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OZET

KAPAK GRUBUNUN KANCA PLAKASINA AIT BIR BIRLESTIRME VE AYIRMA
MEKANIZMASINA SAHIP YUVARLAK ORME MAKINESI

Orme giysi veya dokuma igin bir yuvarlak drme (1) makinesi olup, bir rulman yapELbir i§ne
silindiri (C), birden fazla igne ve bir kapak grubunu icermektedir. Kapak grubu, bir destek
halkas[14), bir kanca plakas[{5) ve bir iplik besleme ve kesme aleti icermektedir. Orme
makinesi, sunlarCieren dénme aktarmh araclarl10) icermektedir: bir tahrik makaras{11),
bir kanca plakasCkaft(112), bir flans (13) ve makarayClve flansCbirbirine slkIstird @ bir
birlestirilmis konfigiirasyon ve flans(ol kisklamalardan serbest oldugu bir ayrthislkonfigirasyon
arasiida callsan bir birlestirme mekanizmas[{20). Birlestirme mekanizmas[Jflang tarafibdan
varsay@n herhangi bir agEhl konumda birlestirilmis konfiglrasyondan ayrihElkonfiglirasyona
gecise ve Onceden belirlenmis saylda aglhl birlestirme ve aylfina konumunda (40)
konumlanditlan birlestirme aleti ile ayrlthis! konfiglirasyondan birlestirilmis konfiglirasyona
gecise olanak saglayan bir birlestirme aleti (21) ve callstrina araglar{30) icermektedir.
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1. Orme giysi veya dokuma icin bir yuvarlak &rme makinesi (1) olup, asagdakileri
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-bir rulman yap[s[{2);

-rulman yaplslnda déndirtlebilir sekilde monte edilen ve igneli rulman silindirinin bir
donme ekseni (X) etrafbda silindirin (7) donme aracglarasaslyla secici bir sekilde
donddrilebilir olan en az bir i¢neli rulman aleti veya igne silindiri (C);

-bir 6rilmis kumagml retiimesi icin igne silindiri taraflidan desteklenen ve igne
silindirinin bir dénme eksenine (X) paralel olarak hareketli olan birden fazla igne;
-igne silindirinin yukar(slnda diizenlenen ve agagldekileri iceren bir kapak grubu (3):
-rulman yap[slnb sadlam bir sekilde skIstkldn ve igne silindirine es eksenel olan bir
destek halkas((4);

-birden fazla kancay[laslyhn bir kanca destek aleti veya kanca plakas[{5), kanca
plakas[Jigne silindirinin dénme ekseni (X) ile cakisan bir ilgili dénme ekseni etrafinda
donecek sekilde destek plakasha (4) déndirilebilir olarak monte edilmektedir;
-destek plakasilnl (4) disariSlnh monte edilen ve kanca plakasCile birlikte dénecek
sekilde kanca plakasia (5) saglam bir sekilde skIsticIan bir iplik tagitia ve kesme aleti
veya kesici (6); 6rme makinesi, ayrlch, rulman yaplslnda muhafaza edilen ve igne
silindiri (C) ve kapak grubu (3) arasloda iglevsel olarak yerlestirilen, kanca plakasnlnl
(5) belirlenmis bir donmesi, igne silindirinin aynColan bir ddnmesine kargllk gelecek
sekilde, silindirin dénme araclarCharafinklan, kanca plakasUlile senkronize olarak
dretilen bir dénmenin aktarlhasUgin yapIBndllan dénme aktarim araclarl{10)

icermektedir,

donme aktar[mh araclar({10), asagldbkileri icermektedir:

-silindir ddnme araglaridan {7) bir déner hareketi alan ve bir birinci dénme ekseninin
(A) etrafdda igne silindirine (C) gore senkronize olarak dénen bir tahrik makaras[{11);
-kanca plakasloh (5) es eksenel olarak monte edilen ve bir dénmeyi kanca plakas(oa
aktarmaslikin yap[@nd[lan bir kanca plakas[3aft[{12);

-kanca plakashlnl saftbb (12) bir ddner hareketin aktarlthasCicin yaplandIl@n,
makara (11) ve kanca plaka saftChraslnb islevsel olarak yerlegtirilen ve makarada
konumlandiran bir flans (13), flans (13), birinci donme ekseninin (A) etrafida
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ddnebilmektedir;

drme makinesi, donme aktarlmh araglar[nlnl (10), makara (11) ve flans (13) araslh islevsel
olarak yerlestirilen, ve en azlndan, makarannl déner tahrikinin flansa ve flanstan kanca
plakasC3aftla bir senkronize aktarmnlbelirleyen, makarayYe flang[hirbirine skIstird G
bir birlestirilmis konfiglrasyon ve flanglil makaraya gore kisHardan serbest oldugu ve
makaranldoner hareketinin flanga aktar[had @ Bir ayrIth(slkonfigiirasyon arasinda segici
bir gsekilde callsmasligin yapldndltlan bir birlestirme mekanizmas[ {20) icermesi ile
karakterize edilmektedir,

burada birlestirme mekanizmas[120), skasila birlestiriimis konum ve ayrlh(s konum
araslbbda birlestirme mekanizmashlnl (20) gecisini belirlemek icin en azlbdan bir
birlestiriimis konum ve bir ayr(hlisl konum araslbda, makaran@ ve flans@l birinci dénme
eksenine (A) paralel veya enine olan veya bunu dik olarak kesen bir yonde makara (11) ve
flans (13) araslia hareket edebilir en az bir birlestirme aletini (21) icermektedir,

ve burada birlestirme mekanizmas[{20), birlestirme aletinde (21) islevsel bir sekilde aktif
olan ve flang {(13) veya makara (11) taraflodan varsayl@n herhangi bir aglshl konumda
birlestirilmis konfiglirasyondan ayrlIil konfiglirasyona birlestirme mekanizmas@inl (20)
gegcisinin mumkiin klMhAmasCikin, ve flansta (13) veya makarada (11) tanimlanan énceden
belirlenmis ve shldl3aylda aglsal birlestirme ve aylina kenumunda {40) konumland[clan
ozellikle birlestirme aleti (21) ile ayrIhls konfiglirasyondan birlestirilmis konfiglirasyona
birlestirme mekanizmashlnl gegisinin belirlenmesi icin yaplandrlan callstkia araglarbl]
(30) icermektedir.

Flans (13) veya makara (11) tizerinde, dértten daha az veya dort veya ikiden daha az veya
iki olan ok sayldh aglsal birlestirme ve aylfina konumunun (40) tanmland@Lflans veya
makara (zerinde bir ve yalnlzta bir aglshl birlestirme ve aylfina konumunun (4Q)
tanmland G dstem 1’e gore yuvarlak érme makinesi (1).

Birlestirme aletinin (21), makara (11) ve flans (13) arasbHda, birinci ddnme eksenine (A)
gore blylk dlgiide radyal olan, baska bir deyisle makara ve flang@l birinci ddnme eksenine
bliyilk Olgiide dik ve bunu kesen bir ydnde hareketli oldudu, veya birlestirme
mekanizmas[olnl (20), makara (11) lzerinde veya flans (13) Gzerinde konumlandclan bir
birlestirme aletini (21), ve aclshl birlestirme ve aylna konumunu (40} tanmlayan ve
slcaslyla flans (13) Uzerinde veya makara (11) lzerinde konumlandlldn en az bir
birlestirme/ay[rina yuvasl{25) icerdidi, birlestirme/ay(fina yuvashlnl(25), makara (11) ve
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flans (13) arasida ve sonug olarak igne silindiri (C) ve kanca plakas{5) aras(da tahrikin
bir senkronize aktarimniC3$adlayarak, birlestirilmis konumda oldugunda birlestirme aletini
(21) stabil bir sekilde muhafaza etmesi icin yap[and[rld G dstem 1 veya 2’ye gore yuvarlak

Grme makinesi (1).

Makaranml(11), igne silindirinin donme ekseni (X} ile caksan bir dénme ekseninin etrafida
dondigi, vefveya kanca plakas/lnl saftibnl (12), bir Gst ugtan (12a) bir alt uca (12b)
uzandi@ldkanca plakashinl (5), kanca plakaslnl saftinb {12) ait alt ucta (12b) monte
edildigi, veya flangnl (13), kanca plakas[3aftmnl Ust ucuna (12a) es eksenel olarak monte
edildidi, ve/veya birinci dénme ekseninin (A), igne silindirinin (C) ve kanca plakashhl {5)
donme ekseni (X} ile cakisti@l1onceki istemlerden herhangi birine gore yuvarlak érme

makinesi (1).

Kanca plakashinl {5), en azlndan, igne plakasihk yaknlastId@ bir alt konum ve alt
konuma goére igne silindirinden dikey olarak uzaklastId@ bir (st konum arasoda
konumlandrIhas[ikin, igne silindirinin dénme ekseni (X} boyunca igne silindirine (C) gore
tim kapak grubunun (3) dikey olarak 8telenmesi icin yaplandElan, kapak grubunun (3)
ylkseltme araglar@l[{50) iceren, ylkseltme araglarllnl (50), flang (13) Uzerinde ve/veya
kanca plakasnl (5) saft[{12) GOzerinde aktif bir calStIEI{51) icerdidi, ve/veya kanca
plakashlnl (5) bir gecisinin, alt konumdan ist konuma, kapak grubunun ylkseltme araglar]
(50) vaslasiya, birlestirme mekanizmashlnl (20) ayrlmis! konuma gecisini belirledidi,
boylelikle flangd (13) makaraya (11) gore shlflandEGL] kanca plakasblal (5)
durdurulmashblCbelirledigi ve makaraninl (11) dénmesini slrdirdiadil, dnceki istemlerden

herhangi birine gére yuvarlak érme makinesi (1).

Ust konumdan alt konuma kapak grubunun yiikseltme araclar[150) vasEasila kanca
plakasnlnl (5) bir gecisinin ve birlestirme aleti (21) tarafinidan, aglsal birlestirme ve aylrina
konumuna {40) ulasana kadar makara (11) ve flang (13) araslida tahrik aktarmCdImadan
bir ilgili ddnmenin, flans[{13) makaraya (11) gore shldandhrak ve kanca plakashldl (5)
igne silindirine (C) gore senkronize déniislini belirleyerek birlestirme mekanizmasnlnl (2¢)
birlegtiriimis konuma otomatik bir gegisini belirledigi, ve/veya birlestirme mekanizmasnlnl
(20) ayrlh(s] konumdan birlegtiriimis konuma gecisi skkasinba tahrik aktarm[blimadan
makara (11) ve flansg (13) arasbdaki ilgili doniisiin, yeniden senkronizasyon ag[snl]
tanmilayan bir aglsal boyuta sahip oldudu, yeniden senkronizasyon aglslnlnl tam olarak

360°den daha kiiclk oldugu, énceki isteme gére yuvarlak érme makinesi (1).
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7.

10.

Birlestirme aletinin {21), bir pim (23) Uzerinde déndlrulebilir sekilde monte edilen bir cark
(22) igerdigi, garknl (22), pimin (23) etrafloda dénmesi igin serbest oldugu ve makara ve
flang[l birinci ddnme eksenini (A) iceren bir diizlemde yonlendirildigi, pimin (23), carka dik
oldugu ve birinci donme eksenine (A) gdre carkyaknlastlfdcak veya uzaklastFacak
sekilde, birinci donme eksenine (A) gore radyal bir yénde oteleyebildidi, ve/veya pimin (23)
otelemesinin, en azldan carknl birinci ddnme eksenine (A) radyal olarak yaknlastcId (Glve
birlestirme aletinin birlestiriimis konuma getirildidi bir ilerletilmis konum ve gark@ (22)
birinci ddnme ekseninden radyal olarak uzaklagttld Glve birlestirme aletinin (21) ayrlh(g
konumda oldugdu bir geri cekilmis konum arasda ¢arknl (22) konumlanmasmlbelirledidi,
ve/veya callstirina aralarl (30), carkl (22) bir ilerletilmis konumda sirdiriimesi veya
carklnl (22) ilerletilmis konuma itilmesi icin bir radyal yénde birinci dénme eksenine (A)
bakan bir itki kuvvetinin buraya uygulanmasitin pim (23) lizerinde veya ¢ark (22) Uzerinde
aktif en az bir elastik aleti (31) icerdigi, en az bir elastik aletin, tercihen bir yay veya bir

sarmal yay (31) oldugu, dnceki istemlerden herhangi birine gore yuvarlak érme makinesi

(1).

Birlestirme aletinin (21), makara (11) lizerinde konumlandFldg e birlestirme/aylrina
yuvasinl (25) flans (13) lzerinde konumlandIdve/veya birlestirme aletinin (21),
flans[nl disarisInda konumlandEIdGl1baska bir deyisle birlestirme/aylina yuvasinl (25)
birinci ddnme ekseninden (A) ilgili radyal mesafesinden daha biyiik olan, birinci dénme
ekseninden (A} bir radyal mesafede konumlandFlid @I, Bnceki istemlerden herhangi birine

gdre yuvarlak érme makinesi (1).

Birlestirme aletinin (21), makaranl (11) dénmesinin etkisi ile agsal birlestirme ve aylrina
konumuna (40) ulastiginda birlestirme/aylfina yuvasiida (25) olacak ve bununla radyal
olarak hizalanacak sekilde konumlandfIdgl Ive/veya birlestirme/ayliina yuvashlnl (25),
kanca plakas[{5) yiikseltme araclar({50) taraflfidan alt konuma getirildiginde ve makara
(11) yeniden senkronizasyon ac¢Elnb esit bir donme gerceklestirdiginde, callstlona araclar(d
{30) aracfyla bunun igerisinde birlegtirme aletinin (21) otomatik girigini mimkiin k@@cak
sekilde yaplandrId@l1énceki istemlerden herhangi birine gore yuvarlak érme makinesi

(1).

Flansnl(13), bir Gst yiizeyi (14), bir alt yuzeyi (15) ve Ust yiizey ve alt ylize arasnta uzanan
ve bunlarCbadlayan dairesel sekilde bir yanal yiizeyi (16} sergiledidi, birlestirme/ay[rina
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11.

12,

yuvasil (25), yanal ylizeyden (16) baslayan ve darldan ac¢klolan bir radyal girinti (26)
oldugu, ve/veya birlestirme/ayliina yuvasbl{25) gergeklestiren girintinin (26), kanca
plakasinl (5) ust konuma vyilkseltiimesi, birlestirme aletinin (21) birlestirme/aylna
yuvasibdan (25) ¢KISIn[ e birlestirme mekanizmashinl (20) ayrithis] konfiglirasyona
gegisini belirleyecek sekilde flangmalt ylizeyine (15) ait bdlimiin en azidkdan bir bdlimiinde

acKoldugu, onceki istemlerden herhangi birine gore yuvarlak 6rme makinesi (1).

Ust yiizeyin (14) ve alt yiizeyin (15), ve yanal ylizeyin (16) iist ve alt yiizey araslda ve
flangll (13) tim aglsal gelisimi boyunca olan en aziftan bir eksenel bdliminin yatay
olarak yonlendirildigi, ve yanal ylizey (16) alt ylzeye (15) yaknlastkta flangfl birinci
donme eksenine kademeli olarak yaklasan bir dairesel itki kuvveti yuzeyinin (18)
gerceklestiriimesi igin (st ve alt ylizeye gére enine bir sekilde edimli oldugu, ve/veya
dairesel itki kuvveti ylzeyinin (18); -birlestirme aleti, agBhl birlestirme ve aylna
konumundan veya konumlarfidan hizalanmad@lnda - birlestirme aletinin, birlegtirme aleti
(21), ozellikle de cark, flanslnl (13) yanal ylizeyinin (16) dishrislnh dayanak olarak
konumlandltIdcak sekilde, birinci ddnme eksenine radyal olarak yaklastlan birlestirme
konumundan, en az bir elastik aleti (31) skIstchn serbest bleAkma konumuna radyal olarak
yerinin dedistiriimesi igin ylkseltme araglar[{50) tarafitdan kanca plakas[{5) alt konuma
getirildidinde birlestirme aleti (21) 6zellikle de cark (22) lzerinde bashk yapmas[gin
yapBndId Gl ve flansa gére makaranml (11) dénmesinin, makaradan flansa bir tahrik
aktarmCdlusmadan flangldl yanal ylizeyi (izerinde birlestirme aletinin (21), tercihen carknl
{22) bir kaymashiBelirledidi, ve boylelikle yeniden senkronizasyon ag/sninl makaras il bir
ardslkldénmesinden sonra birlestirme aletinin, birlestirme ve ayltina yuvasioh (25) ulasti@]
ve en az bir elastik alet (31) tarafiddan birinci ddnme eksenine (A} dodru uygulanan itki
kuvveti etkisi ile radyal olarak buraya eklendigi, Istem 7’ye bagdl@ldugunda, &nceki isteme

gore yuvarlak 6rme makinesi {1).

Flangl (13), 10 mm’den daha biylk veya 20 mm’'den daha blylk veya 40 mm’den daha
blylk veya 60 mm’den daha biyik olan, Ust ylizey (14) ve alt ylzey (15) arasbdaki
eksenel mesafe olarak hesaplanan bir yikseklie sahip oldugu, yiksekligin, birlestirme
mekanizmasolnl ayrli &l konfigiirasyona getirildidi ve igne silindirinin hareketinin kanca
plakasiia (5) aktarlhad@kanca plakas@inl (5) bir yiikseltme yiksekligini belirledidi,
ve/veya kapak grubunun (3) yiikseltme araglarmlnl (50), her birinde kanca plakas(oln) alt
konuma karsIklgelen ylikseklik ve iist konuma karslklgelen ylkseklik arasindaki bir ilgili
orta dikey yiikseklikte konumlandrId Gl bir veya daha fazla orta konumda kanca plakasninl
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13.

14.

15.

(5) konumlandthasOicin yapEndId&I] orta konumlar@ her birinde birlestirme
mekanizmasolnl birlestirilmis  konfiglirasyonda oldugu ve kanca plakasbol igne
silindirinden dikey olarak kishhen mesafeli oldudu, dnceki istemlerden herhangi birine gére

yuvarlak érme makinesi (1).

Carknl (22), silindirik bir uyumluluga sahip oldugu ve yass[dlan bir birinci (61) ve bir ikinci
yanal yiiz (62) ve yanal ylzlerin araslbb yerlestirilen ve bunlar[Baglayan bir dairesel yiizey
(63) icerdigi, ve/veya flanginl (13) yanal ylzeyinde (16) bir dikey girinti {26) olarak
gergeklestirilen birlestirme/ayltina yuvas@l (25), birlestirilmis konuma getirildiginde
birlegtirme aletini (21) muhafaza etmesi amaglanan, aralariita bir bosluk alanBbulundugdu
{73) bir birinci duvar (71) ve bir ikinci duvar (72) arasibda aglshl olarak uzand @l Jyuvan(ol
(25) bir taban yizeyi (74) ile flans@l icerisinde soenlandl@lIve/veya birinci duvarinl (71),
birinci donme eksenine (A) paralel olan ve hirinci dénme eksenine gore bliylk dlglide radyal
olarak ydnlendirilen bir diizlemde bulundudu, birinci duvar@, ¢ark yuvaya girdidinde ve
birlestirilmis konuma getirildiginde gark[dl (22) birinci yanal ytziiniin (61) bir bolimd ile
temasa girecek sekilde yapl@ndIId@lIénceki istemlerden herhangi birine gore yuvarlak

drme makinesi (1).

Birinci duvarlnl (71), cark birlestirilmis konumda oldugunda carktan, 6zellikle de carknl
birinci yanal yiziinden (61), makaran (11) dénmesi ile belirlenen bir itki kuvvetini almas
icin yapland [Eld GLitki kuvvetinin, yuvanml {25) birinci duvarib (71) aktarldi@¥e makara
{11) ile flangml (13) senkronize ve saglam bir donmesini belirledidi, ve/veya ikinci duvarnl
{72), birinci (71) ve ikinci duvar (72) arasloklaki mesafe, baska bir deyisle birinci duvar ve
ikinci duvar arasldaki bos alanl (73) genisligi, yuvanil (25) taban ylzeyinden (74),
birlestirme/aylrina yuvashlnl (25) disarCdogru aglkl oldugu flansil yanal yiizeyine (16)
dogru artacak sekilde birinci ddnme eksenine (A) paralel olan ve birinci duvar@l bulundugu
dizleme gére edimli olan bir diizlemde bulundugu, ve/veya ikinci duvarl (72), cark (22)
yuvaya (25) girdidinde ve birlestirilmis konuma getirildiginde carkinl (22) harici dairesel
ylzeyi (63) ile carkl ikinci yanal yizG (62) taraflodan olusturulan bir kdse bdlimi ile

temasa girmesi igin yap@ndId G onceki isteme gore yuvarlak drme makinesi (1).

Onceki istemlerden herhangi birine gére yuvarlak 6rme makinesi (1) olup, burada déniisin

aktarlmh araclar({10) asagdakileri icermektedir:

-igleme araclar(;]
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-rulman yapSda (2) kenumlandtldn ve igne silindirinin doénmesi slidsida igne
silindirine {C) gore bir birinci ag[sal referans konumun tespit edilmesi igin ve birinci
referans aglshl konumun bir birinci tespit klyhs kotunun birinci isleme araglarinh
aktarIhaslikin yaplandrIdn bir birinci sensor;

-kapak grubunda (3) konumland[fllan ve kanca plakasBIRl(5) donmesi sEaskda kanca
plakasibh (5) gbre veya dogrudan kanca plakasl {5) iliskilendirilen bir ikinci referans
aclshl konumun tespit edilmesi icin ve ikinci referans aglsdl konumun bir ikinci tespit

klyhs kotunun isleme araglarinh aktarltaslikin yapIandIdn bir ikinci sensor;

burada isleme araclar[dbirinci referans aglshl konum ve ikinci referans acglshl konum
aras[ndaki belirlenmis bir uyumluluk kosulunun dogrulanmasC@machda birinci tespit kiyhs
kotunun ikinci tespit klybs kotu ile kars@stirIhaslikin yaplandtihaktadlrlve uygun hale
getirilmektedir, uyumluluk kosulu, idne silindirine {C) gbre kanca plakasilnl (5) senkronize
bir konfiglirasyonuna esdegerdir, ve burada isleme araglarJbirlestirme mekanizmas[20)
birlestirilmis konfiglirasyonda oldugunda ve silindirin ddnme araglar({]7) tarafidan Gretilen
hareket kanca plakasik (5) aktarld@nda igne silindirine (C) gére kanca plakashinl (5)
senkronizasyonunu kontrol etmesi icin yaplandEhaktadtve uygun hale getirilmektedir,
ve/veya burada isleme araglar[ birlestirme mekanizmas{20) birlestirilmis konfiglirasyonda
oldugunda ve uyumluluk kosulu dogrulanmad@inda érme makinesini (1) durdurmasigin
yapBndIhaktadlr] veya burada uyumluluk kosulu, sfllolan veya belirlenmis bir deder
olan, birinci referans aglsal konum ve ikinci referans aclshl konum araslodaki bir agsal
gecikmeyi kapsamaktadF] ve/veya burada birinci sensdr ve ikinci sensdr yakmlkl

sensorleridir.
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TARIFNAME

KAPAK GRUBUNUN KANCA PLAKASINA AIT BIR BIRLESTIRME VE AYIRMA
MEKANIZMASINA SAHIP YUVARLAK ORME MAKINESI

Mevcut bulus, bir yuvarlak drme makinesi ile ilgilidir. Ozellikle bulus, igne silindirinin ddnmesine
gbre kapak grubunun kanca plakasClizerinde dénmesine dair bir birlestirme ve aylina

mekanizmasLlile karakterize edilen bir yuvarlak 6rme makinesi ile ilgilidir.

Mevcut bulus, yuvarlak 6rme makineleri, ifnesiz tiirde makineler, dokuma makineleri ve benzeri

ile ilgilidir.

Mevcut tarifnamede “érme makinesi” teriminin, genellikle, tekstil Urlinlerinin lretimine ydnelik
olan ve ipligin makinenin ignelerine tedarik edildigi birden gok iplik besleme noktasOle donatl@n
bir yuvarlak érme makinesi ile ilgili oldugu anlaglhaktade] Orme makinesi, érnedin, bir tek
yatakleya bir cift yatakliirde olabilmektedir. Yuvarlak érme makineleri, degisken bir saylda

iplik besleyicisi, 6rnegdin 2, 4, 6, 8 veya daha fazla iplik besleyici icerebilmektedir.

Mevcut basvuruda “kapak grubu” ifadesinin, igneli rulman aletinin Ustiinde diizenlenen ve érme
makinesinin igneleri ile ve kumash Gretimini mimkin klhak icin iplik besleyicilerinde bulunan
iplikler ile birlikte callshbilecek aletler ve cihazlar ile donatldn érme makinesinin bir b&lima

anlamnh gelmesi amaclanmaktadlr]

Yuvarlak orme makinelerinin sektdriinde kapak grubunun cesitli tirlerde gergeklestirilmesi,
buraya baglanan cihazlar ile birlikte bilinmektedir. Genellikle kapak grubu, tipik olarak bir sabit
destek plakas[{veya halkasQJile donatlthaktadlt] 6rme makinesinin rulman yapsih monte
edilmektedir, ipliklerin bir tagimha ve kesme aleti (sektdrde bir kesici olarak bilinmektedir),
halkan[nl etraflfda donebilmesi icin destek halkaslnl disarlslnda monte edilmektedir ve birden
fazla pnématik cihaz, destek plakasibda konumlandithaktad £l

Birden fazla pnOmatik cihaz, genelde, érme makinesinin kancalarlie etkilesime girebilen, bir
veya daha fazla komut kam[le donatldn en az bir kanca kontrol grubu, ve makinenin
besleyicilerine say[bakmhdan esit olan birden fazla pense grubu icermektedir; her bir pense
grubu, 6rme makinesinin ignelerine tedarik edilen bir ipligi muhafaza edebilen veya

engelleyebilen bir veya daha fazla hareketli pense ve penseleri hareket ettiren pnématik
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aktiator icermektedir.,

Kapak grubu, ayrlch, kesici taraflddan tashbhn ipliklerin kesmesini gerceklestirmek igin her
birinin, kesici ile birlikte callsabilen pndmatik olarak aktiflestirilen bir kesme aleti ile donatId (]
kesme cihazlarligermektedir. Ek olarak kapak grubu, bir veya daha fazla besleyicinin ipliklerini

ve ilgili havCémmen iplik-emmen cihazlar(ikerebilmektedir.

Esaslnda kapak grubu, bunun dahilinde ¢ok sayldh bir gruplama cihaznlLicermektedir, bazlar[]
her bir iplik besleyici igin modiler olarak yinelenmektedir, digerleri, birden fazla besleyici
araslndan paylaslthaktadflveya tek tek bulunmaktadI(r]

Kapak grubu, ayrich, bir kanca destek aleti veya birden fazla kancay[Bardran “kanca plakasl
icermektedir. Kanca plakasdigne silindirinin donme ekseni ile ¢akBan bir donme ekseninin
etrafiida dénebilmesi icin destek plakasihb monte edilmektedir. Kesici, ayrich, kanca plakashh
saglam bir sekilde skistrithaktadrlve bununla birlikte dénmektedir.

Bilinen 6rme makineleri, ayrich, igne silindiri icin Gretilen dénmenin kanca plakashh
aktarlhasnk yonelik fonksiyonu gergeklestiren aktarim araglarlCicermektedir. Aslinda kanca
plakas[Jigne silindirine gore badmszl olarak aktiflestirildidi takdirde bunun hareketi, silindire
gbre “geri kalabilmektedir”, oysa kumasogru bir sekilde 6érmek icin, kanca plakasl ve
silindirin, bir senkronize donme ile oriildiglinde hareket etmesi gerekmektedir. Bundan dolayd
aktarlm araclar[dtipik olarak, igne silindirini hareket ettiren bir motor tarafidan (retilen
donmeyi kanca plakasinb senkronize olarak aktaran bir ¢ift makara, aktarm kaylslarChve
yardmcOsaftlarOicermektedir. Oriildiigiinde bunlar igne silindirinin ve kanca plakashinl
senkronize ve sabit dénmesini kapsamasnb ragmen bilinen 6rme makineleri, bakn islemlerinin
gerceklestiriimesi igin kapak grubunun, igne silindirine gore yiikseltilebilir olmasl]
gerektirmektedir. Bu islemler, érnedin, igne silindirinde olusturulan ve olusum kapsamInda olan
dikislerin dogrulanmaslJigneler tarafiidan Uretilen dikisin manuel olarak sékilmesini, kIl
ignelerin veya diger kKl bilesenlerin degistirilmesini vs. icerebilmektedir. Yiikseltme slkashda
kapak grubu, 6rme makinesinin temel kldvuz besleyicileri taraflidan tutulan iplikleri
cekmektedir: bundan dolayliplikler, kapak grubunun yukseltiimesi ile olugturulan dikey alanda
silindir ve kapak grubu araslbda arasiob koyulmug ve asklyh allnim(slolarak kalmaktad(cl Bak [m
konfiglirasyonunda (tipik olarak bir manuel komut aracllflyla aktiflestirilmektedir), tiim kapak
grubu (kanca plakasCye kesici icermektedir) ylkseltimektedir ve ddnmede olmashh gerek

kalmamaktadlr] oysa temel igne silindiri, yukarida bahsedilen islemleri gerceklestirmek igin
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dondurdlebilir olmalldil Ancak tahrik aktarm[Jigne silindiri ve kanca plakashldl arasida
konumlandrIdigindan dolay[kanca plakasCda (kapak grubu yikseltiimesine ragmen), temel
silindir ile senkronize olarak dénmeye devam etmektedir. Bu, baz[6nemli engellere yol

acmaktadlr) drnedin:

- bakim konfiglrasyonunda kesici, ayrlch, kanca plakasClle birlikte silindir ile senkronize
olarak donmeye devam etmektedir; bu, igne silindirinde gerceklestirilen bak(m aktivitesi
skaslnda operatorin, vyakseltiimis kapak grubu ile ve ddnme halindeki kesici ile
callshaktadlt) bunun kanElblarak glivenlik meseleleri, hareket halinde olan ve ayrich,
kesme disleri ile donatlidn kesicinin mevcudiyeti ile ilgilidir;

- bakim slasiida silindirin bir donmesinin, kanca plakashinl bir ddnmesine karsIkl gelmesi
durumunda iplik k[@vuzlar(arafibdan tutulan ve kapak grubunun yiikseltiimesiyle yukar(

dodru cekilen ipliklerin kesici tarafldidan kesilmesine neden olmaktadIt]

Kesintisiz olarak donen kesici dolaylsivla ortaya ¢lkhn glvenlik sorununu azaltmak igin, baz
bilinen makinelerde, bakm konfigiirasyonu, operatdr taraflndan el ile, &rnedin bir krank ile
aktiflestirilen donme ile, igne silindirinin bir yavas hzlnh (yavas mod) yonelik kEEamay
kapsamaktad Ote yandan ipliklerin istenmeyen kesilmesine dair soruna iliskin olarak, baz[]
bilinen makinelerde operatér, birinci olarak askldaki iplikleri kesmektedir, bunlarCkilindirin
icerisine  konumlandmnaktadlt) bakm konfiglrasyonundaki dénen kesici ile kesmeyi

6nlemektedir.

Yukarida bahsedilen sorunlarClgidermek icin, kapak grubu, bakmhl[lgerceklestirmek icin
ylkseltilmis konuma getirildiginde tahrikin igne silindirinden kesiciye (veya kesiciyi bardran
kanca plakasinb) aktarmnlnl kesilmesini veya ayrlthashl$ergileyen makineler bilinmektedir:

bu sekilde kesici duragan kallken igne silindiri donmeye devam edebilmektedir.

Ancak bu ¢éztimler de dnemli engeller sunmaktad[dd aslinda silindirden kesiciye (veya kanca
plakasloh) aktarim kesildiginde elemanlar arasiida karslklCkonumlandltina kaldclifhaktad [t
Bagka bir deyisle, kanca plakasOylikseltildijinde kesicinin “serbest bEaklasl] o6rme
makinesinin normal Uretimi ile yeniden baslamas[ikin bunun sonraki dugtstinde kanca plakas]
{ve buna saglam bir sekilde skIstrlifslkesici), artKlsilindire gore dodru bir sekilde aclsal olarak
yonlendirilmemektedir, baska bir deyisle aktarimda ayrlitha ve serbest blhkma &ncesinde
sergiledikleri aynCaglsal konumu sergilememektedir. Aslioldla bakm slrasinda igne silindirinin

{duradan kesici ile) donmesi, tahmin edilebilir olmayan bir aglshl gecikmeyi getirmektedir:
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kapak grubu, silindir ve kesici arasidaki senkroni yeniden ayarlanmadan alcaltIth Ebir konuma
geri dondirildiglu takdirde makine dodru bir sekilde callshmayacaktltl ve 6rme Uretimi

gerceklestirilecektir.

Bu engeli gidermek igin bilinen bazCimakineler, kapak grubunun yalnzta belirlenmis ag[sal
konumlarda ylikselmesine ve sonrasinta algalmasinia olanak saglamaktad[r]l Esasen operatér,
silindiri, kanca plakashlnl “serbest bldklthashln” sagland@belirlenmis bir aglsal konuma
getirmektedir, kapak grubunu yiikseltmektedir, baklm[kanca plakasbldéndirmeden ine
silindirini serbest bir sekilde ddndurerek) gerceklestirmektedir ve sonrasibda zorunlu olarak
silindiri, kapak grubunun yiikseltildigi tam olarak ayn[@c(sal konuma getirmektedir, sonrashda
bunun alcaltlhasbh devam etmektedir ve sonrasnida drmeyi siirdiirmektedir. Bu ¢éziim, kapak
grubunun igne silindiri ile senkronize edildigi, kapak grubunun ne zaman algaltlacagidan emin

olunmashiC3adlamaktad ] Ancak bu ¢dziim, ayrich, baz[&ngeller sunmaktad(d

- kapak grubunun yiikselmesine ve dolay[slyla kesicinin algalmas(fb olanak sadlayan bir ag[shl
konumun beklenmesi gerekmektedir;

- bakm sona erdirilirken, kapak grubu alcalthsl konuma geri dénmeden énce bir devir
béliimiiniin beklenmesi gerekmektedir;

- istenildigi gibi konuma yikselmesi ve diismesi mimkiin degildir, ancak yaln(zta ksESaydh
konuma yikselmesi ve dismesi mimkindir;

- kapak grubunun ylkselmesi ve dismesi, yalnzta silindir ve kanca plakasCarasndaki
senkronizasyonun devam ettirilmesini temin etmek igin ilave donmeleri gerektirmektedir;

- yanlElbir konuma diisme, drme makinesinin drme fonksiyonellidini tehlikeye atmaktadi(r}
bundan dolaySilindir ve kanca plakas&rasndaki karslkl konumlandionada ortaya ¢khn

hatalar[®nlemek icin bilinen ¢éziimler kontrol sistemlerini gerektirmektedir.

Ayrlch, igne silindirine gore kapak grubunun birlestirme ve aylfina mekanizmalarCle donatl@n
orme makineleri bilinmektedir. Ancak basvuru sahibi, bu céziimlerin de engeller icerdigini ve
cesitli yollarla gelistirilebilir oldugunu bulmustur. Ozellikle bu bilinen ¢dziimler, yapBal olarak
karmask olma ve/veya ylpkanma veya kltImhaya maruz kalma ve/veya operatdr tarafiodan
yonetilmesi zor olmaya ve/veya bir orme makinesinde uygulanmashlnl zor olmashk dair

engelleri sergilemektedir.

Bu durumda, mevcut bulusun altbda yatan amag, bunun cesitli yonlerinde ve/veya
yaplandirinalarinda, bahsedilen engellerden bir veya daha fazlasil giderebilen bir yuvarlak
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drme makinesini a¢klamakt]

Mevcut bulusun ilave bir amacldigne silindirinin ddnmesine gore kapak grubunun etkili bir
birlestirme ve aylrina sistemi (baska bir deyisle, kanca plakasiolnl ve kesicinin dénmesi) ile

karakterize edilen bir rme makinesi saglamaktlr)

Mevcut bulusun ilave bir amacl] baklm islemlerinin basit ve/veya hEILIbir sekilde

gerceklestiriimesine olanak sadlayan bir rme makinesi saglamaktirl

Mevcut bulusun ilave bir amacldherhangi bir callshha durumunda, ve ézellikle igne silindirinde
gerceklestirilen bir bakm isleminden sonra igne silindiri ve kapak grubu (6zellikle kanca plakas(]

ve kesici) arasinda dogru bir senkronizasyonu temin edebilen bir rme makinesi saglamaktlrl

Mevcut bulugun ilave bir amac[Jylksek bir isleyis glivenilirligi ile vefveya arzhlara ve ¢allSa
bozukluklarma y&nelik diisik bir yatkolKlile karakterize edilen bir érme makinesi saglamaktt]

Mevcut bulusun ilave bir amac[Jzellikle kapak grubunun birlestirme ve ayltina sistemi ile ilgili

olarak, basit ve makul bir yap[ile karakterize edilen bir érme makinesi sadlamaktlrl

Mevcut bulusun ilave bir amacldbulusun sadladperformans ve kaliteye gére makul olan bir

gerceklestirme maliyeti ile karakterize edilen bir 6rme makinesi saglamaktltl

Ayrich EP1686206 sayllipatent dokimaninda, bir motor diizenegi ile gli¢ saglanan bir silindiri
iceren bir dairesel dokuma ve 6rme makinesinde kapagmD bir kontrol cihaz[ bir motor dlizenegdi
ile glic saglanan bir tahrik saftCde bir aktarim vasfashda tahrik saftlhh donmesi saglanan bir
safta kamalCbir kapak bilinmektedir. Bu aktarm, slfasila tahrik saftiih ve tahrikli safta
anahtarlanan disli carklar ile eslestirilen bir disli kay[g]) ve digli kaygnlgerginligini ayarlamak icin
bagmsElbir sekilde hareket eden ve kapak ve silindir aras(nta bir aglshl faz kaymashilRapsayan
kayIlbir hareketinin olusturulmasCtin birlikte hareket eden disli kaylile iliskilendirilen rulolar
veya klldvuz makaralarOkermektedir.

US4339932 say(patent dokiiman[ bir igne silindiri, bir silindir tutucu, bir kapak, tretilmis boru
biciminde kumas igin emme ve bogaltma kanallarOre silindir tutucunun tahrik edilmesi icin
araglarCigeren bir boru bigiminde kumasnl dzellikle de stok {irtinlerinin érilmesine ydnelik bir
makineyi aglklamaktadlr]



10

15

20

25

30

35

US3974663 saypatent dokiiman[dbir hareket tahrik cihazblnl igne silindiri ve kapak arashida
sagland@bir yuvarlak dokuma makinesindeki bir diizenlemeyi acklamaktadlr]l Bir program
zinciri, her bir devir ile ilerlemektedir ve bir program tamburu, zincirin hareketi ile aralkl[dlarak
ilerlemektedir. Bir kenet, silindir ve kapak arasita tahrikin iki elemanilCbadlamaktadlve
aylrinaktadlt) ve kenedin bir kontrolii, program zincirine baglCblarak yaplhaktadt]l Kapak(dl
dénme hareketi, bunun elemanlarlderekmedidinde kesilmektedir, ve bir birlestirme elemanlEn

azlndan dnceden belirlenmis bir bag[Caglshl konumda sadlanmaktad(r]

Bu amaglar ve asagldbki agklama sfashidan daha da tam olarak ortaya ¢lkbcak olan muhtemel
olarak diger amaclar, her biri tek tek (ilgili bagmlklar olmadan) veya diger istemler ile
herhangi bir kombinasyon halinde allnbn ekli istemlerden biri veya daha fazlasloh gore ve
ayrlch, ayrlch yukarda bahsedilen istemler ile cesitli bir sekilde kombine edilen asaddaki
yonlere vefveya vyapldndlmaya gdre bir yuvarlak orme makinesi ile blylk 6lglide
gerceklestiriimektedir.

Bir birinci ydnde bulus, 6rme giysi veya dokuma igin bir yuvarlak érme makinesi ile ilgili olup,

asadldikileri icermektedir:

- bir rulman yaplsI]

- rulman yapkinda dondiiriilebilir sekilde monte edilen ve igne silindirinin bir ddnme ekseni
etrafda silindirin dénme araclarasEaslyla segici bir sekilde dondrdlebilir olan en az bir
idneli rulman aleti veya igne silindiri;

- bir 6rilmis kumasOiretmek icin igne silindiri taraflddan desteklenen ve igne silindirinin bir
dénme eksenine paralel olarak hareketli olan birden fazla igne;

- igne silindirinin yukarShda diizenlenen bir kapak grubu ve asaddakileri icermektedir:

- rulman yap[ELile sadlam bir sekilde sKkIstrlan ve idne silindirine es eksenel olan bir destek
plakas{veya halka};

- birden fazla kancaylaslyhn bir kanca destek aleti veya kanca plakas[Jkanca plakas(digne
silindirinin dénme ekseni ile caklsan bir ilgili ddnme ekseni etraflilda donecek sekilde destek
plakasihla doéndurllebilir bir sekilde monte edilmektedir;

- destek plakasda diizenlenen kapak grubunun birden fazla cihaz[]

- destek plakaslnl dshrsInk monte edilen ve kanca plakas[le birlikte donecek sekilde kanca

plakaslhk saglam bir sekilde sklsticlan bir iplik tagima ve kesme aleti veya kesici.
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Bir ilave yonde 6rme makinesi, rulman yaplslnda muhafaza edilen ve igne silindiri ve kapak
grubu arasnida islevsel olarak yerlestirilen, bir donemin aktarlmaslitin yaplandldn, silindirin
stz konusu dénme elemanlar(laraflodan, kanca plakasUle senkronize olarak dretilen dénme
aktarinh elemanlaril_icermektedir, béylelikle kanca plakasilnl belirlenmis bir donme, igne
silindirinin bir aynCddnmeye karslkl gelmektedir.

Bir ydnde donme aktar(m elemanlar(Jasag(dikileri icermektedir:

- silindirin donme elemanlarmda bir déner hareketi alan ve bir birinci dénme ekseninin
etraflfda igne silindirine gdre senkronize olarak dénen bir tahrik makaras[;]

- kanca plakas(nh es eksenel olarak monte edilen ve bir dénmenin kanca plakasoh aktarlthas(]
icin yap@nd[lan bir kanca plakas[gaft[]

- kanca plakassaftmh bir déner hareketin aktarlhasin yapBndEl&n, makara ve kanca
plaka saftCaras(nh islevsel olarak yerlestirilen ve makarada konumlandl@n bir flang, flans,
birinci ddnme ekseninin (A} etraflbda dénebilmektedir;

- makara ve flans araslbh islevsel olarak vyerlestirilen, ve en azldan makaranm déner
hareketinin flansa ve flanstan kanca plakas[kaftlh bir senkronize aktarimBiCbelirleyen
makaray[Ve flans[birbirine skistirdl[Gbir birlestiriimis konfiglirasyon ve flangl makaraya
gére kardan serbest oldugu ve makaranl déner hareketinin flansa aktarlad[Glbir
ayrlhlkonfiglirasyon aras[oda secici bir sekilde callsmas(iin yapI3nd[l3n bir birlestirme

mekanizmas[d

Bir yonde birlestirme mekanizmaslJsiraslyla birlestiriimis konum ve ayrlhisl konum aras(nda
birlestirilmis mekanizman gecisini belirlemek icin en azlbdan birlestirilmis konum ve bir
ayrlhislkonum arasia, makaranial ve flansl birinci dénme eksenine paralel veya enine veya
dik olarak kesen bir ydonde makara ve flans arasloda hareket edebilir en az bir birlestirme aletini

icermektedir.

Bir ydnde birlestirme mekanizmas[dbirlestirme aletinde islevsel bir sekilde aktif olan ve flang
veya makara taraf[bidan varsayldn herhangi bir aglshl kenumda birlestirilmis konfiglirasyondan
ayrlh(slkonfiglrasyona birlestirme mekanizmasnlnl gecisinin mimkin klhimas(itin, ve flansta
veya makarada onceden belirlenmis ve sl $aylda belirlenen aglsal birlestirme ve ayltina
konumunda konumlandtldan &zellikle birlestirme aleti ile ayrlihisl konfiglirasyondan
birlestirilmis  konfiglirasyona birlestirme mekanizmashlnl gegidinin  belirlenmesi  igin
yaplandIrlan callstirna araclarnlkermektedir.
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Bir yonde flansta veya makarada, dortten daha az veya dort ve/veya ikiden daha az ve/veya iki
olan gok sayldh birlestirme ve ayliina konumu belirlenmektedir ve/veya burada tercihen flangta

veya makarada bir veya sadece bir aglshl birlestirme ve ayltina konumu belirlenmektedir.

Bir yonde birlestirme aleti, birinci donme eksenine gore blylik dlglide radyal bir yonde, baska
bir deyisle makara ve flangnl birinci dénme eksenine bliylk &lclide dik olarak ve onu keserek
makara ve flang arasiida hareketlidir. Bir yénde birlestirme aleti, biyilk olclide yatay bir

dizlemde hareketlidir.

Bir ytinde makara, idne silindirinin donme ekseni ile ¢caklshn bir donme ekseninin etrafinda
dénmektedir. Bir ydnde kanca plakashlnl saft[Ibir {ist ugtan bir alt uca uzanmaktadlt) kanca

plakaslJkanca plakashlil saft@@ alt ucuna monte edilmektedir.

Bir yonde flans, kanca plakas[$aftinlnl list ucuna eg eksenel olarak monte edilmektedir. Bir
yonde birinci dénme ekseni, igne silindirinin ve kanca plakashlnl dénme ekseni ile
cakBmaktad(d]

Bir yénde 6rme makinesi, igne plakash yakDlastrId@bir alt (veya algaltlth(s) konum ve alt
konuma gore igne silindirinden dik olarak uzaklastltId@[bir (st (veya ylikseltilmis) konum
arasiida kanca plakashlkonumlandnak icin, igne silindirinin dénme ekseni boyunca igne
silindirine gdre tim kapak grubunun dik olarak dtelenmesi icin yaplandtldn kapak grubunun
ylkseltme araclarilicermektedir, yikseltme araclarJflang izerinde ve/veya kanca plakas/nlnl
saftllizerinde aktif bir callstkklermektedir.

Bir yonde, alt konumdan ust konuma kapak grubunun ylikseltme araglar e kanca plakas il bir
gecidi, saglamca donen makara ve flans ile varsay(an her bir aglsal konum igin, ayrthislkonuma
birlestirme mekanizmasnlnl gegisini otomatik olarak belirlemektedir, bdylelikle makaraya gore
flang[g6zmektedir, kanca plakas @il durdurulmasblBelirlemektedir ve makaray[ddnme halinde

surdirmektedir.

Bir yonde, Ust konumdan alt konuma kapak grubunun ydkseltme araclarlle kanca plakas/nlol
gecisi ve tahrikin aktarmCblmadan, acshl birlestirme ve ayrima konumunun birlestirme aleti
taraflndan ulagldna kadar makara ve flans arasinda bir ilgili konum, birlestirme mekanizmas/nlnl

birlegtirilmis konuma otomatik bir gegisini belirlemektedir, bbylelikle makaraya goére flans]
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skIstirinaktad ve igne silindirine gére kanca plakashlnl senkronize konumunu belirlemektedir.

Bir yonde ayr(lthslkonumdan birlestiriimis konuma birlestirme mekanizmas/nlnl gegisi slrasihda
tahrikin aktarmhCblmadan makara ve flans arasiida ilgili dénme, yeniden senkronize etme
acElnlCbelirleyen bir aglsal boyuta sahiptir, yeniden senkronize etme ag¢ls1360°'den daha
kuguktdr.

Bir yonde yeniden senkronize etme acglsl laglsal birlegtirme ve ayltina konumunda birlestirme
aletinin yeniden konumlandtIhasCikin makara ve flang arasiida ilgili dénmenin karslklgelen
aglslnh esittir.

Bir yénde birlestirme mekanizmas[Imakara veya flans lzerinde konumlandtdan birlestirme
aleti, ve ag8al birlestirme ve aylna koenumunu belirleyen ve slidsida flans zerinde veya
makara (zerinde konumlandkldan en az bir birlestirme/aylfina yuvas( icermektedir,
birlestirme/ayltina yuvas[] birlestirilmis konumda oldugunda birlestirme aletinin stabil bir
sekilde muhafaza edilmesi icin yaplandthaktadir]) bdylelikle makara ve flans arasinda ve
sonu¢ olarak igne silindiri ve kanca plakasOarasiida senkronize bir aktarmCImimkin
kfhaktadIr]

Bir yonde birlestirme aleti, pimin etrafldda dénmesi icin serbest olan ve tercihen makara ve
flang@l birinci dénme esenini igeren bir diizlem (zerinde yonlendirilen bir pim Uzerinde
dondiirilebilir bir sekilde monte edilen bir cark icermektedir, pim, carka gdre dikeydir ve birinci
ddnme eksenine gore ¢arka yaknlasmak veya bundan uzaklasmak icin birinci dénme eksenine

gore radyal bir yonde Oteleyebilmektedir.

Bir yonde pimin o6telenmesi, en azldan cark@ birinci donme eksenine radyal olarak
yaknlastifId G Ve birlestirme aletinin birlestiriimis konuma getirildidi bir ilerletiimis konum ve
cark[nl birinci ddnme ekseninden uzaklasttId @0te birlestirme aletinin ayrlSlkonumda oldugu
bir geri gekilmis konum arasia carkl konumlandtithas bl belirlemektedir.

Bir yonde qallstlrina araglar[ Garkml bir ilerletilmis konumda sirdirilmesi veya carklilerletiimis
konuma itilmesi icin bir radyal yonde birinci donme eksenine bakan bir itki kuvvetini bunun
Uzerinde uygulamak igin pim (zerinde vefveya cark (zerinde aktif en az bir elastik alet

icermektedir.
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Bir yénde callstlcina araclar[Jcarka gére pimin iki karsftarafida pim Uzerinde aktif bir elastik

alet ciftini icermektedir. Bir yonde elastik alet, bir yay veya bir sarmal yaydlrl

Bir yonde birlestirme aleti, makara Gzerinde konumlanditlidhaktad(rve birlestirme/ayltina yuvas[]

flang uzerinde konumlandElhaktad k]

Bir ybnde birlestirme aleti, flansin dlsarlslnda konumlandltithaktadlr) baska bir deyisle
birlestirme/ayltina yuvashlnl birinci ddnme ekseninden ilgili radyal mesafesinden daha fazla

olan birinci dénme ekseninden bir radyal mesafede kenumlandtifhaktad ]

Bir yonde birlestirme aleti, makaran[n donmesinin etkisi ile aglshl birlestirme ve aylona
konumuna ulast@nda birlestirme/ayliina yuvasita olacak ve bununla radyal olarak
hizalanacak sekilde kenumlandtitaktad L

Bir yonde birlestirme/ayiina yuvasllkanca plakasLyiikseltme araclar[yasfashda alt konuma
getirildijinde ve makara, yeniden senkronize etme agElnk esit bir dénme yaptidinda calStlrina
araglarCaraciflyla bunun icerisine birlestirme aletinin otomatik girmesini mimkiin klfthasCigin
yapl@nd Flimhaktad r]

Bir yonde flans, Ust ylizey ve alt ylizey arasiida uzanan ve (st ylizeyi ve alt yiizeyi badlayan
dairesel gseklin bir st ylzeyini, bir alt ylzeyini ve bir yanal ylzeyini sergilemektedir,

birlestirme/ayfina yuvasllyanal ylizeyden baslayan ve dhridan agK olan bir radyal girintidir.

Bir yonde birlestirme/ayltina yuvasblderceklestiren girinti, flansl alt ylzeyinin bélimiine ait
en az bir bdlimde aglktl] bdylelikle (st konumda kanca plakashlnl yikseltiimesi,
birlestirme/ayltina yuvasihian birlestirme aletinin ¢KIEInlve ayrlhsl konuma birlestirme
mekanizmas nlnl gecisini belilemektedir.

Bir ydnde donme aktarlmh araclar[dkanca plakasCiizerinde islevsel bir sekilde aktif olan ve
makara herhangi bir tahrik aktarmbimadan flansa gore dondigiinde ve gark flangll yana
ylizeyi lizerinde sliriikleyerek yanal olarak otelediginde kanca plakasCizerinde bir frenleme

kuvvetinin uygulanmaslikin yapland[l&@n en az bir frenleme aletini icermektedir.

Bir yonde frenleme aleti, 6rnegin birlestirme aletinin birlestirme/ayltna yuvash ulasmasol]

saglamak igin yeniden senkronize etme aclslnk esit bir agCile makaraninl en az bir 360°1ik
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ddnmesi icin veya makaran@ en azbdan bir donmesi icin plakan alt konuma bir

alcalt[thaslbdan sonra frenleme kuvvetini uygulamaktad(cl

Bir yénde idne silindirinin dénme araclarlJigne silindirini ve tahrik makarashiltek bir dénme
yoninde donme haline ayarlamasOlicin yaplandElthaktadE] donme, tercihen birlegtirme

mekanizmasarafldan varsayldn konfiglirasyona baklhakszInl kesintisiz olmaktad (]

Bir yénde ddénme aktar(mh araglar(Jasagdikileri icermektedir:

- silindirin dénme araclar(arafindan déndirilen bir alt kay(s}

- igne silindirine yanal olarak yerlegtirilen ve alt kaylslnl asadslnda baglanan bir réle saftl]

- role saft(arafiidan déndrilen ve role saftibdan makaraya déner hareketin aktarIthas(in
yap@AndEI3n bir (st kay[s

Bir yénde rulman yapL1silindir dénme eksenine eg eksenel olarak diizenlenen ve iginden
gecilen bir gegis ackldlile donatl@n ve kanca plakashibarndran ve destek plakashlnl saglam
bir sekilde monte edildigi ve kanca plakashlnl saftinl alt ucunun asadldan ortaya ¢ktidl, kanca
plakashinlalt ucunun monte edildidi bir alt ug, destek plakashlyaplshl olarak tasfyhn manson ve
bunun Uzerinde bulunan ve kanca plakashinl saftCaraclfiiyla bunun iceriden dénmesini ve
otelenmesini saglayan cihazlar, kanca plakashlinl ve kesicinin ddnmesi ve dikey Stelenmesi ile
donatlaktadr]

Bir ilave badmszlydnde bulus, 6rme veya dokuma icin bir yuvarlak 6rme makinesi ile ilgili olup,
asaddakileri icermektedir:

- bir rulman yap[&[]

- rulman vap[sina dondirilebilir sekilde monte edilen ve igneli rulman silindirinin bir dénme
ekseni etraflnda silindirin dénme araglariasftaslyla secici bir gekilde déndurilebilir olan en
az bir igneli rulman aleti veya igne silindiri;

- bir ériilmiis kumasdretmek icin igne silindiri tarafidan desteklenen ve bir ddnme eksenine
paralel olarak hareketli olan birden fazla igne;

- igne silindirinin yukarSInda dizenlenen bir kapak grubu ve asadldikileri icermektedir:

- rulman yapsLile saglam bir sekilde skIsticlan ve igne silindirine es eksenel olan bir destek
plakas[{veya halka);

- birden fazla kancay[taslyan bir kanca destek aleti veya kanca plakas[kanca plakas[Jigne
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silindirinin dénme ekseni ile caksan bir ilgili ddnme ekseni etrafinda donecek sekilde destek
plakasil déndlrdlebilir bir sekilde monte edilmektedir;

- destek plakasioida diizenlenen kapak grubunun birden fazla cihaz[:]

- destek plakashlnldishrislnh monte edilen ve kanca plakasUle birlikte donecek sekilde kanca
plakaslk sadlam bir sekilde sKIstl@n bir iplik tasima ve kesme aleti veya kesici, Grme
makinesi, rulman yapklnda muhafaza edilen ve igne silindiri ve kapak grubu arasida
islevsel olarak yerlestirilen, bir dénmenin aktarthaslicin yap@ndllan, silindirin dénme
aracglar(daraflndan, kanca plakasOile senkronize olarak Uretilen dénme aktarim araglarniC]
icermektedir, bdylelikle kanca plakashlnl belirflenmis bir dénmesi, igne silindirinin bir aynd
donmesine karslkl gelmektedir,

burada dénme aktarlm araclaren azlnkdan déner hareketin silindirin dénme araglarindan kanca
plakashhb senkronize bir aktarmDb olanak saglad@lbir birlestirilmis konum ve silindirin ddnme
araglarindan kanca plakasila doner tahriki kestigi bir ayrlihigkonfigiirasyon arasda segici bir
sekilde callsmaslicin yapldndll@n bir birlestirme mekanizmasligermektedir, kanca plakas[]

bunun ddnmesini kesmektedir.

Bir yonde donme aktarlm araglar[Jasagldakileri icermektedir:

- isleme araclar[

- rulman yaplnda konumland[tIan ve igne silindirinin dénmesi stasnda igne silindirine gore
bir birinci agshl referans konumun tespit edilmesi igin ve birinci referans agsal konumun bir
birinci tespit klyas kotunun birinci isleme araclarinh aktarhasikin yap@ndrlan bir birinci
sensdr;

- kapak grubunda konumlandltlan ve kanca plakashln dénmesi srasihida kanca plakashh
gore veya dogrudan kanca plakasihh iligkilendirilen bir ikinci referans acsal konumun tespit
edilmesi i¢in ve ikinci referans aglshl konumun bir ikinci tespit kiyhs kotunun isleme

araclarnb aktarlhas(itin yaplandIan bir ikinci sensdr;

burada isleme araglar(birinci referans aglshl konum ve ikinci referans agsal konum arasbtaki
belirlenmis bir uyumluluk kosulunun dodrulanmasC&macha birinci tespit kiyhs kotunun ikinci
tespit klyhs kotu ile karsldstilihasllcin yaplanditIthaktadlve uygun hale getirilmektedir,
uyumluluk kosulu, igne silindirine gére kanca plakashlnl senkronize bir konfiglirasyonuna
esdederdir,

ve burada igleme araglar[ birlestirme mekanizmas[Birlestirilmis konfigiirasyonda oldugunda ve
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silindirin dénme araclarCitarafiidan Uretilen hareket kanca plakasiia aktarld@da igne
silindirine gére kanca plakas(mlnl senkronizasyonunu kontrol etmesi icin yapl@nd tlhaktadclve

uygun hale getirilmektedir.

Bir yénde isleme araclar[birlestirme mekanizmas[birlestiriimis konfiglirasyonda oldugunda ve
uyumluluk kosulu onaylanmadI(@inida 6rme makinesini durduracak sekilde yaplIandfIhaktad(r]

Bir yonde uyumluluk kosulu, sfrlolan veya belirlenmis bir deger olan birinci referans aglsal

konum ve ikinci referans aglsal konum arasita bir agSal gecikmeyi kapsamaktadIt]

Bir yonde birinci referans aclshl konum, igne silindirinin tam donmesi icin yalnzta birdir. Bir

yonde ikinci referans aclshl konum, kanca plakashlnl tam dénmesi igin yalnzta birdir.

Bir yénde birinci sensér ve ikinci sensor yak[nlKlsensorleridir.

Bir ydnde igneli rulman aleti, esdeder bir sekilde bir igne plakasdlabilmektedir. Bir yonde érme
makinesi, 6rme giysi, dikissiz 6rme giysi, dokuma veya benzeri icin bir yuvarlak &rme
makinesidir. Bulusun yukar(daki yonlerinden her biri, yalnZlbaghh veya istemlerden herhangi
biri ile kombinasyon halinde veya acKlanan dider yoénler ile kombinasyon halinde
almbbilmektedir.

Tlave dzellikler ve avantajlar, kEfayEIdimayan érnek olarak mevcut bulusa gére bir yuvarlak
drme makinesinin tercih edilen bir yaplandrinasiiban olan bazCyaplandlrinalar bl takip ettigi
ayrintllacklamadan daha tam olarak ortaya ckbcaktld A¢cKlama, kisibaycl bimayan Grnek

olarak saglanan ekli sekillere atfffa bulunarak asagldb belirtilecektir, burada:

- sekil 1, mevcut bulusa gére bir yuvarlak érme makinesinin bir muhtemel yapIand(rinasninl
bir perspektif goriinimidur, burada baz[kSmlar ¢kbrithaktadlr} ézellikle rulman yaplsl]
igne silindiri, kapak grubu ve dénme aktarloh araclar Cdiésterilmektedir;

- sekil 2, kapak grubunun igne silindirini ve plakasbCayrnk[bir sekilde gésteren, sekil 1'in
orme makinesinin bir bélimunin daha buyuk élgekte bir gérinimadiir;

- sekil 3, baz[kEmlari ¢kbrIdbzellikle kapak grubunu ve dénme aktarlm araclarbinl
kslmlarlCgdsteren sekil 1in drme makinesinin ilave bir blyik dlcekli gérinimiddr;

- sekil 4, sekil 1'in 6rme makinesine ait, igne silindirinin dénme ekseninin iginden gegen bir

dikey diizlem boyunda kesit halinde bir perspektif gérinimddr;
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- sekil 5, igne silindirinin donme ekseninin icinden gegen bir dikey diizlem boyunca sekil 1'in
orme makinesinin, ¢zellikle de kapak grubunun ve dénme aktarm araclarlnl kismnldl ilave
bir kesit gérinamuadur;

- gekil 6, oOzellikle mevcut bulusa gdre dénme aktarimh araclarlnlClve bir birlestirme
mekanizmashiCgdsteren, bazOkBEmlarAnl ¢KarldGh] sekil 1'in makinesinin kEmi  bir
perspektif gérinumddar;

- sekil 7, sekil 6'nlnl 6rme makinesi bdliimine ait, igne silindirinin dénme ekseninin iginden
gegen bir dikey diizlem boyunda kesit halinde bir perspektif gérinimddir;

- gekil 8, oOzellikle mevcut bulusa gdre ddnme aktarBh araglarlldve bir birlegtirme
mekanizmashiCgosteren, bazkSnhlarnlnl ¢Kharld Gl dsekil 1in makinesinin ilave kEmi bir
perspektif gérinamuiddr,;

- sekil 9, dzellikle bir yatay dizlem boyunca kesitlenen mevcut bulusa gore bir birlegtirme
mekanizmas@ilOgdsteren, bazOkEmlarn ¢kbrldEld sekil 1’in makinesinin ki bir
perspektif gériniamudur.

Sekillere atffia bulunularak referans numaras({1), mevcut bulusa goére bir yuvarlak érme
makinesini bitlin olarak belirtmektedir. Genelde aynteferans numaras(dmuhtemel olarak

bunun farkl[yapldndEmalarfda ayn¥eya benzer elemanlar icin kullanIfhaktad[r]

Sekil 1, bazCkEnhlarl ¢kbrIdELImevcut bulusa gore bir drme makinesinin bir muhtemel
yaplandEmashlgostermektedir. Ozellikle makinenin gésterimi, mevcut bulusun kavranmashl]
mimkiin klfhak igin rulman yapEhh, igne silindirine, kapak grubuna ve ddnme aktarm
araclarinh odaklanmaktadlrl

Orme makinesinin taban[isleme tahtas[Brme bagl §Aiilave bilesenleri ve igneli rulman aletini
iceren kesit, ignelerin kendileri ve 6rme makinesinin diger kSImlar[ bilinen tiirde ve geleneksel
oldugundan dolayOsekillerde ayrmtMDolarak gosteriimemektedir. Orme teknolojisi bak[S]
ac¢slndan tiim 6rme makinesinin ¢alGas[{6rnegdin 6rme basl| GINnl cal Gmas(digneler ve iplikler
arasdaki birlikte callsimaslis.), mevcut bulusun teknik sektdriinde bilindiginden dolay [@yr kI
olarak agKlanmamaktadtl

Orme makinesi (1), bir rulman yapEI{2) ve rulman yapsnh déndirilebilir bir sekilde monte
edilen ve silindirin (7) dénme araclarQlasfaslya igne silindirinin bir dénme ekseni (X) etrafloda
secici bir sekilde dondurilebilir olan bir igne silindiri (C) igermektedir. Silindirin (7) dénme

araglar[J16rnedin, bir elektrik motoru ve hareketi motordan silindire aktarabilen bir uygun
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aktard (6rnedin kayslveya disli tahrikli) icermektedir. Makine (1) ayrlca, bir 6rlilmuis kumasO
uretmek igin igne silindiri tarafloidan desteklenen ve bir donme eksenine (X) paralel olarak

hareketli olan birden fazla igne igermektedir.

igne silindiri, drme gerekliliklerine gére bir dedisken capa sahip olabilmektedir; drnegdin cap, 4
ing, 8 ing, 16 ing, 24 ing olabilmektedir. I§ne silindiri, esdeder bir sekilde bir igne plakasO

olabilmektedir.

Makine (1), ayrlch, igne silindirinin (C) asagllnda diizenlenen bir kapak grubunu (3)
icermektedir ve asadldakileri icermektedir:

- rulman yapSL{2) ile saglam bir sekilde skIstirIan ve igne silindirine es eksenel olan bir
destek plakas[{4) (veya halka);

- birden fazla kancayaskyan ve igne silindirinin dénme ekseni (X) ile caklsan bir ilgili dénme
ekseni etraflnda ddnecek sekilde destek plakashb (4) déndirilebilir bir sekilde monte

edilen bir kanca destek aleti veya kanca plakas[{5);

- destek plakasihta diizenlenen kapak grubunun birden fazla cihaz[J
- destek plakashinl(4) dishrSinia monte edilen ve kanca plakasL{5) ile birlikte dénecek sekilde
kanca plakasoh (5) saglam bir sekilde sKkIstrIan bir iplik tasha ve kesme aleti veya kesici

(6).

Yukarldaki birden fazla cihaz, érnedin bir veya daha fazla kanca komut grubu, birden fazla
pense grubu, birden fazla kesici, birden fazla iplik emme agzire muhtemel olarak ilave yardimc

aletleri igermektedir. Cihazlar, bilinen tiirde oldugundan dolay[3ekillerde gdsterilmemektedir.

Orme makinelerin sektoriinde bilindigi izere yukarldh bahsedilen kancalar, 8riilmis bir kumagO
tretmek icin birden fazla igne ile birlikte ¢allsmasC@mackda birbirinden bagmszl olarak, igne

silindirinin dénme eksenine dik olarak ve bir radyal ydn boyunca maobil aletlerdir.

Orme makinesi (1) ayrlca, rulman yapSIoka (2) muhafaza edilen ve igne silindiri (C) ve kapak
grubu (3) araslbda yerlestirilen dénme aktarim araglarml {10} icermektedir: araglar (10) bir
dénmenin aktarlthasCgin yaplandltihaktadl) silindirin (7) s6z konusu ddnme elemanlard
taraflnidan, kanca plakaslClle senkronize olarak tretilen dénme aktarlm araglarCtarafibdan

Uretilmektedir, bdylelikle kanca plakaslnl belirlenmis bir dénme, igne silindirinin bir ayn]
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ddnmeye karslkl gelmektedir.

Donme aktarm araclar(Jasag(dakileri icermektedir:

- silindirin (7) dénme elemanlar@da bir doner hareketi alan ve bir birinci ddnme ekseninin (A)
etrafida igne silindirine (C) gore senkronize olarak donen bir tahrik makaras{11);

- kanca plakasiobh (5) es eksenel olarak monte edilen ve bir dénmenin kanca plakasha
aktarabilen bir kanca plakas[3aft[{12);

- kanca plakashinl saftinb (12) bir déner hareketin aktarlfhastin yaplandElldn, makara (11)
ve kanca plaka saft[12) araslk yerlestirilen ve makarada konumlandtldn bir flang (13),
flans, birinci ddnme ekseninin (A) etrafloda dénebilmektedir.

Sekillerde ornek olarak gosterilen yaplEndinada oldudu gibi dénme aktarm araglar{10)
tercihen ayrich asagidakileri icermektedir:

silindirin dénme araglar(arafindan déndurilen bir alt kaylsl(81);

- igne silindirine yanal olarak yerlestirilen ve alt kaysInlasad(Slnda bagdlanan bir réle saft{82);
- roéle saft(araflfdan dondirilen ve réle saftiildlan makaraya doner hareketin aktarlthasOkin
yaplandrlan bir (st kay[sl(83).

Uygulamada, uygun makaralarCle alt kayls] réle saft(le igne silindirini hareket ettiren motora
badlanmaktadIr) oysa list kay§l makara ile réle safthlb baglanmaktadid makara, sonrasibia
birlestirme mekanizmashl Yerlestirerek allnbn hareketi flansa (ve flanstan kanca plakasnh)
aktarmaktadirl]

Tki kaySIl (Uist ve alt) ve bir yanal konumda réle saft[@lf, dénmeyi (silindirin dénme araglar]
tarafbdan dretilen) makinenin st klsnibbh ve buradan kapak grubuna tashbbildigi
belirtiimektedir, boylelikle igne silindiri tarafiddan temsil edilen merkezi nesnenin (stesinden

gelinmektedir.

Donme aktarm araclariinl bu konfiglirasyonu, esasen, igne silindiri ile sabit bir sekilde
senkronize olarak ayarlanan bir makaray[Hiizenleyebilmektedir. Ote yandan flans, daima,
kanca plakaslnl saftCle baglantChalindedir, ve dolaySivla flangil dénmesi, kanca plakasninl
déner hareketini belirlemektedir.
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Makara ve flans arasida tahrikin aktarmninl segici bir sekilde komutunun verilmesi amachda
donme aktarimh araglar[dmakara (11) ve flans (13) arasloh islevsel olarak yerlestirilen, ve en
azlodan makaranl doner hareketinin flansa ve flanstan kanca plakas[$aftloh bir senkronize
aktarh ol belirleyen makarayVe flans[hirbirine sKIstird G bir birlestirilmis konum ve flans(nl
{13) makaraya gore kEElbrdan serbest oldugu ve makaranil ddner hareketinin flanga
aktarlthaddbir ayrIth& konfiglirasyon arasoda segici bir sekilde calsasCicin yaplandrlan

bir birlestirme mekanizmasl{20) icermektedir.

Birlestirme mekanizmasJ(20), skasida birlestirilmis konum ve ayrlhg konum arashia
birlestirilmis mekanizman(al (20) gegcisini belirlemek icin en azbdan birlestirilmis konum ve bir
ayrlihislkonum arasinka, makarannl ve flangl birinci dénme eksenine (A) paralel veya enine
veya dik olarak kesen bir ydonde makara ve flang arasinida hareket edebilir en az bir birlestirme

aletini (21) icermektedir.

Birlestirme mekanizmas[}(20), ayrlch, birlestirme aletinde (21) islevsel olarak aktif olan

callstirina araclarl{30) icermektedir ve asad[dikileri gerceklestirmesi igin yap[@ndraktad (ri

- flans veya makara taraflidan varsayldn herhangi bir agBhl konumda birlestirilmis
konfiglirasyondan ayrlmis] konfigtirasyona birlestirme mekanizmasnlnl gecisinin mimkin
klIhimas[ve

- flansta veya makarada dnceden belirlenmis ve shld3ay(dh belirlenen aglsal birlestirme ve
ayfina konumunda (40) konumlandlfldn &zellikle birlestirme aleti (21) ile ayrlml(s)
konfiglirasyondan birlestiriimis konfiglrasyona birlestirme mekanizmashlnl gegidinin

belirlenmesi.

Flang (13) veya makara (11) Gizerinde, tercihen dértten daha az veya dort ve/veya ikiden daha
az veya iki olan ¢ok sayldh aclsal birlestirme ve ayltina konumu (40) belirlenmektedir, ve
tercihen (sekillerin yaplandiinasinda oldugu gibi) bir ve yalnzta bir birlestirme ve aylrina

konumu (40) belirlenmektedir.

Tercih edilen bir yapldndlrinada birlestirme aleti (21), birinci dénme eksenine (A) gore blylk
Olglide radyal bir yonde, bagka bir deyisle makara (11) ve flansl (13) birinci donme eksenine
{A) buylk dlctide dik olarak ve onu keserek makara ve flans arasloda tercihen hareketlidir.

Tercihen birlestirme aleti (21), buylk dlglide yatay bir diizlemde hareketlidir.
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Birinci dénme ekseni (A) (makaraya ve flansa ait) tercihen igne silindirinin (C) (ve kanca
plakasnlnl) donme ekseni (X) ¢aklsmaktadltj bu konfiglrasyonda (sekillerde gosterilmektedir)
makara ve flans, birbirine ve kanca plakasllnl saft(ile es ekseneldir ve igne silindiri ile dikey
olarak hizalanmaktadlrl Bu, igne silindirinin, makaran(j flangnlve kanca plakasblnlaynCddnme

ekseninin (A, X) etraflida tamamen donebildigi anlamink gelmektedir.

Kanca plakashlnl (5) saftL{12), tercihen bir Gst ugtan (12a) bir alt uca (12b) uzanmaktadlt]
kanca plakas[Jtercihen kanca plakashlnl saftninl (12) alt ucuna (12b) monte edilmektedir.
Ancak flang (13), tercihen, kanca plakasCHaftil Ust ucuna (12a) es eksenel olarak monte
edilmektedir. Dedisken bir yapl@ndfinada kanca plakashlnl flansQ¥e saftl Xek bir par¢a halinde
yap[@bilmektedir ve bu durumda flans, kanca plaka saft@lnl Gst ucundan radyal olarak ortaya
¢kmaktadlrl

Orme makinesi (1), tercihen, igneli rulman aletinin dénme ekseni boyunca i§ne silindirine gére
tam kapak grubunun dikey olarak ételenmesi igin yapland[rldn, kapak grubunun (3) yiikseltme
araclarinl{50) icermektedir. Bu sekilde kanca plakasJigneli rulman aletine yaknlastrId G bir
alt (veya alcaltlhls} konum ve igneli rulman aletinden (alt konuma goére) dikey olarak
uzaklast[FlId @ Bir (ist (veya ylikseltiimis) konum arasiida konumlandfldbilmektedir. Yiikseltme
araclar({50) tercihen flang (13) lzerinde ve kanca plakasdlnl saftCilizerinde aktif bir callstirkc ]
{51) icermektedir. Ylikseltme araclarC(larafinidan getirilen dikey hareket, saglam bir sekilde
flang, kanca plaka saftl¥e kanca plakasnlicermektedir.

Alt konumdan st konuma kapak grubunun (3) yikseltme araglar[{50) ile kanca plakas(olnl (5)
bir gecidi, makara-flans kaplininin acglshl konumuna bakIthaksZInl birlestirme mekanizmasnlnl
(20) ayrlhisl konfigiirasyona gegisini belirlemektedir, béylelikle makaraya goére flansd
¢ozmektedir, kanca plakasilnl durmashl] belilemektedir ve makarani ddnmesini

surdirmektedir.

Esasen, birlestirme mekanizmas[birlestiriimis konfiglirasyonda cldugunda saglam bir sekilde
dénen makarani ve flangl agshl konumu ne olursa olsun kanca plakashlnl yiikseltiimesi,
mekanizman [l (20) ayrlh(slkonfiglrasyona gegisine neden olmaktadlt] Bundan dolay [RarsKkI[]
bir sekilde birlestirilmis makara-flans tertibatn, belilenmis bir ayltina aglhl konumuna
ulasmasCherekli degildir: herhangi bir anda olanak sadlanan kanca plakasolnl yiikseltiimesi,
otomatik olarak makaraya gore flansl ayrlthasihh neden olmaktadlr) ve bundan dolay&anca
plakas[{ve buna saglam bir sekilde sKkistlrithslkesici} durdurulmaktadr]
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Ust konumdan alt konuma kapak grubunun yiikseltme araclarOle kanca plakas@ml(5) gegisi ve
tahrikin aktarm[lolmadan, acglsal birlestirme ve ayribha konumunun (40) birlestirme aleti
tarafiodan ulasl@na kadar makara ve flang arasinda bir ilgili konum, birlestirme mekanizmasninl
birlestiriimis konuma otomatik bir gegisini belirlemektedir, bdylelikle makaraya gore flang

sKklstirinaktad Fve igne silindirine gore kanca plakas/lnl senkronize konumunu belirlemektedir.

Ayrlhslkonumdan birlestiriimis konuma birlestirme mekanizmasinlnl gegisi slchsinda tahrikin
aktarm[blmadan makara ve flang araslida ilgili dénme, yeniden senkrcnize etme agEnl]
belirleyen bir acsal boyuta sahiptir, yeniden senkronize etme aglsl, 1360°'den daha kiigliktdr.
Yeniden senkronize etme a¢LRa¢lshl birlestirme ve ayliina konumunda (40) birlestirme aletinin
(21) yeniden konumlandtIthasltin makara ve flans aras[oda ilgili dénmenin karslklgelen aglyh
esittir,

Birlestirme mekanizmas[{20), tercihen makara veya flans tizerinde konumland[rldn birlestirme
aleti (21}, ve aclsal birlestirme ve aylna konumunu (40) belirleyen ve slcaslyla flans Uzerinde
veya makara (zerinde konumlandEIEn en az bir birlestirme/aylbina yuvas{25) icermektedir.
Birlestirme/ay(fina yuvas[{25), birlestiriimis konumda oldugunda birlestirme aletinin (21) stabil
bir sekilde muhafaza edilmesi icin yaplandrihaktadl] béylelikle makara ve flang arasinka ve
sonu¢ olarak igne silindiri ve kanca plakasOarasioda senkronize bir aktarmOmimkin
klIhaktadl[r]

Birlestirme aleti (21), tercihen bir pim (23) lizerinde déndirilebilir bir sekilde monte edilen bir
cark (22) icermektedir, cark, pimin etrafloda dénmesi icin serbesttir ve tercihen makaran(ol ve
flang@l birinci dénme eksenini (A) igeren bir diizlem Uzerinde ydnlendiriimektedir. Pim (23),
garka gore dikeydir ve birinci donme eksenine (A) gdre carka yaklasmak veya bundan
uzaklasmak igin birinci donme eksenine gore radyal bir yénde Oteleyebilmektedir.

Pimin (23) 6telenmesi, tercihen, en azlodan carkl (22) birinci dénme eksenine {A) radyal
olarak yakMlastrIdGve birlestirme aletinin birlestirilmis konuma getirildigi bir ilerletilmis
konum ve cark@ birinci dénme ekseninden (A) uzaklastfId@ve birlestirme aletinin (21)
ayrlh(s! konumda oldugu bir geri cekilmis konum arasida cark@ konumlandrItas(ol]

belirlemektedir.

Callstirina araglar({I30) tercihen, bir radyal yénde birinci dénme eksenine bakan bir itki kuvvetini
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buraya uygulamak icin pimin tizerinde (ve/veya dogrudan carkd (izerinde) aktif en az bir elastik
aleti (31) icermektedir; itki kuvveti gark[{J22) bir ilerletilmis konumda slrdurmektedir veya cark[]
ilerletilmis konuma itmektedir. Sekil 9’da ornek olarak gosterildigi Gizere callstirhna araclar( ]
tercihen, carka (22} gére pimin iki karsfkarafinda pim Uzerinde aktif bir elastik alet (31) ciftini
icermektedir. Elastik alet, tercihen bir yay veya bir sarmal yayd£1(31).

Tercih edilen bir yaplandltada birlestirme aleti (21), makara lizerinde konumland tithaktad r]
ve birlestirme/aylrina yuvas[{25) tercihen flans (13) lzerinde konumlandirihaktadlr] Ayrica
tercihen tiim birlestirme aleti (21), flangdl dishrShda konumlandithaktadlr] bagka bir deyisle
birlestirme/aylina yuvashlnl (25) birinci donme ekseninden ilgili radyal mesafesinden daha
fazla olan birinci donme ekseninden (A) bir radyal mesafede konumlandthaktad [t

Birlestirme aleti (21), tercihen, makaranl@ dénmesinin etkisi ile agkhl birlestirme ve aylina
konumuna (40) ulasti@inda birlestirme/ay[fina yuvasida (25) olacak ve bununla radyal olarak
hizalanacak sekilde konumlandrIthaktadlrl

Birlestirme/ay(tina yuvas[{25), tercihen, kanca plakas[{5) ylikseltme araclar[{50) vasfasha alt
konuma getirildiginde ve makara, yeniden senkronize etme agKlna esit bir donme yapt@hda
callstirina araclar(130) araclfilyla bunun icerisine birlestirme aletinin (21) otomatik girmesini
mumkiin klthaslOkin yapl@ndIhaktadll

Flang (13), tercihen bir (st yizeyi (14), bir alt ylzeyi (15) ve bir yanal ylzeyi (16)
sergilemektedir. Yanal ylizey (16), tercihen bir dairesel sekle sahiptir ve (st ylizey ve alt ylizey
arasDda uzanmaktadtlve bunlarBaglamaktad[t] Birlestirme/ayrina yuvas[{25), tercihen yanal
ylizeyden (16) baslayan ve digarldan a¢klolan bir radyal girintidir (26).

Girinti (26) (birlestirme/aylmina yuvashlgerceklestirmektedir) tercihen ayrich flansl alt
ylizeyinin en az bir béliimiinde aclktlr) boylelikle kanca plakas[ikseldiginde birlestirme aleti,
birlestirme/aylina yuvasidan (25) ¢kmas[kerbesttir ve birlestirme mekanizmasChayr sl
konuma gecmektedir.

Ust yiizey (14) ve alt yizey (15), tercihen, yatay olarak yonlendiriimektedir ve (st ve alt
ylizeyler araslodaki ve flansol tim acshl gelisimi Gzerindeki yanal ylizeyin en az bir eksenel
bolimu (baska bir deyisle yanal yiizeyin kalnl@nlnl en az bir bolimi), yanal yizey alt yiizeye

yaklastlkta kademeli olarak flansinl birinci dénme eksenine yaklasan, dikey olmayan, bir
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yuvarlak itki kuvveti ylizeyini (18) gergeklestirmek icin Ust ve alt ylizeylere gdre enine olarak
egimli yaplaktadr]

Yuvarlak itki kuvveti ylzeyi (18), tercihen, birlestirme aleti aclshl birlestirme ve aylina konumu
veya konumlaridan hizalanmadIginda birlestirme aletinin, birinci ddnme eksenine radyal olarak
yakblasttldn birlestirme konumundan, elastik aleti (veya elastik aletleri) sklsttan ayrlis]
konuma radyal olarak yerini degistirmek icin yiikseltme araglar[{50) taraflndan kanca plakas]
(5) alt konuma getirildiginde birlestirme aleti (21) (izerinde, bagka bir deyisle ¢ark {22) lizerinde
baskrapmak (zere yaplandElmaktadr) boylelikle birlestirme aleti, flansil yanal ylzeyinin
disarElnh dayanak olarak konumlandlIhaktadflve flansa gére makaranhl dénmesi, tahrikin
makaradan flansa bir aktarbh[dlusmadan flangl yanal ylzeyi lizerinde birlestirme aletinin bir
kaymaslbelirlemektedir ve bdylelikle yeniden senkronize etme aglslnh esit makaran(nl ard skl
bir dénmesi sonrasda birlestirme aleti, birlestirme ve ayltina yuvashh ulasmaktadtive elastik
alet taraflddan birinci donme eksenine uygulanan itki kuvvetinin etkisi ile buraya radyal olarak
girmektedir.

AyrtlTolarak, sekillerde 6rnek olarak gosterilen yapl@ndiinaya atffa bulunarak flanshl
diislisl, cark[hask@dyan ve yaylarChKIstFdn yuvarlak itki kuvveti ylzeyi tarafiibdan neden
olunan, cark@ (dlshrCHogru) bir geri cekilmesine neden olmaktadlt) béylelikle carkil monte
edildigi pimin geri cekilmesine neden olmaktadItj ardSKlbir sekilde cark, flans@yanal ylizeyine
kargldyaylar Uzerinde itki kuvveti vasffaslyla baskldanmEl olarak kalmaktadlt) ve bu durumda
makaran donmesi yliziinden yanal yilizey zerinde siriiklenmektedir. Makaran[l dénmesi,
cark[Cagshl birlestirme ve ayliina konumuna getirdidginde (baska bir deyisle makara, yukar(da
bahsedilen yeniden senkronize etme aclsCle dondiidiinde) cark, birlestirme/ayltina yuvash
dayanmaktadlrive yaylarlitki kuvvetinin etkisi ile buraya girmektedir. Girig, mekanizmay[{20)
birlestirilmis konfiglirasyona getirmektedir: burada makara ve flans (izerinde birbirine saglam
bir sekilde slkistirIhaktadlrl ve makaraninl donmesi, flangsa ve buradan kanca plakasiog

senkronize olarak aktarIhaktad[tl

Gosterilmeyen dedisken bir yaplandiada calSt[fina araglar[&lastik alete yedek olarak veya ek
olarak birlestirme aletinin lizerinde aktif bir cal[strEI{6rnegin bir piston veya bir lineer motor)
ve bir sensor igerebilmektedir. Bu durumda sensdr, flang lzerinde ayritislkonumda birlegtirme
aleti ile makaran dénmesi slkdsida aktiftir ve birlestirme/ayltina yuvaslhlol mevcudiyetinin
tespit edilmesi igin yap[@ndllhaktad(d yuvaya ulast@lnda sensér, galstrlcinlnl aktivasyonunun

komutunu vermektedir, bdylelikle yuvaya birlestirme aletinin girisini ve birlestirilmis kenuma
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gegisini belirlemektedir.

Itki kuvveti yiizeyi (18), tercihen flangiil (13) yanal yiizeyi (16) ve alt yiizeyi (15) arasihda bir
edim verme ile gerceklestiriimektedir. Itki kuvveti yiizeyi (18), tercihen alt konum ve iist konum
arashdaki kapak grubunun dikey hareket yoniine gore bir edimli dizlem olarak

belirlenmektedir.

Birlestirme mekanizmas[{20), tercihen birlestirme aletini (21), dzellikle pim (23) ve/veya cark[]
{22) hareketli bir sekilde bardEan bir gdvde (24), ve calStna aralar({30), dzellikle elastik
alet (31) (veya sekillerde gosterilen yapland[rinada iki yay (31}) icermektedir.

Birlestirme mekanizmashlnl (20) gévdesi (24), tercihen, makara lzerinde sadlam bir sekilde

monte edilmektedir ve bundan dolaylinakara ile ddnme halinde ayarlanmaktad (]

Govde (24), tercihen, birlestirme ve ayltina konumlarLarasiida birlestirme aletinin bir radyal
hareketini sadlamak igin flansa (birlestirme/ayliina yuvasiblnl bulundugu) gore dlsaridan

konumlandEithak (izere monte edilmektedir.

Flans (13), tercihen, 5 mm’den biyiik ve/veya 10 mm’den blyik ve/veya 20 mm’den biyik
ve/veya 40 mm’den blyik ve/veya 60 mm'den blyik, Ust ylzey (14) ve alt yizey (15)
arasdaki eksenel mesafe olarak hesaplanan bir yiikseklige sahiptir. Yikseklik, birlestirme
mekanizmaslil aylfina konfigirasyonuna getirildigi ve igne silindirinin hareketinin kanca
plakash aktarIhad(@lRanca plakashlnl (5) ylkseltilmesi icin bir ylikseklidi belirlemektedir.

Kapak grubunun yiikseltme araclar({50), tercihen, her birinde kanca plakasloln, alt konuma
karsKl gelen ylikseklik ve st konuma karslIKl gelen yiikseklik arasibiaki bir ilgili orta dikey
ylkseklikte konumlandId§1 bir veya daha fazla orta konumda kanca plakashld
konumlandlciak Uzere yapl@nddithaktadlel Orta konumlarml her birinde birlestirme
mekanizmas[ birlestirilmis konfiglirasyondadltive kanca plakas[ddneli rulman aletinden klsimen

dikey olarak mesafelidir.

Kapak grubunun yikseltme araclar tercihen kapak plakas(olnl ist konumdan 6teye dikey olarak
ylikseltilmesi icin yapland(titaktadltj bu, kanca plakasiblnl ayrlthasidan sonra olmaktadve
bakoh islemleri igin kullansl®apak grubu ve igne silindiri arasiiida daha buylik bir alanlserbest
blrakIthaslJsadlamaktadlr] Esasen kapak grubu, aylfiina sonrasiida dikey yiikselme ile
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ilerlemektedir; sonraki yiikselmede birlestirme aleti (makara lzerinde konumlandihaktad[c)
ve Uzerini orten flang arasibda hicbir temas veya etkilesim bulunmamaktad] Bu durumda
kapak grubunun ardi5Kl bir algalmas[lbirlestirme aleti ve flans araslidaki temasll yeniden
kuruldugu ve birlestirilmis konfiglirasyona dogru (ve kapak grubunun alt konumuna dogru)

gegisi baslatld@llist konuma dodru bir birinci diglisi kapsamaktadI]

Yukarlda bahsedilen gark (22), tercihen bir silindirik uyuma sahiptir ve bir birinci yass[yanal
yuzl (61), bir ikinci yass[yanal ylGzu {62) ve yanal ylzlerin (61 ve 62) araslnh yerlestirilen ve
bunlaraglayan bir yuvarlak ylizeyi (63) icermektedir. Cark (22),tercihen, drnegin demir veya

celik gibi bir metal malzemeden uretilmektedir.

Flangi yanal ylzeyinde (16) bir dikey girinti (26) olarak gergeklestirilen birlestirme/ayltna
yuvas[{25), tercihen, birlestirme konumuna getirildidinde birlestirme aletini (21) muhafaza
etmesi amaglanan bir bog alanl (73) aralariida bulundugu bir birinci duvar (71) ve bir ikinci
duvar (72) araslhda aglshl olarak uzanmaktadlr] yuva (25), bir taban ylzeyi (74) ile flangnl

icinde sonlanmaktadlrl

Birinci duvar (71), tercihen, birinci ddnme eksenine {A) paralel olan ve birinci dénme eksenine
{A) gbre biyik olclide radyal olarak yonlendirilen bir dizlemde bulunmaktad(ri birinci duvar
{71), cark yuvaya girdiginde ve birlestirilmis konuma getirildidinde cark[nl birinci yanal ylziniin

{61) bir bélliimi ile temasa girmesi icin yaplandlhaktad ]

Birinci duvar (71), tercihen, cark birlestiriimis konumda oldudunda, carktan (22), ézellikle de
carkldl birinci yanal yiiziinden (61), makaranllddnmesi ile belirlenen bir itki kuvvetinin allnmasUO]
igin yaplandrithaktadlr] itki kuvveti, yuvannlbirinci duvarnb (71) aktarIthaktadFive makara ile
flang@l senkronize ve saglam bir sekilde sKIstrIm §lbir dénmesini belirlemektedir.

Flansta birinci duvarlol (71) konumu, tercihen, makaraniol ve flansld dénme yoniine gére ikinci

duvarl (72) konumundan daha da ilerletiimektedir.

Ikinci duvar (72), tercihen, birinci ddnme eksenine (A) paralel bir diizlemde bulunmaktadFlve
tizerinde birinci duvarl bulundudu diizleme gore edimlidir, boylelikle birinci ve ikinci duvar
arasida mesafe, baska bir deyisle birinci ve ikinci duvar araslodaki bos mesafenin genisligi,
yuvanll taban yGzeyinden (74) birlestirme/ayltina yuvashlnl dishrCdogru agkd oldugu flanshl

yanal ylzeyine artmaktadlr]

23



10

15

20

25

30

35

ikinci duvar (72), tercihen, cark yuvaya girdiginde ve birlestirilmis konuma getirildiginde cark@
harici yuvarlak ytizeyi (63) ile carklnl (22) ikinci yanal ylzi (62) taraflnan olusturulan bir kése
bélimudyle temasa girmesi icin yaplandcIthaktadIr]

Ikinci duvar (72), tercihen, 1° daha fazla ve/veya 3° daha fazla ve/veya 5° daha fazla bir ag[e

birinci duvara gore egimlidir.

Yuvan[nl (25) birinci (71) ve ikinci duvar{72) arasdaki bos alanil genislidi, tercihen, birinciye
iliskin olarak ikinci duvarfl edimine gére taban ylzeyinden (74) baslayarak d&arCdlogru lineer
olarak artmaktadlcl

ikinci egimli duvar (72) ile donat@n birlestirme/ayina yuvas{25), cark @ girisindeki herhangi
bir oyunu mimkiin khaktad[F} aslfda gark, yuvanfl dahili genigligi cark@ geniglidine karglKl
gelene kadar yuvaya girmektedir. Bu, mekanizma (20) birlestirme konfiglirasyonunda
oldugunda makara ve flans arasiaki dogru senkronizasyonu temin etmektedir. Ote yandan
birinci duvar (71), avantajlClbir sekilde yassMIf] ¢linkii cark@ birinci yanal yizl, duvara
dayanmaktadlr) bdylelikle birinci yanal ylz, carkd yuvaya ve yuvadan tim flansa hareketin
aktar[d@Otki kuvveti ylizin( olusturmaktadt] Kanca plakas[{5) alt konumda oldugunda ve
birlestirme mekanizmas[@yr[h(skonumda oldugunda makaranl(11) yeniden senkronize etme
a¢lsinltakip etmesi igin flansa (13) gére ddonmesi, carklnl (22) birlestirme/ayltina yuvasng
getirilmesi amaclyla, tercihen, flanshl yanal yiizeyindeki (16) ve bununla temas haldeki carknl
bir 6telenmesi belirlemektedir; bur durumda carknl yuvarlak yizi (63), flansnl yanal ylzinde

suriiklenmektedir ve bunun eksenlerinin etrafloda hicbir dénme gerceklestirmemektedir.

Kanca plakashlnl ust konuma yikseltilmesi, tercihen, carklil birlestirme/aylrina yuvasidan
otomatik ¢KIsinlbelirlemektedir, burada ¢kIg) bir birinci yonde yuvaya gore, tercihen ucannlen
azlodan ikinci duvaribk gore carkln donmesi ile ortaya ¢kimaktadl) Carknl yuvadan ¢kimas[]

birlestirme mekanizmaslnl aykina konfiglirasyonuna gecisini belirlemektedir.

Kanca plakasnl alt konuma algalmasldtercihen, yuvarlak itki kuvveti ylzeyi tarafibidan
uygulanan itki kuvvetinin ve elastik aletin basiclnl etkisi ile carki geri cekilmesini
belirlemektedir, geri ¢cekilme, birinci dénme yénlne karsEbir ikinci ddnme ydnline gore flang(dl
yuvarlak itki kuvveti ylizeyinde carklnl bir donmesi ile es zamanlCblarak olusmaktadlr] Geri

cekilme, vyeniden senkronizasyon makara ve flans arasibda oldujunda birlestirme
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mekanizmas DD birlestirilmis konuma ard &Ikl bir gegisi icin uygun hale getirilmektedir.

Sekillerde gosterilene esdeger bir yaplandinada yuva, her ikisi egimli olmayan ve birinci
dénme eksenine (A) paralel olan ve birinci ddnme eksenine gdre blylk dlclide radyal olarak
yonlendirilen birinci duvara ve ikinci duvara sahip olabilmektedir. Bu durumda ¢ark, tercihen,
birinci dénme eksenine {A) paralel bir diizlemde bulunan ve birinci yanal yzin bulundugu
diizleme gore egimli olan ikinci yanal yiize sahiptir, boylelikle birinci ve ikinci yanal yiz
arasindaki mesafe, carkll dsarlElndan pime dogru artmaktadlr] Bu durumda flangl harici
ylzeyi ile yuvan@l ikinci ylizeyi taraflidan olusturulan kése, cark yuvaya girdidinde ve
birlestirilmis konuma getirildidinde cark ikinci yanal ylziniin bir bélimi ile temasa
girmektedir.

Flans@ harici ylzeyi ile yuvanl ikinci duvararafdan olusturulan yukarida bahsedilen kdse,
tercihen carknl yuvaya girisini kolaylastlfinak icin edimli ve sekilli olabilmektedir, béylelikle
garkl birinci yanal ylizli yuvan@ ikinci duvarldl 6tesine gittijinde ancak yuvan[d birinci
duvarlnk (déner hareketin makaradan flansa aktartastin dayand@ulasmad@ldurumlarda
carkll yuvanlicine kSinen girisini saglamaktadIc]

Esasen birbirine paralel olmayan ¢arkinlyanal ylzleri ve birbirine paralel olan yuvanl duvarlarC]
ile ¢c6zim, sekillerde gosterilene gbre bir dedisken yaplandlina olarak diistinilebilmektedir.
Her iki durumda da teknik ¢dzim, avantajlChir sekilde carkml girisindeki herhangi bir cyunun
iyilestiriimesini saglamaktadr]

Gosterilmeyen vaplEndiimada ddonme aktarm araglar[Jkanca plakasClizerinde islevsel bir
sekilde aktif olan ve makara herhangi bir tahrik aktarimColmadan flansa gore dondiijiinde ve
gark flansMlyana yiizeyi (izerinde siiriikleyerek yanal olarak ételediginde kanca plakas[iizerinde
bir frenleme kuvvetinin uygulanmasCikin yaplandIan en az bir frenleme aletini icermektedir.
Frenleme aleti, tercihen 6rnegin birlestirme aletinin birlestirme/ayltina yuvashg ulagmasl]
saglamak icin yeniden senkronize etme aclslnb esit bir agcCile makaranol en az bir 360°'lik
dénmesi igin veya makaran en azBdan bir dénmesi igin plakani alt konuma bir
algaltIhashdan sonra frenleme kuvvetini uygulamaktadi(cl

Frenleme aleti, bir alcaltlhis] konumda kapak grubu ile ve yeniden senkronizasyon agSlle
makaranl dénmesi slasida, flangll dishrisindaki arkidl striiklenmesinin, kanca plakas/olnl

istenmeyen bir siirliklenmesine neden olmaslnl énlenmesini sadlamaktadlr] Aslinda yeniden
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senkronizasyon slchsida flang donmemelidir (birlestirme aleti (21) yuvaya (25) ulasana kadar);
frenleme aleti, ayr(ch, bunu sabit tutan bir sirtinmesini lretmek igin flans Gzerinde suriklemek
tzere yaplandllithaktadlr]l Bu sekilde frenleme aletinin sirtinmesi, flang Uzerinde gark(nl
suriiklenmesiyle olusturulan nihai itki kuvvetini dengelemektedir, bdylelikle vyeniden
senkronizasyon slrasiida bunun duragan olmashitemin etmektedir. Frenleme aleti, istede

bagd|ir bilesendir.

Frenleme aleti, &rnegdin, bir solenoid valf taraflidan komut verilen pnématik bir piston
olabilmektedir. itki kuvveti aleti, avantajlChir sekilde yukari@dh bahsedilen carktBEancak ayrCh
ornedin bir pim, bir egimli diizlem vs. ile farklyap@@ralabilmektedir.

Donme araglar[{7), tercihen igne silindirini ve bundan dolayahrik makarashl ek bir dénme
yonlnde dénme haline ayarlamasOicin yap@ndihaktadl] donme, tercihen birlestirme
mekanizmasfarafindan varsayladn konfiglrasyona baklmaksZInl kesintisiz olmaktadI(r]

Sekillerde 6rnek olarak gosterildigi (izere rulman yapEL{2), tercihen, silindir dénme eksenine
{X) es eksenel olarak diizenlenen ve kanca plakashlnl yukarida bahsedilen saft@nl (12) icinden
gectidi ve bunu barldIran bir gegis agklElile donatl@n bir manson (80) igermektedir. Manson,
kapak grubunun destek plakashinl (4) saglam bir sekilde monte edildigi ve kanca plakas/nlnl
monte edildidi kanca plakasbn saftin alt ucunun asagda ortaya c¢kt@bir alt ug ile
donatlmaktadltl Mangen, yaplsal olarak destek plakas[ve bunun Uzerinde bulunan cihazlard
tagimaktadflve kanca plakasihlnl saftlnl dénmesine ve bunun igerisinde dtelenmesine olanak
saglamaktadlr] bdylelikle kanca plakashlil ve kesicinin dénmesini ve dikey oOtelemesini
aktarmaktadlr]l Esasen manson (80), kapak gurubunun plakaslX4) rulman vyaplshnh (2)
baglamaktadlrlve ayn[Ckamanda kanca plakasil{5) plakadan (4) sokmektedir ¢linkii bunun
icerisinde donen saftld (12) temel kanca plakasihlddesteklemesini ve dondirmesini
saglamaktadlrl Ayrlch mangon, yikseltme araglar(J(50) taraflnban dikey olarak hareket
ettiriimektedir, bdylelikle tim kapak grubu, kanca plakashln ddnmesine karlsinadan

ylikseltilebilmektedir ve alcaltl3bilmektedir.

Mevcut bulusun (gosteriimeyen) muhtemel bir yaplandinasiida donme aktarlm araglar(]
asad[dekileri icermektedir:

- igleme araglar(
- rulman yapInda kenumlandrlan ve igne silindirinin dénmesi sikdsda igne silindirine gore
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bir birinci a¢shl referans konumun tespit edilmesi igin ve birinci referans acsal konumun bir
birinci tespit klyhs kotunun birinci isleme araglarnh aktarIhaslikin yapIand[tldan bir birinci
sensor;

- kapak grubunda konumlandlrldn ve kanca plakasinlnl donmesi sichsinda kanca plakasng
gore veya dogrudan kanca plakasha iligkilendirilen bir ikinci referans agsal konumun tespit
edilmesi icin ve ikinci referans aglsdl konumun bir ikinci tespit kiyhs kotunun isleme

araglarinb aktarlthas(iin yapland[lan bir ikinci sensor.

isleme araglar[dbirinci referans a¢Bal konum ve ikinci referans acBal konum arashdaki
belirlenmis bir uyumluluk kosulunun dogrulanmasC@machda birinci tespit kivhs kotunun ikinci
tespit kihs kotu ile kargl@sticIhasUligin yapl@ndlhaktadltl Bu uyumluluk kosulu, igne
silindirine gore kanca plakasnlnl bir “senkronize konfigiirasyonuna” esdederdir. Isleme araclarlJ
birlestirme mekanizmasbirlestirilmis konfiglirasyonda oldugunda ve silindirin donme araglar™
tarafBidan Gretilen hareket kanca plakashhb aktarId@nta igne silindirine gére kanca plakasblfl

senkronizasyonunu kontrol etmesi igin yapland flihaktad(r]

isleme araclar(Ttercihen, birlestirme mekanizmasbirlestirilmis konfigiirasyonda oldugunda ve

uyumluluk kosulu karsll@anmadidinda érme makinesini durduracak sekilde yaplandirirhaktad[r]

Uyumluluk kosulu, tercihen, sEEolan veya belirlenmis bir deger olan birinci referans aclsal
konum ve ikinci referans acsal konum arasihda bir aclshl gecikmeyi kapsamaktadIt] Birinci
referans achl konum, tercihen, igne silindirinin tam dénmesi icin yalnZta birdir. Ikinci referans
aclsal konum, tercihen, kanca plakasnlnl tam dénmesi icin yalnlzta birdir.

Birinci sensdr ve ikinci sensor, tercihen, bir manyetik veya optik veya kapasitif veya induktif
veya ultrason tlrlinde yakmlKl sensérleridir. Birinci sensdr vefveya ikinci sensor tercihen
sabittir.

Birinci sensor, tercihen, igne silindirinin (6rnedin silindir lzerinde bir centik veya pim veya
belirlenmis bir referans ignesi) veya makarani belirlenmis konumunun tespit edilmesiyle birinci
ac[sal referans konumun (igne silindirine gore) tespit edilmesi icin yapEndihaktad]

ikinci sensér, tercihen, kanca plakas@hl veya kanca plakasil saftld veya flans@ veya
kesicinin bir konumunun tespit edilmesiyle ikinci aclshl referans konumunun (kanca plakashh
gore) tespit edilmesi icin yapIandFIhaktadF] 1Ikinci sensor, tercihen, kapak grubunun destek
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plakasiila monte edilmektedir; alternatif olarak, kanca plakashlo konumunu veya kanca
plakas[nlnl bir iligkili konumunu, érnedin kanca plakasninl saftnlnl veya flangmlveya kesicinin bir

konumunu tespit edebildigi sirece rulman yaplslnda konumland cIabilmektedir.

Bu sekilde tasarlanan bulus, hepsi bulus konseptinin kapsamink giren ¢ok sayldh modifikasyon
ve degiskene karsCdluyarldiflve belirtilen bilesenler, dider teknik olarak esdeder elemanlar ile

dedgistirilebilirdir.

Mevcut bulug, hem yeni makinelerde hem de halihazledla var olan makinelerde uygulanabilir,
ikinci durumda igne silindirinin dénmesine gére kanca plakashlnl donmesini segici bir sekilde
aylcabilen, mevcut bulusa gore bir birlestirme mekanizmashlnl getiriimesi icindir.

Bulus, buyik dlclide avantaj dnermektedir. Oncelikli olarak tiim bulus, énceki teknikteki
engellerin en azndan birkaghlnl &nlenmesini saglamaktadI(r]

Ayrlch mevcut bulus, 6nceki teknige gore farklChir tiirde olan, igne silindirine gore kanca
plakas@lnl(ve bundan dolayResicinin) bir birlestirme/aytina mekanizmasle karakterize edilen
bir dairesel érme makinesi ile ilgilidir. A¢klanan mekanizma, kesintisiz bir sekilde senkronize
tlrdendir: bu, kanca plakasolnl ayrIhasilnl (dikey yikseltme ile) gerceklestiriimesi icin flansa
gbre makaran[l belirlenmis bir acsal konumunun beklenmesine gerek olmad@lJayrlch kanca
plakaslnl ddnmesini yeni bir sekilde ayarlamak igin makaranml belirlenmig bir aglsal kenuma
geri dénmesine gerek olmaddCanlammbl gelmektedir. Mevcut bulusun ¢oziimdi, herhangi bir
acshl konumda ayrlihay[daglamaktadtive makarannlflansa yeniden badland@ldogru konuma
makaray[CAyn[Famanda geri dondirmektedir, boylelikle makara ve flans sadlam bir sekilde
dénmek (zere geri donmektedir ve igne silindirinin ve kanca plakashln donmesinde

senkronizasyon (bagka bir deyisle a¢Sal hZ) temin edilmektedir.

Ayrich mevcut bulusun mekanizmas[d igne silindirine gore kanca plakasinl dogru bir
senkronizasyonunun temin edilmesini saglamaktadldd senkronizasyon ile, kanca plakas(d
déndudiinde kanca plakas® her bir noktashlnl daima temel igne silindirinin ilgili karg[Klgelen
noktas[ile dikey olarak hizaland@kosul anlagltaktadll

Mevcut tarifname ve ekli sekiller, birlestirme aletinin makara lizerinde konumlandEldGlve
birlestirme/ayltina yuvashlnl flang (izerinde vyerlestirildidi tercih edilen bir ¢ozimi

gostermektedir. Ancak bulus, elemanlaril konumunun tersine gevrildidi, baska bir deyisle
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birlestirme aletinin flang Uzerinde konumlandIdE5re birlestirme/aylina yuvashiil makara

uzerinde yerlestirildidi bir esdeder degisken yaplandfinay[kapsamaktadIr]

Birlestirilmis konum ve ayrlthslkonum araslnida bunun gegisinde birlegtirme aletinin bir radyal
ve yanal hareketini kapsayan, a¢klanan ¢dzim, &nemli avantajlari@ elde edilmesini

saglamaktad(t]

Oncelikli olarak yuvada birlestirme aletinin yanal girisi, yiikseltme araclar(farafAdan kapak
gurubunun flangMkine esit bir ylkseklije, baska bir deyisle birlestirme organ
birlestirme/ay[fina yuvashlnl asadEnidan ¢kt @yiikseklige (6zellikle yiikseltmenin, birlestirme
aletinin flang(nl alt yiizeyinde aglkl girintiden ¢knaslnk neden oldugu yiikseklige) yikseltiimesi
sltdsinda makara/flans kaplininin sirdirilmesini saglamaktadlrl Ayrich yuvada birlestirme
aletinin yanal girisi, flans yikseklidine (veya eksenel kaldlGnk) esit olan bir yilikselmeye
kadar her bir yikseltiimis konum igin makara/flang kaplinini stabil olarak strdirilmesini
saglamaktadt] Asliiba cark, flans(l yikselmesi sihshda yuvay(Japlandtan girintinin igine
yvanal olarak eklenmektedir, ve bu kaplin hassasiyetini ve cark lzerindeki biikme veya burulma
gerilimlerinin yoklugunu temin etmektedir. Bu, flansil ayrlthashinl (ve makaradan flansa
dénme aktarmblnl durdurulmashin) elde edilmesi igin gerekli olan flansil yanal yiizeyinin
yliksekligine ve bundan dolay[Hikey ylkseklige baklhakszInl bu sekildedir. Ayrlch mevcut
¢Ozim, 6zellikle carklve yuvanlayrthasnba ve birlestiriimesinde kapsanan mekanik aletlerin
ylpranmas(nlnl azaltIasmhl$aglamaktad(t]

Birlestirme aletinin radyal hareketi, ayrich segilebilir olan bir yikseklige (veya genislige) sahip
bir flansl gerceklestiriimesini saglamaktad (3 flanshl yiiksekligi arttkta aylrina sltisiida kapak
grubu taraflndan gergeklestirilen dikey yiikselis artmaktad[r] Flang(nl yiiksekliginin secilmesiyle,
kapak grubunun (ve bundan dolay[kanca plakashlnl ve kesicinin) ayrashlnl olustugu dikey
yiiksekligin ayarlanmashuhtemeldir. Ozellikle snemli bir sekilde yiikseltilmis ayEina yiiksekligi,
bak(mh adibhinda igne silindirine ulas@3bilirlik bakmtan bir avantaj ile elde edilebilmektedir:
asliida bilinen ¢6ziimlerde kanca plakas[Hisik bir dikey yiikseklikte olusmaktad(t] clnki
aylfina araglarbir biiyik-olugumlu yiiksekligi yonetememektedir.

Ote yandan mevcut bulus, temel silindirden kapak grubunun dikey uzaklasmas@lyapmayan
birlestirme ve ayltina araclarbld¢klamaktadtlve ayn[Kaplin hassasiyeti ile herhangi bir kosulda
ve hasar veren gerilimlere tabi tutulmadan (6rnedin bikilmeler veya burulmalar)
callshbilmektedir.
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Asloda, herhangi bir gallshma kosulunda mevcut bulusun birlestirme aletinin, ozellikle sekillerde
gosterilen bunun gark formunun yuvayllgerceklestiren girintive girdigi ve kapak grubu
ylikseltildiginde kademeleri olarak “¢KInt[Sraparak” callsmad[Gl belirtiimektedir: 6te yandan
daima, &zellikle carkll yanal ylzleri ve birlestirme/ayiina yuvashlnl duvarlarCarasida aynd
tirde mekanik kaplini strdlirmektedir ve makaradan flansa doner hareketin sabit aktar(ohnlC
Uretmektedir. Aylcinanil sektérde énemli bir avantajColusturdugu an kapak grubu taraflodan
ulagl@bilir dikey yikseklik arttikta bakim skdsida drme bagl@nh erisilebilirligin artmashl]
saglamaktad(t]

Mevcut bulus, segilebilir olan ve en az 10 mm ve/veya en az 30 mm ve/veya en az 60 mm
ve/veya en az 100 mm olan bir ayltina yiksekliginin elde edilmesini saglamaktadlt] Mevcut
¢ozOm, ayrlch, kapak grubunun varsayabilecedi, kontrollli bir sekilde, birden fazla dikey
konumun belirlenmesini saglamaktad] Ornedin yiikseltme araclar[@Rl (50) ¢al StFERL]51), alt
konum ve (st konum arasdaki (aynanblolustugu) gesitli orta yiiksekliklerde kapak grubunu
konumlandidbilen bir lineer motor (veya bir lineer hareket aktarimhnk sahip bir elektrik déner
motoru) olabilmektedir. Bu, igne silindirine gore kapak grubunun hafifce kaldElthaslnl istenilir

oldugu belirli 6rme islemlerinde kullanSlColabilmektedir.

Mevcut bulusun temelinde ¢dzimiuin ilave bir avantajl kanca plakashlnl {ve callsltken, baska bir
deyisle 6rme islemleri skkdsita kesicinin) donmesinin ayrlhasiida ve birlestirilmesinden
olusmaktadFl Qrnegdin bir giysinin drilmesi sFasiMta kanca gurubu yikseltiimektedir ve
sonrasinda bunun bir devrinden sonra, dénme halindeki 6rme makinesi ile algaltimaktad(d bu
sekilde silindire gdre kanca plakasnlnl 360°lik bir gecikmesi elde edilmektedir. Mevcut bulusun
birlestirme mekanizmas[] ayrich, birlestirme aletinin (elastik aletler yerine) bir aktif
aktivasyonunu kapsayan yapland(finashtla, otomatik yeniden senkronize etmeye ve yeniden
birlestirmeye ilerlemek Ulzere, silindirin istenilen saylda donmesi icin bir ayrligl

konfiglirasyonda kapak grubunu siirdiirmektedir.

Mevcut bulug, makine bak islemlerinin kolaylastitIhashlC¥e genel olarak kapak grubuna ve
orme basl@lnk erisilebilirligin geligtiriimesini sadlamaktad[t] Ayrich mevcut bulus, igne silindirine
gore kanca plakaslil dogru, hassas ve yinelenebilir bir senkronizasyonunu temin edebilen
kanca plakasnl{ve kesicinin) ayltna araglarinl diizenlenmesini sadlamaktadt] Ayrich mevcut
bulus, yliksek derecede glvenilirlik, yl[pranmaya ve gerilime karsldireng ve uzun kullan [t siiresi

ile karakterize edilen kanca plakasnlnl (ve kesicinin) aylra araglarlnh sahip olunmasinl’]
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saglamaktad (]

Ayrlch mevcut bulusun 6érme makinesi, rekabetci bir maliyet ve basit ve makul bir yapLile

karakterize edilmektedir.
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