bedzie zakreflal w jej
ruchu wahadtowym duk -3 (fig. 2) wokdd osi 55,
powodujac w rezultacie przesunigecia poosiowe
dzwigni 12. W polozeniu 6 ramienia 17 dZwigni
17, 15, w ktérym o§ 55 Igcznika 14 pokryje sie
z osig diwigni katowej 58, 16 — przesuniecia
osiowe diwigni widelkiowej 12 uzyskujg war-
posé maksymalng. .

Przesuniecia osiowe dawigni 12 przenoszone
sa ma ramig 13 powodujac jego wahania wo-
kot walka 18, a mastepnie za podrednictwem
ciggla 19 na igielnice 1, nadajgc jej okreSlone
wychylenia w kierunku prostopadtym d:o kie-
munku przesuwu tkaniny.

Polozenie zygzaka w stosunku do osi Sciegu
moima regulowaé przez zmiane -polozenia  osi
56 (laczacej dZwignie katowa 17, 15 z déwignia
katows 16, 58) w stosunku do linii lgczacej of
krzywki 11, z osig 13 diwigni ‘widetkowej 12.
Mianowicie jezeli o§ 56 lezy ‘na tej linii, to
polozenie zygzaka jest symetryczne w stosun-
ku do osi Sclegu (fig. 2). Jezell zas jest przesu-
nigta w. stosunku do linid lgczgcej of krzywki 11
z osig 13 w kierunku do gory (fig. 3), co uzy-
skuje sie przez nastawientie mamienia 58 dzwig-
ni- 58, 16 w polezenie P, to zygzak zostaje prze-
suniety na prawo w stosunku-do osi Sciegu. Je-
zeli matomiast o§ 56 jest przesunieta 'w dél od
tej limii laczgcej, co uzyskuje sie przez nasta-
wienie ramienia diwigni 58 'w polozenie L
(fig. 4), to zygzak zostaje przesunigty w lewo
W stesunku do osi Sciegu.

Ruch wahadlowy ramienia 13 jest ravmnez

S



nmenoamny proez ‘walek 18 ma raiie 20, nada-
ch za poémedmctwem polaczonego z nim spre-
zyécde qula 21 ruch posuwisto-zwrotny wakso-
wi 22 wraz z osadzonym ma mnim chwytaczem
'23. Umocdliwia to zachowanie niezbednego dla
‘wigzania $ciegu stalego polozenia chwytacza
- 23 wzgledemh osi igielnicy 1. Ruch obrotowy
drwytam 23 przenoszony z walu giéwnego 2
" rhaszyny za porednictwem: przekladni pasowej
24 i przekladni zebstbej 25 o lgcznym przeloze-
" niu 2:1 oraz — przesuwnego sprzegla 27, powo-
" ‘duje, e ma jeden scieg wpa.dada dwa obroty
- chwytacza 23.

o Rudawanmzsmmdmegozwamgww-
" nego za pomocy przekladni pasowej 24, jest
_ przy tym przenoszony za pomocs osadzonej ma
nim krzywki 30 na diwignie 29 transportera
uze'bimego. Ruch pionowy transportera uzebio~
nego, skoordynowany odpowiednio z ruchem
igielnicy jest mu madawany za pomocg krzyw-
" ki 30, osadzonej ma walku 28, napedzanym z
" walu gléwmego 2 za pomocs przekiadni paso-
ng’ 24, a jego posuwisto-zwrotny ruch poziomy
w kierunku podawania tkaniny jest przenoszo-
ny z watu giéwnego 2 za pomocy krzywki 31,
" ktéra wychylajgc dZwignie wideltkowg 32 ma-
daje ruch wahadlowy korbie 33 wosadzonej na
wallu 34 i przenosi go za posrednictwem tego
wa.lika na diwignie 29 transportera.

vauwc& nici 6 jest mpedmmy z wabu
gléwnego 2 za poéred:nwtwem wykorbienia
prmwwagl 3i dzwwn:l 7.

Dziahnie mechanizmu automatymego stero-
wania z'ygzaka, vumodlwwrlau:;oe Samoczynng
zmiané szerokofel 1 podozenia Sciegu zygzako-
‘wego wedhug okneslmego wzorca jest maste-
pujace Stozkowa krzywka 35, osadzona na wale
glﬂwnym 2, powoduje przy kazdym obrocie te-
go walu odchylanie rolki 36 oraz 2zwigzamej

'z mig dwuramiennej dfwigni 37. Wielkoé¢ tego
wyd:ylema i zwiazana z mim dlugoéé wyszy-
wanego wzoru jest regulowana za pomocy dZwig-
ni 39. Przesuniecie diwigni 39 w lewo powo-
duje mianowicie¢ odpowiednie przesuniecie rol-
h36wzd!u2knzywldstodwwe: 35, a tym sa-
mym zwiekszenie szybkosci ebrotowej zespotu
krzywek 43 i odpowiednie skrécenie dlugoséci
" wWyszywanego wzoru, Wyohylaaace sie widelico-
" 'we ramie d#wigni 37 porusza za po$rednictwem
“diwigni 41 iednokicrunkowe sprzeglo Wwalecz-
kowe 42 i obraca osadzony na jego osi zespol
krzywek 43. Z wybrang krzywka tego zespotu
wspélpracuje zderzak 44 polgczony za podred-

nictwem czopa 94. z .dfwignig . katowg, - 47, .48-
Wybleranie zadanej krzywki. 42 . uzyskuje .sie
przy tym przez pokrecanie. tarczy 75, zwigzar
nej z krzywksa przestrzenng 49. (fig: 6), ktbra
za pomocy diwigni 50 przesuwa zderzak 44
wadbuz ezopa 94 madajac mu polozenie wspél-
pracy z zapadka 45 zgdanej krzywki.43. Ruch
zderzaka 44 nadawany mwu. przez zapadke 45,
slizgajacy sie po powierzchni moboczej wybra-
nej krzywki 43 jest nastepnie przenoszony na
zwigzang z mnim diawignie 47, 48, przy czym
ramie 47 tej dZwigni porusza za posrednictwem
ciegla 51, dzwigni dwuramiennej- 52, ciegla. 53
i ramienia 54 dzwignie katows 15, 17 ‘powo-
dujac w sposéb opisany w dzialaniu mechaniz-
mu zygzaka, zmiany szerckosci zygzaka odpo-
wiednie do ksztattu wybranej krzywki 43. R6w-
noczednie rami¢ 48 diwigni 47, 48 porusza za
posrednictwem ciegla 57 ramie 58 dzwigni 58,
16 powodujac 'w spos6b opisany w dzialaniu
mechanizmu zygzaka, automatyczng zmiane je-
go polozenia w stosunku do osi Sciegu.
Mechantizm automatycznego sSterowania ..zyg-
zaka wedbug wynalazku umozliwia przy . tym

" oddzielne - sterowanie szerokosci- lub poloZenia

zygzaka, albo méwnoczesne sterowanie szerokes-
ci i podazenia, W celu wigczenia automatyczne-
go sterowania szerokosci zygzaka mnalezy obué-
ci¢ tarcze 75 z poloZzenia zerowege w polozenie,
w ktorym wodziki 76 i 77 znajdq si@ w ob-
rebie kata p krzywek plaskich 73 i .74 (fig -5).
Zderzak dzwigni wodzikowej 77  odsumietej
przez krzywk< plaska 73 w skrajne lewe polo-
zenie, powoduje woéwiczas odsunigcie uzebione-
go ciegla 57 i wyzebienie go z zaczepu ramie-
nia dzwigni 47, 48. Réwnoczesnie zderzak dzwig-
ni 76, ktérej wodzik znajduje sie¢ w zaglebie-

- niu krzywki ¢4, jest odchylony w skrajne dolne

polozenie, wskutek czego uzgbione cieglo 51
zazebia sie z zaczepem ramienia 47 dzwigni. 47,

- 48, przenoszac sterowane krzywkg 43 ruchy

tej diwignli przez diwignie dwuramienng 52,
Scieglo 53 i ramie¢ 54 — ma diwignie katowy 15,
17 i powodujac w opisany wyzej sposéb zmia-
ny szerokoSci zygzaka. - )

W celu wlaczenia sterowania poloZenia zyg-
zaka nalezy obrécié tarcze 75 z polozenia ze-
rowego, 'w polozenie, w ktérym wodziki dZzwigni
76 i 77 znajda sie w obrebie kata o krzywek
plaskich 73 i 74, Wodzik dzwigni 77, znajduja-
cy sie we wglebiendiu krzywki 73 powoduje
woéwczas odsuniecie zderzaka do wuzebionego
ciggla 57 i zazebienie si¢ go z zaczepem ramniie-



nia 48 déwigni 47, 48. Réwnoczcénie zderzak
diwtigni wodzikowe] 76 odsunietej przez krzyw-
ke 74 w skrajne goérne polozenie, powoduje
odsuniecie ciegla 51 i wyzebienie go z zacze-
pu mamienia 47 dZwigni 47, 48. Dzieki temu ste-
rowany krzywka 43 ruch tej dZwigni przeno-
szony jest za posrednictwem ramienia 48 i uze-
bionego ciegla 57, ma ramie 58 dzwigni kato-
wej 58, 16, powodujac W opisany wyzej sposéb
zmiany poloZzenia zygzaka.,

W celu réwnoczesnego wilgczenia sterowania
szerokodéci i polozenia zygzaka, nalezy tarcze 75
obrécié z pologenia zerowego w poloZenie, w
ktérym wodziki 76 i 77 znajda. sie¢ w obrebie
kata y krzywek plaskich 73 i 74 Wéwezas
obydwa ciegla 51 i 57 znajdujg sie w stanie za-
zebionym z zaczepami dizwigni 47, 48 i powo-
dujg przenoszenie - ruchu sterowanego przez
krzywke 43 -ra obydwie dZwignie 17 i 58, a tym
samym odpowiednie zmiany zaréwno szeroko§-
ci jak i pologenia zygzaka.

W polozeniach wylaumnych ciegiel 51 i 57
zazebiaja sie one z zapadkami 81 i 78, \dzieki
czemu polozenia ich s3 ustalone i umozliwiajg
reczne nastawilanie szerokosci oraz mpolozenia
zygzaka za pomqeg dZzwigni 17 i 58.

Obrét tarczy 75 w obrebie kazdego z katéw
"a, p iy powoduje néwnoczesny obrét krzywki
przestrzennej 49 i nastawienie zderzaka 44 za
poérednictwem wspétpracujacej z krzywka 49
dzwigni 50 na Zadang krzywke 43. W celu wy-
laczenia mechanizmu automatycznego sterowa-
nia zygzaka nalezy ustawi¢ w poloZenie zerowe
dzwignie 39, albo tez tarczg 75 (w jedno z
trzech polozefi zerowych).

Dzialanie mechanizmu do megulacji dlugosci
Sciegu i kierunku szycia (fig. 8) jest mastepuja-
ce. Polozenie zerowe mechamizmu, odpowiada-
jace zerowej diugosSci Sciegu istnieje w tym
przypadku, zdy kierunek prowadnic jarzma 59
jest prostopadly do Srodkowego polozenia osi
dzwigni widelkowej 32, Odchylenia kieTunku
prowadnic od tego polozenia powodujq powsta-
wanie skladowych ruchéw osiowych dzwigni
widelkowej 32, ktére sa przenoszone za po-
g¢rednictwem korby 33, walka 34 i korby 95 na
dzwignie 29 transportera uzcbionego, powodu-
jac odpowiednie przesuniecia tkaniny. Wielkoéé
i kierunek tych przesunieé, czyli dlugo$é Sciegu
oraz kierunek szycia jest przy tym sterowamg
wielkoScia i kierunkiem odchylei prowadnic
jarzma 59,

Dlugoéé Sciegu mastawia sie za pomoca gal-

ki 85 (fig. 8), obracajacej kxzywke Slimakows
62, kt6ra przesuwa docisliane do jej powierz-
chni roboczej ramie 64, jaram 59, pdwodujqc
odpowiednia zmiane kieminku pmowa(hmc ja-
rzma 59 wst:os‘micudnosidtwignlwndemowej
32 oraz zwigzang z tym zrhiang dlugodci sciegu.

Wsteczny kierunek szyu# otrzymuje sie przez
naci$niecie przycisku 66 (fig. 8), co powoduje
obrét jarzma 59 wokd&t osi'65 i doci$niecie jego
ramienia 64 do przeciwleglej powierzchni robo-
czej krzywki 62, a tym samym symetryczng
zmiane poloZenia jego prowadnic w stosunku
od osi dZwigni widetkowej 32 i zwiazang z tym
zmiane kierunku przesuwania materialu przez
transporter uzebiony 29.

Sterowanie polozenia prowadnic jarzma 359, .
a tym samym dlugoéci i kierunku Sciegu moze
odbywaé sie¢ réwniez samoczymnie 'w nastepujg-
cy sposéb. Po wlgczeniu za pomoca diwigni 39
zespolu krzywek 43 jedna z krzywek 43a tego
zespolu powoduje za posrednictwem ramienia
§7 ciegla 68, diwigni kgtowej 69 i lgcznika 70
ciagly ruch wahadlowy diwignl 93, osadzonej
na osi obrotu jarzma 59. W celu przekazania
tegc ruchu na mechanizm przesuwu tkaniny na-
stawia sie galke 85, csadzong na wspélnej osl
z krzywika 87 oraz z krzywka 62 w poloZenie
A (fig. 8) Kolek 8% zwigzany z lqcznikiem
50 natrafia wtedy na wyciecie w krzywce 87
i powoduje przesunigcie si¢ tego lgeznika (pod
dzislaniem spre¢zymny 3§) do dolu, oraz zaczepie-
nie wyciicia zapadki 90 o koncowke ramienia
dawigni 93. Ruch dzwigni 93 jest woéwczas
przenoszony za poérednictwem zapadki 90, ra-
mion 91 i lacznika 92 na jarzmo 59 nadajac mu
ruch wahadlowy. Wywolane tym ruchem okre-
sowe zmiany kierunku prowadnic jarzma po-

‘woduja‘ odpowiednie zmiany k'erunku poda-

wania - materialu.

Maszyna do szycia wedlug wynalazku umo-
2liwia réwniez zwykle szycie bez automatycz
nego sterowania. W tym celu dzwignie 39 na-
lezy ustawié w polozenie zerowe (fig. 1), wsku-
ich czego lewe mami¢ d7wigni 37 odsuwa sie
wéwezas od krzywki 35, wylgcezajac zespél
krzywck 43, a prawe ramie tej dzwigni opiera
sie o zderzak 71.

Maszyna do szycia wediug wymalazku moze
znalezé zastosowanie zwlaszcza w uzytku do-
mowym, umozliwiajac wykonywanie réinorod-
nych prac jak szycie zwykle, okretkowe i oz-
dobne, obrebianie, haftowanie, przyszywanie
guzikéw, wyszywanie 'waoréw itp.
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Zastrzeéyenia patemntowe

1. Maszyna :do . szycia: zagpatrzona w mecha-
mizm zygzaka z krzywksg wprawiajacg W
ruch wahadlowy dzwignie widelkows, zma-
~qienna tym, Ze mechanizm ten posiada uklad
diwign przegubowych, zlozony 2z dzwigni
katowej (15, 17), ktérej ramie (I15) jest pola-
.czone przegubowo za pomocy drgzka (14) z
diwignia widelkows (12) oraz z dzwigni ka-
towej (16, 58), osadzonej na osi w korpusie
maszyny i polaczonej przegubowo z diwignig
(15, 17), kiéry to uklad stuzy do regulacji
szerokosci zygzaka przez zmiang polozenia
osi obrotu (55) ciegla (14) w stosunku do osi
obrotu (13) dzwigni widetkowej (12) oraz do
regulacji poloZenia zygzaka (przez =zmiang
polozenia osi (55) laczace] obydwie dZwignie
katowe (17, 15 i 16, 58) w stosunku do linii
laczacej of krzywiki (11) z osig (13) dzwigni
widelkowej (12)-

. Maszyna do szycia wedlug zastrz- 1, zna-
mienna tym, e mechanizin do automatycz-
nego, niezaleimego sterowania szerokosci i
polozenia zygzaka sklada sie z dwéch krzy-
wek plaskich (73: 74), zaopatrzonych na ob-
wodzie W wycigcia, 'wzajemnie usytuowane
w ten spostb, Ze w obrebie kata y ‘wyciecia
te pokrywaja sie, a w obrebie katow q
i B znajduje si¢ tylko jedno z wycieé, z
krzywki przestrzennej - (49) posiadajacej na
obwodzie tray krzywizny pokrywajace si¢
z Wwycieciami obydwu krzywek plaskich, z
dwigni (76 i 77), zaopatrzonych 2z jednej
streny w 'wodziki $lizgajace si¢ po po-
wierzchniach ‘roboczych krzywek plaskich
(73 i 74), a z drugiej w zderzaki, ktére prze-

‘suwajq uzebione ciegla (51 i 57), zacpatrzone _

W zaczepy, wspolpracujgce z ramionami (47

i 48), diwigni katowej (47 i 48) polgczone] -

w znany sposéb z zespolem krzywek plas-
kich (43), oraz z dzwigni (50) wspél.pmcu-
jacej z jednej strony z krzywka przestrzen-

“na (49), a z drugiej ze zderzakiem (#4), shu-

zycym do wybierania zadamej krzywki (43)
Z zespobu.

3. Maszyna wedlug zastrz. 1 i 2, zmamienna

tym, Zze posiada tancze nastawczg (75) za-
Kklinowang na wspdlnej osi z krzywkami
plaskimi (73 i 74) oraz z krzywka przestrzen-
ng (49), ktéra sluzy do niezaleznego, auto-
matycznego sterowamnia szerokoéci i polode-
nia zygzaka oraz réwnoczesnego stercwania
jego szerokosci i potozenia.

4. Maszyna wedtug zastrz. 1, zaopatrzona W

mechanizm przesuwu materialu ze znang
krzywks wspélpracujacy z déwigniag widel-
kowa polgczong za pomocy kamienia (60)
z jarzmem (59), znamienna tym, Ze mecha-
sterowania przesuwu matenialu, zlozony z
krzywki (87), polaczonej za .posredmictwem
kotka (86) i lacznika (89) = =zapadks (90),
ktéra po wlaczeniu zespolu wspélpracuje z
déwu@ma dwuramienng (93), laczacq za po
mocg uktadu dzwigni i ciggiet (70, 69, 68 i 67)
jarzmo (59) z-krzywka (43a), przy czym ste-
rowame przez t¢ krzywke mmiany polozenia
browadnic jarzma (59) powoduja odpowied-
nie zmiany diugosci Sciegu § kierunku szycia.

5. Maszyna wedlug zestrz 1—4, znamienna tym,

Zze jej mechanizm przesuwu matenialu po-
sinda pesp6l napedowy, whodony z watka (25),
| napedzanego za pomocy przekladni pasowej
(24), 2 walu gléwnego (2) maszyny i z osa-
dzonej mna nim krzywki (30), poruszajgcej
dZwignig (29) transportera uzgbionego w kie-
runku pionowym. .
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