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Przedmiotem pateniu gléwnego nr 45927 jest
‘mechanizm maszyny przedzalniczej do sterowania
lawy obraczkowej, zaopatrzony w uklad dwodch
krzywek osadzonych na watach, sprzezonych ze
-sobg za pomocg czolowych kot zebatych i nada-
jacych wspoélpracujgcym z nimi diwigniom ruchy
‘wahadlowe o réinych czestotliwos$ciach i ampli-
tudach, a elementowi lgczgcemu te dzwignie i po-
lgczonemu z lawg obraczkowg maszyny prze-
-dzalniczej — ruch wypadkowy, umozliwiajacy
uzyskanie nawoju w ksztalcie ,szyszki”. Tego
rodzaju nawdj nie majacy krawedzi, a wiec elimi-
nujacy konieczno$¢ dokladnego nastawiania punk-
‘t6w zwrotnych ruchu lawy jest szczegdlnie ko-
rzystny w przypadku priedzy cienkiej. Natomiast
przy nawijaniu przedzy grubej na przyklad kordu
bardziej celowe jest stosowanie nawoju w ksztai-
cie eylindra zakonczonego jedndstronnie stozkiem.

Znany jest rowniez z patentu nr 44631 mecha-
‘nizm sterujacy lawe obrgczkowsg, zaopatrzony
w uklad diwigni i k6t zapadkowych oraz w dwu-
.stronnie dzialajaca zapadke, ktéry zmienia okre-
sowo skok lawy w gérnym punkcie zwrotnym,
umozliwiajage uzyskanie nawoju cylindrycznego
z zakonczeniem stozkowym, Tego rodzaju nawoj
posiada w czeSci stozkowej schodkowe przejscia

.oraz zakohczenie stozka powodujgce osypywanie

sie zwojow przedzy.
Przedmiotem patentu dodatkowego jest mecha-
‘nizm maszyny przedzalniczej do sterowania lawy
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obrgczkowej, stanowigcy odmiane mechanizmu
bedacego przedmiotem patentu glownego nr 45927
i umozliwiajgcy uzyskanie nawoju cylindryczne-
go z zakonczeniem stozkowym posiadajacym w
gornej czeSci tagodng wklestg linie przej$cia na
tworzacej nawoju. Oznacza to, ze przedza nawija-
jaca sie na szpule uklada sie na jej obrzezu
cienkg warstwg eliminujgcg zjawisko osypywa-
nia sie zwojow w czasie transportu i przewijania.
Ponadto mechanizm wedlug patentu dodatkowego
umozliwia bardzo dokladne ustawienie dolnego
punktu zwrotnego nawoju, ktéry pokrywa sie
Scisle z plaszczyzng podstawy szpuli eliminujgc
wplyw mechanicznego zuzycia sie czeSci na do-
kladno$é tego nastawienia.

Ksztalt nawoju zblizony swa postacia do ksztal-
tu butelki uzyskuje sie w mechanizmie wedlug
wynalazku, dzieki zastosowaniu ukladu dzwig-
niowego, w ktorym przegub 1Iaczacy obydwie
dzwignie, sterowane przez sprzezone ze sobg za
pomoca kot zebatych krzywki, w polozeniu gra-
nicznym jednej diwigni, odpowiadajacym poloze-
niu nawoju na dnie szpuli pokrywa sie z punk-
tem styczno$ci lancucha uruchamiajacego lawe
obrgczkows z kolem lanicuchowym. Wskutek tego
wahania drugiej dzwigni nie powodujg wowczas
zadnego przesuniecia lafcucha, a tym samym
lawy, umozliwiajac uzyskanie stalego punktu
zwrotnego.
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Mechanizm wedlug patentu dodatkowego umoz-
liwia rowniez latwag regulacje ksztaltu nawoju,
a zwlaszcza kata nachyienia stozka przez zmiane
stosunku ramion sprzezonych ze sobg diwigni,
ktory uzyskuje sie w dowolny znany sposéb na
przykiad przez potgczenie dzwigni za pomocg su-
wakéw lub przetykanych sworzni zmieniajgcych
ich punkt obrotu. Dzieki temu uzyskuje sie mo-
zliwo$§¢ latwego nastawienia maszyny przedzalni-
czej W elu = otrzymania najodpowiedniejszego
ksZtaltu ’nawoju odpowiadajacego maksymalnemu
wykorzystaniu ,szpuli dla danego asortymentu
przedzy.

Butelkowy ksztalt nawoju uzyskuje sie w me-
chaniZmie wedlug patentu dodatkowego w sposéb
podobny jak w mechaniZmie wedlug patentu gtéw-
nego nr 45927, to znaczy przez nadanie tawie ru-
chu wypadkowego, uzyskanego przez nalozenie
dwoéch ruchéw postepowo-zwrotnych o roéznych
czestotliwosciach i réznych amplitudach nadawa-
nych polaczonym ze sobg diwigniom sterowanym
za pomoca ukladu sprzezonych ze -sobg krzywek.

Wynalazek jest przykladowo wyja$niony na ry-
sunku, na ktérym fig. 1 przedstawia szpule z na-
wojem w ksztalcie butelki w widoku z boku,
w czeSciowym przekroju, fig. 2 — wykres ruchu
roboczego lawy obrgczkowej, zapewniajgcego uzys-
kanie nawoju o ksztalcie butelki, fig. 3 — sche-
mat mechanizmu maszyny przedzalniczej do ste-
rowania lawy obrgczkowej, zaopatrzonego w dwa
zespoly krzywkowe sprzezone za pomocg ukladu
dzwigni i k6t zebatych, a fig. 4 — przykladowe
rozwigzanie konstrukcyjne tego mechanizmu w
rzucie aksonometrycznym. ‘

Nawdj szpuli przedstawionej na fig. 1 ma po-
staé bryly obrotowej, ktorej tworzacg jest w dol-
nej czeSci prosta 1, réwnolegta do osi 2 szpuli 3,
za§ w gornej czeSci — prosta 5 nachylona do tej
osi pod okre§lonym katem o i zakonczona na
obrzezu szpuli linig 6, stanowigca lagodne tukowe
przejScie. ;

Przedza nawijana na szpule uklada sie na jej
obrzezu cienkg warstwg eliminujgcg zsypywanie
sie zwojow. W celu uzyskania takiego ksztaltu
nawoju mechanizm sterujacy lawg obrgczkows
wedlug wynalazku nadaje jej ruch roboczy, kté-
rego wykres przedstawiony jest na fig. 2.

Mechanizm wedlug wynalazku umoiliwiajqcy
uzyskanie takiego ruchu wypadkowego, ktérego
schemat przedstawiony jest na fig. 3, a przyklta-
dowe rozwigzanie konstrukcyjne na fig. 4 sklada
sie z dwoch krzywek 7 i 8 osadzonych na watach
9 i 10 i sprzezonych wzajemnie za pomocg zakli-
nowanych na tych walach ko6t zebatych 11, 12.
Tworzgce krzywek 7 i 8 skladajg sie z dwoéch sy-
metrycznych 1ukéw spirali Archimedesa, przy
czym krzywka 8 wspoipracuje z diwignig 13, osa-
dzong obrotowo na wale 9 nadajac jej koncéwce
14 oraz umieszczonemu po jej drugiej stronie —
przegubowi 15 ruch postepowo-zwrotny.

Natomiast krzywka 7 wspélpracuje z diwignia
16 polgczong za pomocg przegubu 15 z dziwignia
13 nadajac ruch wahadlowy zwrotny punktowi 17
tej dzwigni polaczonemu z popychaczem 18 oraz
jej koncéwee 19.
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Wskutek roéznej liczby zebdéw, kot zebatych 12°
i 11 sprzegajacych obydwie krzywki 7 i 8 oraz.
réznym dlugo$ciom ramion dzwigni 13 i 16 ruchy
sktadowe, ktére uzyskuja te dzwignie maja rézne
skoki i rézne amplitudy. Na wykresie (fig.2) ruch
skladowy przegubu 15 dzZwigni 13 jest przedsta-
wiony w $rodkowej czeSci wykregu linig ciagla.
to znaczy odpowiada mu ruch pliowy, o skoku
Smin, natomiast ruch skladowy koncéwki 19,.
dzwigni 16 — linig przerywang. Wskutek polg--
czenia obydwu dzwigni przegubem 15 uzyskuje-
sie nakladanie obydwu ruchéw otrzymujgc ruch.
wypadkowy przedstawiony na fig. 2 linig ciagla,.
to znaczy ruch o torze pilowym i zmieniajacej sie
réwnocze$nie amplitudzie od wartoSci Smin do
warto$ci Smax, jednak przy utrzymaniu statego-
dolnego punktu zwrotnego lezgcego na prostej.
AA, pokrywajgcej sie z podstawg 4 szpuli 3.

Koncéwka 19 dzwigni 16 jest polgczona za po-
moca ciegla 20 przerzuconego przez krazek 21

.z lawa obraczkowa maszyny przedzalniczej, przy

czym krazek §1 jest umieszczony wzgledem ukla-
du dzwigniowego w ten sposob, ze o§ przegubu 15
w granicznym polozeniu dzwigni 13, odpowiada-
jacym linii AA pokrywa sie z punktem stycznosci
23 lancucha 20 z krazkiem 21, a réwnocze$nie.
z punktem 23 przeciecia linii BB 1gczacej o§ walu
9 dzwigni 13 z osig walu 22 krazka 21 — z obwo-
dem podzialowym tego krazka.

Wskutek tego w przedstawionym na fig. 3 kran-
cowym polozeniu przegubu 15, odpowiadajgcym
zwrotnemu punktowi nawoQju na linii AA jakie-
kolwiek wahanie dzwigni 16 i ruch jej koncowki
19 przy przemieszczeniu lancucha 20 nie powo-
duja ruchu krazka 21, ktéry jest jedynie w mniej-
szym lub w wigkszym stopniu opasywany, dajgc
stale potozenia lawy obrgczkowej odpowiadajgce-
linii AA na wykresie nawoju na fig. 2, pokrywa-
jace sie S$cisle z dolng krawedzig nawoju oparta
na powierzchni podstawy 4 szpuli 3.

Na fig. 3 zobrazowano przykladowo linig osiowa
kilka polozen dzwigni 16 odpowiadajgcych temu

_zwrotnemu polozeniu diwigni 13 w celu zilustro-

wania, .ze wszystkim tym polozeniom odpowiada
stan spoczynku krazka 21.

Regulacje ksztaltu nawoju zwlaszcza kgta na-
chylenia a i dlugoSci tworzacej 5 uzyskuje sie
za pomocg dziwigni 16, ktéora jest zaopatrzona
w otwory 24 i popychacza 18, ktéry jest zaopa-
trzony w otwory 25, umozliwiajagce przy odpo-
wiednim umieszczeniu w réznych ich kombina-
cjach sworznia 17 uzyskanie okreSlonych zmian
stosunku diugosSci ramion tych elementéw, ma-
jacych wplyw na ksztalt stozkowej i cylindrycz-
nej cze$ci nawoju szpuli.

W mechanizmie przedstawionym na fig. 4 kon-
céwka 14 dzwigni 13 jest zaopatrzona w krazek
26, wspolpracujacy z krzywkg 8, za§ popychacz 18
—w krazki 27 wspélpracujace z krzywka 7.

Mechanizm sterujacy wedlug wynalazku moze

znalezé zastosowanie réwniez do innego rodzaju.
maszyn przedzalniczych lub przewijarek.
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Zastrzezenie patentowe sktadowe postepowo-zwrotne o réznych czestotli-
wos$ciach i amplitudach wedlug patentu Nr 45927
Mechanizm maszyny przedzalniczej do sterowa- znamienny tym, Ze obydwie dzwignie (16 i 13)
nia lawy obrgczkowej zaopatrzony w uklad dwéch . sterowane za pomoca sprzezonych ze sobg krzy-
krzywek osadzonych na walach sprzezonych ze 5 wek (7 i 8) sa polgczone przegubem (15), przy
sobg za pomocg czolowych ko6t zebatych i nada- czym dzwignia (16) jest polgczona ze sterujgca ja

jacych wspélpracujacym z nimi dzZwigniom ruchy krzywkg (7) za pomocg popychacza (18).
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