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OZET
SARILACAK BIR MATERYALIN SARILMASINA YONELIK SARMA CIHAZI VE
SARILACAK BIR MATERYALIN SARILMASINA YONELIK BIR SARMA CiHAZININ
CALISTIRILMASINA YONELIK YONTEM

Bulusg, hir sarma islemi esnasinda sarilacak materyal tagiyicisini (14, 15) destekleme
amaclyla saglanan bir sarma mandreline (12), sarma mandrelinin {12) en az hir
parcasinin diuzenlendigi bir tasima birimine (16) ve tasima biriminin {16) mekansal
konumunu dedistirmek amaciyla saglanan bir konumlandirma birimine (18) sahip,
sarilacak bir materyalin (10) sanlmasina yoénelik sarma cihazi ile ilgilidir.
Konumlandirma biriminin (18), tagima biriminin (16) mekansal nihai konumunu en

azindan buiyik dlclde istede badli olarak ayarlamak amaciyla saglanir.
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ISTEMLER

Bir sarma islemi esnasinda sarilacak materyal tasiyicisini (14, 15) destekleme
amaciyla saglanan bir sarma mandreline (12), sarma mandrelinin (12) en az bir
parcasinin dizenlendidi bir tagima birimine {16} ve tasima biriminin (16)
mekansal konumunu degistirmek amaciyla saglanan bir konumlandirma
birimine (18) sahip, sarlacak bir materyalin (10} sarimasina yonelik sarma
cihazi olup, burada konumlandirma birimi (18}, tasima biriminin (16) mekansal
nihai kenumunu en azindan biylk dlgide istege bagl olarak ayarlamak
amaciyla sadlanir, burada tasima birimi (16) doner kol olarak olusturulur,
6zelligi, tasima biriminin (16) en az bir galisma durumunda, sarilacak materyal
tasiyicisi besleme biriminde (24} diizenlenen ve galigtirilacak olan bir sarilacak
materyal tasiyicisini (14, 15} almak amaciyla ve eksenel bir dteleme hareketi ve
dénme hareketi vasitasiyla sarlacak materyalin (10} sarnlacak materyal
tasiyicisina (14, 15) sanldid1 ve/veya sarilacak materyal tasiyicisindan (14, 15)
¢Ozuldigl en az bir sarma igleminin gergeklestirildidi sarma islemi konumuna
tasimak amaciyla saglanmasi ile karakterize edilmesidir, burada tagima birimi

(16) sarma iglemi esnasinda sarma islemi konumunda bulunur.

istem 1°e gére sarma cihazi olup, 6zelligi, konumlandirma biriminin (18), tasima
biriminin (16) eksenel pozisyonunu degdistirmek amaciyla sadlanan birinci

konumlandirma aracini {20) icermesi ile karakterize edilmesidir.

istem 1 veya 2'ye gére sarma cihazi olup, ézelligi, konumlandirma biriminin
(18), tagima biriminin {16) dénme pozisyonunu dedistirmek amaciyla saglanan

ikinci konumlandirma aracini {22) icermesi ile karakterize edilmesidir.

Onceki istemlerden birine gére sarma cihazi olup, 6zelligi, tasima biriminin (16)

maksimum dénme agisinin en azindan 10° olmasi ile karakterize edilmesidir.

Onceki istemlerden birine gére sarma cihazi olup, dzelligi, tasima biriminin (16)
en azindan bir ¢alisma durumunda, ¢alstirilan bir sarilacak materyal tasiyicisini
(14, 15) sarma islemi konumundan tasimak amaciyla saglanmasi ile

karakterize edilmesidir.
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Onceki istemlerden birine gére sarma cihazi olup, 8zelligi, konumlandirma
biriminin (18), tasima biriminin (16) eksenel pozisyonunu saptamak amaciyla
saglanan birinci konum saptama birimine (26) sahip olmasi ile karakterize

edilmesidir.

Onceki istemlerden birine gére sarma cihazi olup, &zelligi, konumlandirma
biriminin (18), tasima biriminin (16) dénme pozisycnunu saptamak amaciyla
saglanan ikinci konum saptama birimine (28) sahip olmasi ile karakterize

edilmesidir.

istemler 6 ve 7'ye gore sarma cihazl olup, dzelligi, birinci konum saptama
biriminin (26) ve ikinci konum saptama biriminin (28) en azindan kismen tek

parca halinde olusturulmasi ile karakterize edilmesidir.

istemler 6 ila 8'den birine gbre sarma cihazi olup, 8zelligi, konum saptama
birimlerinden (26, 28) en az birinin, tasima biriminin (16) bir donme ekseni (30)

uzerinde duzenlenmesi ile karakterize edilmesidir.

istemler 6 ila 9dan birine gére sarma cihazi olup, dzelligi, konum saptama
birimlerinden (26, 28} en az birinin, mutlak deger sensdru olarak tasarlanmasi

ile karakterize edilmesidir.

.istemler 6 ila 10'dan en az birine gére sarma cihazi olup, 6zelligi, konum

saptama birimlerinden (26, 28) en az birinin, badil deder senséri olarak

tasarlanmasi ile karakterize edilmesidir.

Onceki istemlerden en az birine gdre en az bir sarma cihazina sahip sarma

makinesidir.

Bir sarma islemi esnasinda sarilacak materyal tasiyicisini (14, 15) destekleme
amaciyla saglanan bir sarma mandreline (12) ve sarma mandrelinin (12) en az
bir pargasinin dizenlendigi bir tasima birimine (16) ve sahip, 6zellikle istemler 1
ila 11’den birine gbre, sarilacak bir materyalin (10) sarnlimasina yonelik bir
sarma cihazinin ¢aligtirimasina yonelik yontem olup, burada tagima biriminin

(16) mekansal konumu degistirilir, burada tagima biriminin (16) mekansal nihai
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konumu en azindan bilylk olglide istege bagli olarak ayarlanir, burada tasima
birimi (16) doner kol olarak olusturulur, dzelligi, tagima biriminin (16) en az bir
galisma durumunda, sarilacak materyal tasiyicisi besleme biriminde (24)
dizenlenen ve calistirlacak olan bir sarilacak materyal tasiyicisini (14, 15)
almasi ve eksenel bir dteleme hareketi ve donme hareketi vasitasiyla sarnlacak
materyalin (10) sarnlacak materyal tasiyicisina (14, 15) sanldi§i vefveya
sarilacak materyal tasiyicisindan (14, 15) ¢ozildigu en az bir sarma isleminin
gerceklestirildigi sarma islemi konumuna tasimasi ile karakterize edilmesidir,
burada tagima birimi (16) sarma islemi esnasinda sarma igslemi konumunda

bulunur.
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TARIFNAME
SARILACAK BIR MATERYALIN SARILMASINA YONELIK SARMA CIHAZI VE
SARILACAK BiR MATERYALIN SARILMASINA YONELIK BiR SARMA CIHAZININ
GALISTIRILMASINA YONELIK YONTEM

Onceki Teknik

Bulus, istem 1’in giris kismina gére bir sarma cihazi ve istem 13'0n giris kismina gore

bir sarma cihazinin ¢alistirimasina yénelik bir ydntem ile ilgilidir.

Bir sarma islemi esnasinda mansonu desteklemek amaciyla saglanan bir déner kol
Uzerine sabitlenen bir sarma mandreline sahip bir mangon Uzerine sarilacak materyalin
sarilimasina yonelik bir sarma makinesi DE 20 2013 105 817 U1'den bilinir, burada
déner kol iki sahit eksenel pozisyonda hareket edebilir ve iki sabit ddnme pozisyonunda

hareket edebilir.

ilaveten bir mangon (izerine sarilacak materyalin sarilmasina yénelik sarma cihazlari
JP HO6 206665 A ve EP 0 950 628 A1'den bilinir, sarma cihazlarinin sarma mandreli

sarilacak materyalin yakalanmasina yonelik eksenel bir hareket gerceklestirir.

Bulusun amaci dzellikle esneklik bakimindan iyilestiriimis 6zelliklere sahip jenerik tirde
bir sarma cihazinin saglanmasidir. Bu amaca, istemler 1 ve 13'Un karakterize edici
Ozellikleri ile ulasilirken, bulusun avantajli dizenlemeleri ve gelismeleri alt istemlerden

cikarilabilir.

Bulugun avantajlar

Bulusg, bir sarma iglemi esnasinda sarilacak materyal tasiyicisini destekleme amaciyla
saglanan bir sarma mandreline, sarma mandrelinin en az bir par¢asinin diizenlendigi
ve tercihen sabitlendigi bir tasima birimine ve tasima biriminin mekansal konumunu
degistirmek ve/veya tercihen ayarlamak amaciyla saglanan bir konumlandirma birimine
sahip, sarilacak bir materyalin sariimasina, ézellikle dedistirilebilir bir sarilacak materyal
tasiyicisi  Uzerine sanimasina vel/veya degigtirilebilir  bir sarilacak materyal
tagiyicisindan ¢ozilmesine ve/veya etrafina sanimasina yonelik bir sarma cihazina

dayanir, burada konumlandirma birimi, tagima biriminin mekansal nihai konumunu en
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azindan bulyuk odlgiide istege bagl olarak ayarlamak amaciyla saglanir, burada tasima

birimi déner kol olarak olusturulur.

Tasima biriminin en az bir ¢alisma durumunda, sarilacak materyal tasiyicisi besleme
biriminde duzenlenen ve cgalistirilacak olan bir sarilacak materyal tasiyicisini almak
amaclyla ve eksenel bir dteleme hareketi ve donme hareketi vasitasiyla sarilacak
materyalin sarilacak materyal tasiyicisina sarildi§i ve/veya sarilacak materyal
tasiyicisindan ¢dzildaga en az bir sarma isleminin gergeklestirildidi sarma islemi
konumuna tagimak amaciyla saglanmasi éngdruldr, burada tagima birimi sarma iglemi

esnasinda sarma islemi konumunda bulunur.

Bir “sarma cihaz!” teriminden, bu badlamda 6zellikle bir sarma makinesinin en az bir
parcasi ve/veya bir yapi grubu anlasilacaktir. Ozellikle sarma cihazi biit{in bir sarma
makinesi de icerebilir. Ozellikle sarma cihaz), bir kontrol birimi, bir sanlacak materyal
besleme birimi, bir sarilacak materyal tasiyicisi besleme birimi ve/veya en az bir tahrik
birimi igerebilir. Bir “sarilacak materyal besleme birimi” teriminden, burada dzellikle en
az bir calisma durumunda sarilacak materyali tedarik etmek ve Ozellikle sarilacak
materyal tasiyicisina beslemek amaciyla saglanan bir birim anlasilacaktir. Bir
“sarilacak materyal® teriminden, &zellikle desteklenmeye ve/veya taginmaya yonelik
sarilabilir olan sarilabilir bir materyal anlagilacaktir. Sarlacak materyal durumunda,
ozellikle ornegin plastik, metal, tekstil fiberler ve/veya kagit gibi teknikte uzman Kisi
tarafindan bilinen herhangi bir materyalden olusabilen, érnegin hir iplik, bir tel ve/veya
bir bant gibi teknikte uzman kisi tarafindan bilinen herhangi bir sarilacak materyal
olabilir. Ilaveten bir “sarllacak materyal tasiyicisi” teriminden, ozellikle sarilacak
materyali, 0zellikle en azindan kismen, tercihen en azindan biydk bir kisminin ve
ozellikle avantajli olarak tamamen konveks olarak kavisli olan bir dis ylzey Uzerine
almak amaciyla saglanan bir tasiyici velveya bir govde anlasilacaktir. Tercihen
sarilacak materyal tasiyicisi, mangon olarak, dzellikle igi bog gdvde olarak, tercihen ici
bos silindir olarak, 6zellikle halka formunda taban ylzeyi olarak tasarlanir. Ancak
alternatif olarak, sarilacak materyal tasiyicisinin i¢i dolu govde, 6zellikle ici dolu silindir
olarak tasarlanmasi da duslnulebilir. “En azindan blylk bir kismi” ifadesinden,
ozellikle en az %60, avantajli olarak en az %70, tercihen en az %80 ve &zellikle

tercihen en az %90 oldugu anlasilacaktir.
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Sarilacak materyal tasiyicisinin “degistirilebilir’ olarak tasarlanmasi ciimlesinden,
ozellikle sarilacak materyal tasiyicisinin, ozellikle biitiin bir islemden sonra, 6zellikle
sarilacak materyal tagiyicisindan farkh, tercihen sarilacak materyal tasiyicisina benzer
bir diger sarilacak materyal tasiyicisi ile dedistirilebildigi ve/veya dedistirildidi
anlasilacaktir. Ozellikle burada bir, 6zellikle bitiin, calistinlan sarilacak materyal
tagiyicisi, g¢ahistinlacak olan bir diger sanlacak materyal tasiyicisi ile dedistirilir.
Tercihen diger sarilacak materyal tasiyicisi, avantajli olarak birgok, 6zellikle birbirine
benzer, ozellikle ¢alistinlacak olan dider sarilacak materyal tasiyicisi, sarilacak
materyal tasiyicisi besleme biriminde dizenlenir. Bu badlamda “calistinlan” sarilacak
materyal tasiyicisi teriminden, ozellikle zamansal olarak hemen &nceki bir sarma
isleminde, sarnlacak materyalin belirli bir miktarinin Gzerine sanldi§ ve/veya 6zellikle
zamansal clarak hemen dnceki bir sarma isleminde sarilacak materyalin dnceden
belirlenen bir miktaninin  ¢ozuldigl  sarilacak materyal tasiyicisi  anlagilacaktir.
“Calistirilacak olan” sarilacak materyal tasiyicisindan, dzellikle zamansal olarak hemen
sonraki bir sarma isleminde, sarilacak materyalin énceden belirlenen bir miktarinin
Uzerine sarildigi ve/veya Ozellikle zamansal olarak hemen dnceki bir sarma isleminde
sarilacak materyalin énceden belirlenen bir miktarinin ¢ézildugi sarilacak materyal
taglyicisi anlagilacaktir. ilaveten "sarilacak materyal tasiyicisi besleme birimi"
teriminden ozellikle calistinlacak olan sarilacak materyal tasiyicisini desteklemek
amaciyla saglanan bir birim anlagilacaktir. “Sadlanan” teriminden, &zel olarak
programlandigi, konfiglire edildigi ve/veya donatildidi anlasilacaktir. Bir nesnenin belirli
bir fonksiyona yénelik saglanmasindan, ozellikle nesnenin en az bir kullanim ve/veya
cahsma durumunda bu belirli fonksiyonu karsiladidi ve/veya gergeklestirdigi

anlasilacaktir.

Sarma mandreli, tercinen kenetleme mandreli olarak tasarlanir ve ozellikle sarilacak
materyal tasiyicisini, ozellikle sekil bagh, surtinme yoluyla bagh ve/veya tercihen
kuvvet bagh bir baglanti yoluyla, 6zellikle en az bir kenetleme cenesi yoluyla almak
amaciyla sadlanir. ilaveten sarma mandreli avantajli olarak déndiriilebilir olarak
tasarlanir ve 6zellikle bir ddnme hareketi ve/veya bir ddnme momentini, dzellikle bir
sarma ekseni etrafinda, sarilacak materyal tagiyicisi uUzerinde, dzellikle sekil bagh,
sUrtinme yoluyla baglh ve/veya tercihen kuvvet bagh bir badlanti yoluyla destelemek
amaciyla saglanir. ilaveten sarma cihazi 6zellikle, sarma mandrelini en az bir ¢alisma
durumunda, 6zellikle en az bir sarma islemi esnasinda, bir dénme hareketinde

hizalamak amaciyla saglanan bir tahrik birimine sahiptir. Bir “sarma ekseni” teriminden,
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bu baglamda ozellikle sarilacak materyalin sarilmasina ve/veya ¢dzllmesine yonelik
sarma mandrelinin  ve/veya sarilacak materyal tasiyicisinin - dénmesinin

gerceklestirildidi bir eksen anlagilacakitir.

ilaveten bir “tagima birimi” teriminden, dzellikle en az bir galisma durumunda, sarilacak
materyal tasiyicisini, ozellikle cahstirlan ve/veya calistinlacak olan bir sanlacak
materyal tasiyicisini, 6zellikle tamamen desteklemek amaciyla ve Gzellikle en az bir
konumdan en az bir digerine, 6zellikle en az bir konumdan farkh bir konuma hareket
ettirmek amaciyla ve/veya tagimak amaciyla saglanan bir birim anlagilacaktir. Tercihen
tasima birimi burada, en az bir ¢aisma durumunda, 6zellikle kenumlandirma birimi
yoluyla, belirli bir konumda, &zelikle nihai konumda, hareket ettiriimek amaciyla
saflanir. Burada tasima birimi tercihen bir diizlem boyunca hareket ettirilebilir ve/veya
hareket edebilir olarak monte edilir ve/veya bir donme ekseni etrafinda dondurilebilir
olarak monte edilir. Bu baglamda bir “konum” teriminden, tagsima biriminin &zellikle
tercinen eksenel ve/veya bir baslangi¢ pozisyonuna lineer olarak hizali bir pozisyonu
velveya bir yonii, 6zellikle bir ddnme pozisyonu anlasilacaktir. ilaveten bir “nihai
konum” teriminden, Ozellikle tasima biriminin bir hareketinin durduruldugu ve/veya
ornedin sarma islemi, yerlestirme islemi ve/veya alma islemi gibi en az bir islemin
gerceklestirildigi tasima biriminin konumu anlasilacaktir. Bir “sarma iglemi” teriminden
bu baglamda o&zellikle sarilacak materyalin, 6zellikle sarma makinesi cihazi yoluyla
sarilacak materyal tasiyicisi Uzerine sarldidi ve/veya sarilacak materyal tasiyicisindan
¢ozuldugi bir islem anlasiimahdir. Bir “yerlestirme islemi” teriminden bu badlamda
Ozellikle sarlacak materyal tasiyicisinin ve/veya bir diJer sarlacak materyal
tasiyicisinin sarma cihazindan uzaklastinldigi ve/veya tasindigi bir islem anlasilacaktir.
Tercihen yerlestirme iglemi, zamansal olarak sarma igleminden hemen sonra
gerceklestirilir. Bir “alma iglemi” teriminden bu badlamda 6zellikle sarllacak materyal
tasiyicisinin  vefveya bir diger sarilacak materyal tasiyicisinin sarma cihazina
beslendi§i bir islem anlagilacaktir. Tercihen alma islemi, zamansal oclarak sarma

isleminden hemen once gerceklestirilir.

Konumlandirma birimi &zellikle, tasima biriminin konumunu ayarlamak amaciyla
saglanan en az bir konumlandirma aracini icerir. En az bir konumlandirma araci,
burada tercihen ézellikle tahrik biriminden farkh tasarlanan bir diger tahrik birimini ve
ozellikle diger tahrik birimi ve/veya tagima birimi ile dogrudan ve/veya dolayh olarak

baglanan bir digli igerir. Tahrik birimi ve/veya diger tahrik birimi burada érnedin el
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ve/veya ayak ile calistinlan tahrik, icten yanmal motor, stirling motoru, hidrolik motor
olarak ve/veya elektrik motoru oclmak Uzere teknikte uzman kisi tarafindan bilinen tahrik
birimi olarak tasarlanabilir. llaveten digli, érnegin hidrolik, pnématik ve/veya tercihen
mekanik disli olmak Uzere teknikte uzman kisi tarafindan bilinen bir digli olarak
tasarlanabilir. Ozellikle en az bir konumlandirma araci, birkag tahrik birimi ve/veya disli

icerebilir. Tercihen konumlandirma birimi bu baglamda mekanik bir destek icermez.

Bir “mekanik destek” teriminden, burada &zellikle bir nesneye yénelik bir destek clarak
olusturmak lizere tasarlanan bir parca anlasilacaktir. Ozellikle mekanik destek burada
bir tabandan, bir duvardan, bir makine mahfazasindan, 6zellikle bir sarma makinesi
mahfazasindan ve/veya 6zellikle sarma makinesinin ¢evrelenmesi igin bir 1zgaradan
farkhdir. “Uyarlanan” ifadesinden &zellikle optimize edildigi ve/veya avantajli bir
calismada dengelendigi anlasilacaktir. ilaveten bir “tasima biriminin maksimum olasi
hareket 6zglrligid” teriminden, dzellikle sarma cihazinin tam fonksiyonel durumunda
tagsima biriminin hareket 6zgurligld anlasilacaktir. “En azindan blylk Olglide istege
bagh olarak” ifadesinden 6zellikle konumlandirma biriminin ve/veya tasima biriminin
¢bzme dogrulugu cergevesinde istege bagh oldugu ve/veya en azindan buyik dlglide
kademesiz oldudu anlasilacaktir. “En azindan biylik &élclide kademesiz olarak”
ifadesinden bu baglamda ozellikle belirli bir alanda, avantajh olarak 0° ve 360°
arasindaki bir a¢1 araliginda, tercihen 10° ve 180° arasindaki bir a¢i araliginda ve/veya
bir 0 cm ve 1 m arasindaki bir uzunluk araliginda, dzellikle tercihen tasima biriminin
maksimum olas| hareket 6zglrligu alaninda, en az 10, avantajli olarak en az 50,
tercihen en az 100 ve O&zellikle tercihen en az 500, tercihen esit daditilmis kademe
ve/veya pozisyon ile ayarlama anlasilacaktir. ilaveten sarma makinesi cihazi 6ézellikle
birka¢ sarilacak materyal tagiyicist, sarma mandreli, tagima birimi, sanlacak materyal
besleme birimi, sarilacak materyal tasiyicisi besleme birimi ve/veya kenumlandirma

birimi igerebilir.

Bu tasarim yoluyla esneklik bakimindan iyilestiriimis &zelliklere sahip jenerik tirde bir
sarma cihazi saglanabilir. Ozellikle avantajli olarak sarilacak materyal tasiyicisinin
boyutunun ve/veya bir sarilacak materyalin dedistiriimesi durumunda montaj maliyeti,

ozellikle olasi mekanik engeller minimize edilebilir.

Tasima biriminin, doner kol olarak tasarlanmasi halinde, stabil ve yapisal olarak basit

bir tagima birimi saglanakilir.
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Tercihen konumlandirma birimi, tagima biriminin eksenel pozisyonunu degistirmek ve
dzellikle en azindan buylk olclide istege bagh olarak ayarlamak amaciyla sadlanan
birinci konumlandirma aracini icerir. Tercihen birinci konumlandirma araci burada,
ornegin bir trapezoidal digli mili ve/veya tercihen bir bilyali digli tahriki gibi, bir donme
hareketini bir 6teleme hareketine donistiren bir digliye sahiptir. Boylelikle tasima
biriminin istege bagl bir eksenel pozisyonu avantajli olarak kolay ve dogru bir sekilde

ayarlanabilir.

Konumlandirma biriminin, tagima biriminin dénme pozisyonunu dedistirmek amaciyla
ve oOzellikle en azindan en azindan bOylk odlclide iste§e bagh olarak ayarlamak
amaclyla sadlanan ikinci bir konumlandirma araci icermesi halinde, tasima biriminin
hareket igerigi ve dolayisiyla dzellikle sarma cihazinin gesitliligi iyilestirilebilir. ilaveten
istege bagll bir dénme pozisyonuna ulasilabilir. Ozellikle bu baglamda birinci
konumlandirma aracinin ve ikinci konumlandirma aracinin en azindan kismen tek
parca halinde tasarlanmasi diislinllebilir. Birinci nesne ve ikinci nesnenin “en azindan
kismen tek parca halinde” tasarlanmasi ifadesinden, bu badlamda &zellikle birinci

nesnenin ve ikinci nesnenin en azindan bir pargay! paylastigi anlagilacaktir.

Bulusun bir tasariminda, dénen birimin maksimum dénme agisinin en az 10°, avantajli
olarak en az 40°, tercihen en az 60° ve oOzellikle tercihnen en az 100° ve o&zellikle
maksimum 360°, avantajll olarak maksimum 320°, tercihen maksimum 280° ve
Ozellikle tercihen maksimum 220° olmasi ongdrilur. Boylelikle avantajli olarak esnek

bir tagima birimi saglanabilir.

Ozellikle konumlandirma birimi, tagima birimini sarma islemi konumundan yerlestirme
islemi konumuna hareket ettirmek amaciyla sadlanir. Bir “sarma islemi konumu”
teriminden bu baglamda &zellikle en az bir sarma igleminin gerceklestirildigi bir nihai
konum vefveya bir alan anlasilacaktir. Bir “yerlestirme islemi konumu” teriminden
ozellikle tagima biriminin, dzellikle tamamen c¢alistirilan sarilacak materyal tasiyicisini
yerlestirmek, 6zellikle tamamen calistinlan sarilacak materyal tasiyicisini desteklemek
amaciyla saglandid! bir nihai konum ve/veya bir alan anlasilacaktir. Tercinen sarma
islemi konumu ve yerlestirme islemi konumu arasinda tagima biriminin dénme acisi, en
az 10°, tercihen en az 40° ve dzellikle tercihen en az 80°dir. ilaveten bir "sarilacak

materyal tasiyici deposu™ teriminden &zellikle tercihen tamamen c¢alistinlan sarillacak
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materyal tasiyicisini almak ve/veya desteklemek amaciyla saglanan bir nesne
anlasilacaktir. Boylelikle 6zellikle kompakt bir sarma makinesi saglanabilir. ilaveten
avantajli olarak ek bir sarnlacak materyal tasiyicisi dedistirme biriminden

kacinildiyindan parcadan tasarruf edilebilir.

Tercihen tagima birimi en az bir calisma durumunda, 6zellikle bu calisma durumundan
farkl bir cahsma durumunda, ézellikle bir alma igsleminde, sarilacak materyal tasiyicisi
besleme biriminde dizenlenen ve ¢alistinlacak olan bir sarilacak materyal tasiyicisini,
Ozellikle sekil bagli ve/veya tercihen kuvvet bagl baglanti vasitasiyla 6zellikle dogrudan
sarilacak materyal tasiyicisi besleme biriminden almak ve/veya kavramak ve dzellikle
eksenel bir dteleme hareketi velveya dénme hareketi vasitasiyla bir sarma iglemi
konumuna tagimak amaciyla saglanir. Ozellikle konumlandirma birimi burada, tagsima
birimini bir alma islemi kenumundan sarma islemi konumuna hareket ettirmek amaciyla
saglanir. Bir “alma iglemi konumu” teriminden, &zellikle tagima biriminin, ¢calistirlacak
olan sanlacak materyal tasiyicisini almak amaciyla saglandidi bir nihai konum ve/veya
bir alan anlasilacaktir. Tercihen tasima biriminin alma islemi konumu ve sarma islemi
konumu arasindaki bir dénme acis1 en az 10°, tercihen en az 40° ve 6zellikle tercihen
en az 80%dir. Tercihen tagima biriminin alma iglemi konumu ve yerlestirme iglemi
konumu arasindaki bir dénme acisi en az 10°, avantajh olarak en az 40°, tercihen en
az 80° ve dzellikle tercihen en az 160°°dir. Bdylelikle dzellikle esneklik arttinlabilir ve
sarma makinesi igin gerekli alan azaltilabilir, béylelikle az sayida pargaya sahip
kompakt ve o6zellikle kolay yapilandiriimis bir sarma makinesi saglanabilir. ilaveten

avantajli clarak hata egdilimi minimize edilebilir ve maliyet azaltilabilir.

ilaveten sarma mandrelinin, birinci mandrel birimine ve ikinci mandrel birimine sahip
olmasi 6ngdérilldr, burada birinci mandrel birimi, sarma cihazinin ve/veya sarma
makinesinin bir sarma makinesi mahfazasina tercihen dogrudan sabitlenir ve ikinci
mandrel birimi tasima birimi {izerinde diizenlenir, dzellikle sabitlenir, tercihen dogrudan
sabitlenir. Bu baglamda “mandrel birimi® teriminden 6zellikle sarma mandrelinin en az
bir parcasini olusturan bir birim anlasilacaktir. Tercihen birinci mandrel birimi ve ikinci
mandrel birimi birbirinden ayri yapilandirilabilir. Burada birinci mandrel birimi ve ikinci
mandrel birimi avantajli olarak karsilikl kenarlardan sarilacak materyal tasiyicisina
beslenebilir. Birinci mandrel biriminin ve ikinci mandrel biriminin “karsihkh kenarlardan
sarilacak materyal tasiyicisina beslenebilmesinin” yam sira, bu baglamda &zellikle

birinci mandrel biriminin ve ikinci materyal biriminin, 6zellikle en azindan bliylk dlgude
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sarma ekseni etrafinda, zit uzanan ydnlerde sarilacak materyal tasiyicisina hareket
ettirilebildidi anlasilacaktir. Burada birinci mandrel birimi ve ikinci mandrel birimi
tamamen sarilacak materyal tagiyicisina beslendidi durumda o6zellikle sarma
mandrelini olusturur. Bovlelikle avantajli olarak calisma hizi yikseltilebilir ve/veya

sarilacak materyal tagiyicisinin islevselligi, 6zellikle kullanilabilirligi iyilestirilebilir.

llaveten konumlandirma biriminin, tasima biriminin eksenel bir pozisyonunu ve/veya
Ozellikle bir baslangi¢c pozisyonuna lineer hizalanmis bir pozisyonunu saptamak
amaciyla saglanan birinci konum saptama birimine sahip olmasi éngdraltr. Bir “konum
saptama birimi” teriminden burada 6zellikle, en az bir calisma durumunda, tasima
biriminin bir kenumunu tespit etmek ve/veya algilamak amaciyla sadlanan bir sensor
birimi anlagilacaktir. Tercihen konum saptama birimi, tasima biriminin glncel
konumunu dijital baglangic sinyali olarak saglamak ve &zellikle kontrol birimine
géndermek amaciyla saglanir. Kontrol birimi burada &zellikle, mevcut kenumu ve/veya
dijital baslangi¢ sinyalini, tercihen tagima biriminin kontrol biriminin depeolama biriminde
depolanan hedef konumu ile karsilastirmak ve 6zellikle konumlandirma birimini uygun
bir gekilde kontrol etmek amaciyla saglanir. Tercihen hedef konum burada tagima
biriminin nihai konumuna karsilik gelir. Bir “meveut konum” teriminden, bu baglamda
ozellikle tagima biriminin anlik konumu anlagilacaktir. Konum saptama birimi burada
ornegdin lazer sensdr, dzellikle lazer izleme sensdrlu, manyetik sensér, jiro-sensor, egim
sensorl, azimut sensoru ve/veya tercihen doner sensor vel/veya agisal konum sensori
gibi teknikte uzman kisi tarafindan hilinen herhangi bir konum saptama birimi olarak
yapilandirilabilir. Bdylelikle tagima biriminin &zellikle eksenel bir yéni saptanabilir ve bir

hedef dedere ayarlanabilir.

Bulusun tercih edilen bir dizenlemesinde, konumlandirma biriminin, tagima biriminin bir
dénme pozisyonunu saptamak amaciyla saglanan, tercihen birinci konum saptama
birimine benzeyen ikinci bir konum saptama birimine sahip clmasi 6ngorilir. Boylelikle
tasima biriminin bir donme pozisyonu O&zellikle saptanabilir ve hedef degere

ayarlanabilir.

Birinci konum saptama birimi ve ikinci konum saptama biriminin en azindan kismen tek
parca halinde olusturulmasi halinde, ozellikle maliyetler ve gerekli alan azaltilabilir.
Ozellikle birinci saptama birimi ve ikinci konum saptama birimi tek parca halinde

yapilandirilabilir. Bu baglamda “tek par¢a halinde” teriminden dzellikle sarma cihazinin,
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tasima biriminin eksenel bir pozisyonunu ve donme pozisyonunu saptamak amaciyla

saglanan bir konum saptama birimi igermesi anlasilacaktir.

Bulusun dzellikle tercih edilen bir diizenlemesinde, konum saptama birimlerinden en az
birinin, 6zellikle birinci konum saptama birimi ve/veya ikinci konum saptama biriminin,
tagima biriminin dénme ekseni Gzerinde dizenlenmesi éngdéraliir. “Bir konum saptama
biriminin tasima biriminin donme ekseni Uzerinde diuzenlenmesi” ifadesinden ozellikle
konum saptama biriminin en az bir noktasinin, dénme eksenine bakis ydniinde dik olan
en az bir donme eksenine temas etmesi ve/veya bununla kesismesi anlasilacaktir.
Tercihen en az bir nokta, burada konum saptama biriminin en az bir orta noktasina
karsihk gelir. Boylelikle bir kontrol algoritmasi avantajll olarak kolaylastinlabilir ve

alandan tasarruf edilebilir.

ilaveten konum saptama birimlerinden en az birinin, dzellikle birinci konum saptama
birimi ve/veya ikinci konum saptama biriminin mutlak deder sensdrl olarak

tasarlanmasi halinde, avantajli olarak kolay bir saptama gergeklestirilebilir.

Bulusun bir diger dizenlemesinde, konum saptama birimlerinden en az birinin, zellikle
birinci konum saptama birimi ve/veya ikinci konum saptama biriminin bagil deger
sensoru olarak, dzellikle kademeli sensor olarak tasarlanmasi dngérilir. Bdylelikle

ozellikle dusik maliyetli bir ¢ézim sagdlanabilir.

ilaveten bulus, en az bir sarma islemi esnasinda sarilacak materyal tasiyicisini
destekleme amaciyla saglanan bir sarma mandreline ve sarma mandrelinin en az bir
parcasinin duazenlendigi bir tasima birimine ve sahip, sanlacak bir materyalin
sarilimasina yoénelik bir sarma cihazinin g¢alistirimasina yénelik yéntemden olusur,
burada tasima biriminin mekansal konumu, 6zellikle sarma cihazinin kenumlandirma
birimi vasitasiyla degistirilir, burada tasima biriminin mekansal nihai konumu en
azindan buylk ol¢lide iste§e bagh olarak ayarlanir, burada tagima birimi doner kol

olarak olusturulur.

Tasima biriminin en az bir ¢alisma durumunda, sarilacak materyal tasiyicisi besleme
biriminde duzenlenen ve calistirlacak olan bir sarilacak materyal tagiyicisini almasi ve
eksenel bir dteleme hareketi ve dénme hareketi vasitasiyla sarilacak materyalin

sarilacak materyal tasiyicisina sarildigl ve/veya sarillacak materyal tasiyicisindan
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¢Ozuldigu en az bir sarma igleminin gergeklestirildigi sarma islemi konumuna tasimasi
ongorilir, burada tasima birimi sarma islemi esnasinda sarma islemi konumunda
bulunur. Boylelikle esneklik iyilestirilebilir ve avantajli olarak montaj gideri minimize
edilebilir.

Buluga gére sarma cihazi, burada yukarida agiklanan kullanim ve dizenlemeler ile
sinirh olmayacaktir. Ozellikle burada acgiklanan bir fonksiyonu gerceklestirmek
amaciyla, bulusa gdre sarma cihazi, bahsedilen sayidan farkli bir sayida elemana,

parcaya ve birime sahip olabhilir.

Sekiller

Diger avantajlar, asagidaki sekil agiklamasindan c¢ikarihr. Sekillerde bulusun bir
dizenleme &rnegi gosterilir. Sekiller, tarifname ve istemler, birgok 6zelligi komhinasyon
halinde igerir. Teknikte uzman kisi, avantajli bir sekilde bu 6zellikler ayri bir sekilde ele

alabilir ve bunlan farkh kombinasyonlar haline getirebilir.

Burada:
Sekil 1 bir sarma cihazina sahip bir sarma makinesinin perspektif
gordnumani gdsterir,
Sekil 2 bir sarma islemi esnasinda sarma cihazini gbsterir,
Sekil 3 bir yerlestirme iglemi esnasinda sarma cihazini gosterir ve
Sekil 4 bir alma iglemi esnasinda sarma cihazini gosterir.

Diizenleme Orneginin Agiklamasi

Sekil 1, perspektif bir goriinlimde 6rnek niteligindeki bir sarma makinesini (32) gosterir.
Sarma makinesi (32), bir sarma makinesi mahfazasi {34) icerir. Sarma makinesi (32),
bir sarma cihazi igerir. Sarma makinesinin {32) ¢calismasinin kontrol edilmesine yonelik,
sarma cihazi bir kontrol birimi (gdsterilmemigstir) icerir. Kontrol birimi, bir hesaplama
birimi, bir depolama birimi ve depolama biriminde depolanan, hesaplama birimi
tarafindan yirGtiimek (zere saglanan bir calistirma programina sahiptir. ilaveten
sarma cihazi, proses parametrelerinin alinmasina ydnelik ve/veya depolama biriminde

depolanan bir ¢alistirma pragraminin kullanici tarafindan sec¢ilmesine yodnelik bir
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kullanici birimi (36) igerir. Kullanici birimi (36), ornegin elektrik badlantisi ve/veya bir

radyo baglantisi yoluyla kontrol birimi ile temas halinde durur.

Buna ek olarak sarma cihazi, bir sarma mandreli (12} icerir. Sarma mandreli (12),
silindir seklinde tasarlanir. Sarma mandreli (12), paslanmaz celikten olusur. Ilaveten,
sarma mandreli (12) dondurllebilir olarak tasarlanir. Sarma mandreli (12}, bir sarma
ekseni (38) etrafinda déndirdlebilir olarak monte edilir. Sarma mandreli (12), tercihen
kenetleme mandreli olarak tasarlanir. Bu dogrultuda sarma mandreli (12) birgok
kenetleme cenesi (gdsterilmemigtir) icerir. Sarma mandreli (12), en az bir calisma
durumunda sarilacak materyal tasiyicisini (14, 15) kuvvet bagli bir baglanti vasitasiyla
desteklemek amaciyla saglanir (karsilastinniz Sekil 2). ilaveten sarma cihazi, bir tahrik
birimine (g&steriimemistir) sahiptir. Tahrik birimi, sarma mandrelini (12) bir sarma iglemi
esnasinda donme hareketinde hizalamak ve burada dretilen dénme momentini
sarilacak materyal tasiyicist (14, 15) (zerine aktarmak amaciyla saglanir. Mevcut
durumda sarma mandreli (12) ek olarak iki parga halinde tasarlanir. Sarma mandreli
(12), birinci mandrel birimini (40) igerir. Birinci mandrel birimi (40) silindir seklinde
tasarlanir. Birinci mandrel birimi (40) sarma mandrelinin (12) birinci yarisini olusgturur.
Birinci mandrel birimi (40) sarma makinesi mahfazasina (34) sabitlenir. Birinci mandrel
birimi (40) mevcut durumunda kenetleme cenesi icermez. Alternatif olarak birinci
mandrel birimi (40) en az bir kenetleme ¢enesine sahip olabilir. Sarma mandreli (12),
ikinci mandrel birimini (42) icerir. Ikinci mandrel birimi (42) silindir seklinde tasarlanr.
ikinci mandrel birimi (42) sarma mandrelinin (12) ikinci yansini olusturur. ikinci mandrel
birimi (42), bircok kenetleme ¢enesi igerir. Birinci mandrel birimi (40) ve ikinci mandrel
birimi (42), en az bir ¢calisma durumunda karsilikl kenarlardan sarilacak materyal
tasiyicisina (14, 15) beslenmek Gzere saglanir. Birinci mandrel birimi (40) ve ikinci
mandrel birimi (42), mevcut durumda zamansal olarak hizalanmig karsilikli kenarlardan

sarilacak materyal tasiyicisina (14, 15) beslenmek uzere saglanir.

laveten sarma cihazi, bir tagima birimi (16) icerir. Tagima birimi (16) déner kol olarak
tasarlanir. Tagsima birimi (16), paslanmaz celikten olusur. Sarma mandrelinin (12) bir
parcasi, tasima birimi (16) (zerinde dizenlenir. Mevecut durumda ikinci mandrel birimi
(42) tasima birimi (16) lUzerine sabitlenir. Alternatif olarak bir sarma mandrelinin tek
parca halinde olusturulmas ve dzellikle tamamen bir tagima birimi Gzerine sabitlenmesi
de disunilebilir. llaveten tagima birimi (16) hareket edecek sekilde monte edilir.

Tasima birimi {16), mevcut durumda raylar {44) Uzerine monte edilir. Tasima birimi
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(18), eksenel yonde (46) kaydirilabilir olarak monte edilir. Tasima birimi (16), burada bir
dizlem boyunca kaydirilabilir. Tasima birimi (18), mevcut durumda sarma eksenine
(38) paralel ve/veya bu eksen boyunca kaydirilabilir. Sonug olarak tagima biriminin (16)
eksenel pozisyonu degistirilebilir. Ek olarak tasima birimi {16) doner saft (48) (zerine
monte edilir. Boylelikle tagima birimi (16) bir ddnme ekseni (30) etrafinda dondurulebilir
olarak monte edilir. Donme ekseni (30), sarma eksenine (38) paralel uzanir. Sonug
olarak tasima biriminin (16) dénme pozisyonu degistirilebilir. Tagima biriminin (16)
maksimum dénme agisi, mevcut durumda yaklasik 1907 'dir. Alternatif olarak bir tasima
biriminin, bu tasima biriminin eksenel pozisyonunun veya dbénme pozisyonunun

dedistirilemeyecedi sekilde olusturulmasi da disindlebilir.

Buna ek olarak sarma cihazi, bir konumlandirma birimi (18) icerir. Kenumlandirma
birimi (18), tasima biriminin (16) mekansal konumunu degistirmek amaciyla saglanir.
Mevcut durumda konumlandirma birimi (18), tasima biriminin (18) mekansal nihai
konumunu en azindan buyiik dlglide istege badl clarak ayarlamak amaciyla saglanir.
Bu amagla konumlandirma birimi (18) en az bir konumlandirma araci {20, 22} igerir.
Mevcut durumda konumlandirma birimi (18) iki konumlandirma araci (20, 22) icerir.
Konumlandirma aracglari (20, 22), bilinen teknikte tasima biriminin (18) konumu
ayarlamak amaciyla saglanir. Birinci konumlandirma araci (20), tagima biriminin (16)
eksenel pozisyonunu degistirmek amaciyla saglanir. Birinci konumlandirma araci (20),
elektrik motoru olarak yapilandirilan birinci tahrik birimini (gésterilmemistir) icerir. Ek
olarak birinci konumlandirma araci {20), birinci tahrik biriminin dénme hareketini tagima
biriminin (16) dteleme hareketine donlstirmek amaciyla saglanan bir bilyali digli tabriki
(gdsterilmemistir) icerir. ikinci konumlandirma araci (22), tasima biriminin (16) dénme
pozisyonunu degistirmek amaciyla saglanir. Tkinci konumlandirma araci (22), elektrik
motoru olarak yapilandirilan ikinci tahrik birimini {(gosteriimemigtir) icerir. Ek clarak
ikinci konumlandirma aracit (22), ikinci tahrik biriminin donme hareketini tagsima
biriminin (16) ddnme hareketine ddnistirmek amaciyla saglanan bir digli
(gosterilmemistir) icerir. Alternatif olarak, birinci konumlandirma araci ve ikinci
konumlandirma aracinin en azindan kismen tek parga halinde vel/veya tek parca
halinde vapilandirimasi da dustinGlebilir. llaveten rnegdin en az bir pnématik ve/veya
en az bir hidrolik konumlandirma araci gibi teknikte uzman kisi tarafindan bilinen dider

konumlandirma aracinin da kullanilmasi didsanulebilir.
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Tagima biriminin (16} bir konumunun saptanmasina yénelik, konumlandirma birimi (18)
ayrica en az bir konum saptama birimi (26, 28) igerir. Mevcut durumda kenumlandirma
birimi (18) iki konum saptama birimi (26, 28) icerir. Birinci kanum saptama birimi (26),
tasima cihazinin (16) eksenel pozisyonunu saptamak amaciyla sadlanir. Birinci konum
saptama birimi (26), dénme ekseni (30) (zerinde diizenlenir. Birinci konum saptama
birimi (26), en azindan kismen doner saft {(48) (zerine sabitlenir. Birinci konum
saptama birimi (26), doéner sensor olarak tasarlanir. Mevcut durumda birinci konum
saptama birimi (26) mutlak deder sensérii olarak tasarlanir. Ikinci konum saptama
birimi (28), tasima biriminin (16) dénme pozisyonunu saptamak amaciyla saglanir.
ikinci konum saptama birimi (28), dénme ekseni (30) Gzerinde diizenlenir. ikinci konum
saptama birimi {28), en azindan kismen déner saft (48) Uzerine sabitlenir. ikinci konum
saptama birimi (28), déner sensdr olarak tasarlanir. ikinci konum saptama birimi (28),
mutlak deder sensorl olarak tasarlanir. Mevcut durumda birinci konum saptama birimi
(26) ve ikinci konum saptama hirimi (28), en azindan kismen tek parca halinde
tasarlanir. Alternatif olarak en az iki konum saptamam biriminin tek parga halinde
ve/veya tamamen birbirinden ayri bir sekilde tasarlanmasi da diis(indlebilir. llaveten en
az bir konum saptama biriminin badil deger sensori olarak, 6zellikle kademeli sensor
olarak tasarlanmasi da disinillebilir. En az bir konum saptama birimi, dénme

ekseninden sapan bir pozisyonda diizenlenebilir.

Konum saptama birimleri (26, 28), tasima biriminin (16} mevecut konumu saptamak ve
kontral biriminin dijital sinyali olarak yénlendirmek amaciyla saglanir. Kontrol birimi,
dijital sinyali tagsima biriminin (16) depolama biriminde depolanan hedef konumu ile
karsilastirmak ve kenumlandirma birimini (18), tasima biriminin {16) mevcut konumu en
azindan biylk dlglide hedef konuma karsilik gelecek sekilde kontrol etmek amaciyla
saglanir. Mevcut durumda kontrol biriminin depolama biriminde en azindan buyuk
Olglide istede bagh olarak tasima biriminin (16) nihai konumlan depolanabilir ve/veya

programlanabilir.

llaveten sarma cihazi diger birimleri icerebilir. Mevcut durumda sarma cihazi sarilacak
materyal tasiyicisi besleme birimi (24) icerir. Sanlacak materyal tagiyicisi besleme
birimi (24), calstirlacak olan sarilacak materyal tasiyicisini (14, 15) desteklemek ve
cahsmasini saglamak amaciyla saglamr. Bu amacgla sarilacak materyal tasiyicis
besleme birimi (24) dzellikle sarma makinesi mahfazasinda (34) dizenlenen sarilacak

materyal tasiyicisi besleme acikhidi (50) icerir. Ek olarak sarma cihazi, sarilacak
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materyal besleme birimi (52) igerir. Sarillacak materyal besleme birimi (52), bir sarilacak
materyali (10} tedarik etmek ve sarilacak materyal tasiyicisina (14, 15) beslemek
amaciyla saglanir (karsilastiriniz $ekil 2). Bu amagla sarilacak materyal besleme birimi
(52), mevcut durumda en az bir besleme sistemi (54) ve bir saptirma silindiri (56) ve
elektrikle ayarlanabilen, Ozellikle sarma ekseni (38) boyunca hareket ettirilebilen bir
capraz tahrik (58) igerir. Sarilacak materyali (10) ayirmak igin sarma cihazi ayrica
hareket edecek sekilde monte edilen bir ayirma birimi (60) icerir. Alternatif olarak bir
besleme sistemi saptirma silindiri olarak da tasarlanabilir. Ayrica bir besleme sisteminin

tamamen c¢ikarilmasi da dusundlebilir.

llaveten sarma cihazi, bir folyolama birimi (62) igerir. Folyolama birimi (62) tamamen
galistirilan bir sarilacak materyal tasiyicisini (14, 15) paketlemek amaciyla saglanir. Bu
amagla folyolama birimi (62), bir folyolama bobinini (66) almak amaciyla bir alma safti
(84) icerir (karsiastinniz Sekil 2). Alma safti {(64), hir dénme ekseni (68) etrafinda
dondirilebilir olarak monte edilir. Ek olarak folyolama birimi (62) bir folyolayici (70)
igerir. Folyolayici (70), folyolama bobininin {66) folyosunu yonlendirmek ve bir sarma
igleminden, dzellikle bir Gzerine sarma igleminden sonra, tamamen caligtinlan sarlacak
materyal tasiyicisinin (14, 15) sarilacak materyali (10) Gzerine uygulamak amaciyla
saglanir. Fonksiyon kontroliine ve/veya bakim kontroline yonelik bu folyolama birimi
(62) ayrica bir folyo saptama birimi (72) icerir. Folyo saptama birimi (72}, folyolama
bobininin (66) hareketini saptamak amaciyla saglamir. Folyo saptama birimi (72), doner
sens@r olarak tasarlanir. Folyo saptama birimi (72), bagil deger sensorlu olarak,
Ozellikle kademeli sensdr olarak tasarlanir. Folyo saptama birimi (72), ddnme ekseni
(68) Uzerinde dizenlenir. Folyo saptama birimi (72), en azindan kismen alma safti (64)
Uzerine sabitlenir. Folyo saptama birimi (72) yoluyla, kolay bir sekilde tamamen
calistirilan sarilacak materyal tagiyicisinin (14, 15) paketleme prosesi kolay bir sekilde
izlenebilir ve kontrol edilebilir. Burada ¢énceden belirlenen miktarda folyo, sarilacak
materyal tasiyicisinin (14, 15) sarilacak materyaline (10) uygulanabilir. Ozellikle
avantajli olarak folyolama bobininin (66) donme hareketinin saptanmasi yardimiyla,
paketleme prosesinin gerceklestirilip gerceklestiriimedigi ve/veya ornegin folyolama
bobinin (66) folyosunun bitmesi durumunda paketleme prosesinde bir hatanin meydana
gelip gelmedidi tespit edilebilir. Alternatif alarak folyo saptama birimi, mutlak deger
sensord, lazer sensdr velveya teknikte uzman kisi tarafindan bilinen baska bir sensoér
olarak tasarlanabilir. Ek olarak bir folyo saptama biriminin bir bagka pozisyenda

dizenlenmesi ve/veya folyo saptama biriminin tamamen ¢ikanlimasi da dusundlebilir.
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Sekil 2, bir sarma islemi esnasinda sarma cihazini gésterir, burada tasima birimi (16)
bir sarma iglemi konumunda bulunur. Mevcut durumda sarma cihazi, sarilacak
materyalin {10) degistirilebilen sarilacak materyal tasiyicisi (14, 15) Gzerine sarilmasina
yonelik iglev gorur. Alternatif olarak sarma makinesinin, sarilacak materyal
tasiyicisindan sarilacak materyalin ¢dzllmesine yénelik kullaniimasi da diistniilebilir.
Sarilacak materyal (10), mevcut durumda bant seklinde sarilacak materyale karsilik
gelir. Bant seklinden baska bir geometriye sahip diger sarilacak materyallerin kullanimi

da distnulebilir,

Sarilacak materyalin (10) sardmasina yonelik, sarma mandreli (12) ve dolayisiyla
sarilacak materyal tagiyicisi (14, 15), sarma ekseni (38) etrafinda déndirdlerek tahrik
edilir. Bir sarma iglemi esnasinda, surekli ve/veya aralikli adimlarda, halihazirda
sarilacak materyal tasiyicist (14, 15) lzerine sarlan sanlacak materyal {(10) kitlesi
tespit edilir. Bu amagla kontrol birimi, halihazirda sariimig olan sarilacak materyalin (10)
karakteristik kiitler degerlerini ve/veya giincel kiitlesini tespit etmek amaciyla sadlanan
bir kitle sensérine (gdsterilmemigtir) sahiptir. Alternatif olarak halihazirda sarimig olan
sarilacak materyalin capinin tespit edilmesine yénelik 6rnedin bir sarilacak materyal
uzunluk Slgum senséru ve/veya bir ¢evre sensérd gibi teknikte uzman kigi tarafindan
bilinen diger sensorler de sanlmig clan sarilacak materyalin tespit edilmesine yonelik

dlsunilebilir,

Onceden belirlenen miktarda sarilacak materyalin (10) sarilacak materyal tagiyicisi (14,
15) Gzerinde bulunmasi halinde, sarma mandreli (12) durdurulur ve sariimis olan
sarilacak materyal (10) ayirma birimi (60) vasitasiyla geri kalan sarilacak materyalden
(10) aynlir. Akabinde sariimis olan sarilacak materyal (10) folyolama birimi (62)
vasitasiyla paketlenir. Alternatif olarak folyolama birimi vasitasiyla paketlemeden

vazgecilmesi de dlslnulebilir.

Ardindan bir yerlestirme islemi gelir {karsilastinniz Sekil 3). Bu yerlestirme islemi
esnasinda tagima birimi (16), tamamen cgalistinlan sarilacak materyal tasiyicisini {14,
15) sarma islemi konumundan sarilacak materyal tasiyici deposuna (74) tagimak
amaciyla saglanir. Burada konumlandirma birimi (18), tasima birimini (16) eksenel bir
oteleme hareketi ve donme hareketi vasitasiyla sarma iglemi konumundan yerlegtirme

islemi konumuna hareket ettirmek amaciyla sadlanir. Yerlestirme islemi konumu,
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mevcut durumda oOzellikle iki sarma iglemi arasinda ve sarilmis olan sarilacak materyal
miktarindan (10) bagimsiz olarak degistirilebilen en azindan blylk olglide istege bagli
bir mekansal konuma kargilik gelir. Bulusa gore tagima biriminin (16) mekansal nihai
konumu burada en azindan buaylk dlclide istee badll olarak ayarlanabilir, boylece
sarma islemleri arasindaki olasi mekanik desteklerin manuel olarak pozisyonunun
ayarlanmasindan vazgecilebilir. Alternatif olarak bir konumlandirma biriminin, bir
tasima birimini eksenel bir oteleme hareketi ve bir donme hareketi vasitasiyla, alma
islemi konumundan vefveya bu tasima biriminin en azindan blyik dlclide istege bagh
diger bir konumundan, tercihen nihai konumundan yerlestirme konumuna hareket

ettirmek amaciyla saglanmasi da dasunulebilir.

Sarilacak materyal tagiyicisinin (14, 15) uzaklastirlmasi esnasinda, sanlacak materyal
tasiyicisi (14, 15) tamamen ikinci mandrel birimi (42} ile taginir. ik olarak tasima birimi
(16) ve dolayisiyla sarlacak materyal tasiyicist (14, 15) sarma iglemi konumunda
bulunur. Birinci adimda, birinci mandrel birimi (40) ve ikinci mandrel birimi (42)
arasindaki mesafe bulyitilir. Burada birinci konumlandirma araci (20), tagsima biriminin
(16) eksenel pozisyonunu ve dolayisiyla ikinci mandrel birimini (42) sarma makinesi
mahfazasina (34) vefveya birinci mandrel birimine (40) gdére bulyitmek amaciyla
saglanir. ikinci adimda ikinci konumlandirma araci (22), tasima biriminin (16) dénme
pozisyonunu o6zellikle pozitif ddnme yoninde yaklasik 90° degistirmek amaciyla
saglanir. Uglncl adimda birinci konumlandirma araci (20), tasima birimi (16) ve
dolayisiyla sarilacak materyal tasiyicisi (14, 15) yerlestirme islemi konumunda
bulunana kadar, tasima biriminin (16} ddnme pozisyonunu sarma makinesi
mahfazasina (34) vel/veya birinci mandrel birimine (40) gére kiglltmek amaciyla
saglanir. Akabinde ikinci mandrel birimi (42) ve sarilacak materyal tasiyicisi {14, 15)
arasindaki kuvvet badh bagdlanti ¢ézllebilir, bdylece sarilacak materyal tasiyicisi (14,

15) sarilacak materyal tagiyici deposuna (74) monte edilir.

Ardindan bir alma iglemi gelir (karsilastiriniz Sekil 4). Bu alma islemi esnasinda tasima
birimi (16), sarilacak materyal tasiyicisi besleme biriminde (24) dizenlenen ve
calistinlacak olan diger sarlacak materyal tasiyicisini (14, 15) sarilacak materyal
tasiyicisi besleme biriminden (24) almak ve sarma igslemi konumuna tagsimak amaciyla
saglanir. Burada konumlandirma birimi (18), tasima birimini (16) eksenel bir oteleme
hareketi ve ddnme hareketi vasitasiyla yerlestirme islemi konumundan alma iglemi

konumuna hareket ettirmek amaciyla sadlanir. Alma islemi konumu mevcut durumda,
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Ozellikle kullanilan bir sarilacak materyal tasiyicisindan (14, 15) badimsiz olarak
degistirilebilen en azindan biiyik &lglide istege bagll bir mekansal konuma karsilik
gelir. Alternatif olarak bir konumlandirma biriminin, bir tasima birimini eksenel bir
oteleme hareketi ve dénme hareketi vasitasiyla sarma hareketi konumundan ve/veya
bu tasima biriminin en azindan blylk odlglide istege bagh bir diger konumundan,
tercihen son konumundan alma islemi konumuna hareket ettirmek amaciyla

saglanmasi da disunulebilir.

Sarilacak materyal tasiyicisinin {14, 15) beslenmesi esnasinda, dider sarilacak
materyal tasiyicisi (14, 15) tamamen ikinci mandrel birimi (42) yoluyla tasinir. Mevcut

durumda tasima birimi (16) ilk olarak yerlestirme islemi kenumunda bulunur.

Birinci adimda birinci konumlandirma araci (20), tagima biriminin (18) ve dolayisiyla
ikinci mandrel biriminin (42) eksenel pozisyonunu, sarma makinesi mahfazasina (34)
vefveya birinci mandrel birimine (40) gbre blyltmek amaciyla saglanir, boylelikle ikinci
mandrel birimi (42) 6zellikle sarilacak materyal tagiyicisindan (14, 15) uzaklastirilir.
ikinci adimda ikinci konumlandirma araci (22), tasima biriminin (16) dénme
pozisyonunu &zellikle negatif dénme yoninde yaklagik 180° dedistirmek amaciyla
saglanir. Uglincl adimda birinci konumlandirma araci (20), tasima biriminin (16)
eksenel pozisyonunu, tagima birimi (16) alma islemi konumunda bulunana kadar,
sarma makinesi mahfazasina (34) ve/veya birinci mandrel birimine (40) goére kigultmek
amaciyla sagdlanir, boéylelikle ikinci mandrel birimi (42) diger sarlacak materyal
tasiyicisina (14, 15) yonlendirilir. Akabinde ikinci mandrel birimi (42) ve dider sarilacak
materyal tasiyicisi (14, 15) arasinda Ozellikle kenetleme ¢enelerinin galistiriimasi
yoluyla diger bir kuvvet bagli baglanti olusturulabilir. Dérdunci adimda birinci
konumlandirma araci (20), tasima biriminin (16) ve dolayisiyla ikinci mandrel biriminin
(42) eksenel pozisyonunu, sarma makinesi mahfazasina (34) ve/veya birinci mandrel
birimine (40) gore blyiimek amaciyla saglanir, boylelikle diger sarilacak materyal
tasiyicisi (14, 15) sarnlacak materyal tasiyicisi besleme biriminden (24) uzaklastirihr.
Besinci adimda ikinci konumlandirma araci (22), tasima biriminin (16) dénme
pozisyonunu o6zellikle pozitif donme yoninde yaklagik 90° degistirmek amaciyla
saglanir. Son adimda birinci koenumlandirma araci {20), tagima biriminin (16) eksenel
pozisyonunu, tagsima birimi (16) ve dolayisiyla diger sarilacak materyal tasiyicisi (14,

15) sarma iglemi konumunda bulunana kadar, sarma makinesi mahfazasina (34)
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vefveya birinci mandrel birimine (40) gdre kiglltmek amaciyla saglanir, boylece bir

diger sarma islemi gergeklestirilebilir.

Aciklanan &rnek nitelifindeki sarma makinesi ve bunun fonksiyonlar burada yalnizca
bulugsun 6mek olarak aciklamasina hizmet eder ve higbir sekilde bunu kisitlamasi
amaglanmaz.
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