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OZET

KUMASIN YAYILMASINA YONELIK MAKINE

Bir yayma diizleminde (2) kumas yaylhashh yonelik, yayma dlizleminde hareketli olabilen
bir taslyIclyI {3) iceren bir makine (1) olup, tasiIcldkumasl ¢ozillmesine yonelik bir cbzme
sistemini (6) icermektedir; alta diizenlenmis bir edimli oluk; kumashl kesilmesine yoénelik,
olugun bir alt ucuna (12) diizenlenmis bir kesme sistemi (11); ve bir birinci ve bir ikinci
¢hzme isletme konfiglirasyonu araslhda ¢dzme sisteminin hareket ettirilmesine ydnelik bir
hareket sistemi (35), burada birinci konfigurasyonda, ¢dzme sisteminin bir birinci ucu (14),
oluga (10) dikeydir ve ikinci konfiglirasyonda, birinci ug (14), kesme basl@nk (13) dogru

ilerlemis bir konumdad(]
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ISTEMLER

1. Bir yayma dizlemi (2) (izerine kumaslnl yayIthasinb ydnelik bir makine olup (1), bir yayma

yonii (4) boyunca dogrusal ileri-geri devinim ile yayma diizleminde hareketli clabilen bir
tasbdcl{3) icermektedir, tashdclasad akileri icermektedir:

-kumas£dzmek icin bir kumas rulosunun {8) rotasyona sokulmasCigin uyarlanan en
az bir birinci elemanl{7) iceren bir ¢bzme sistemi (6);

-birinci elemanl en az bir bélimindn bir alt seviyesinde diizenlenen bir egimli oluk
(10),

-kumagnl kesimine yonelik, olugun bir alt ucunda (12) dizenlenen ve bir kesme
baslGIn{]13) iceren bir kesme sistemi (11),

burada ¢bzme sistemi, slkaslla stz konusu kesme sistemine yakld ve bundan uzak bir
birinci uca (14) ve bir ikinci uca (15) sahiptir, s6z konusu birinci ug, kullanibh esnasda
coziilmis kumas(l (9) asagldlogru blrakIhaslikin uyarlanmaktadlt)

stz konusu taglylcinlnl, en az bir birinci ve bir ikinci ¢dzme igletim konfiglirasyonu aras(nda
sdz konusu ¢dzme sisteminin hareket ettirilmesi icin uyarlanan bir hareket sistemini (35)
icermesi ile ve

sdz konusu birinci konfiglirasyonda, ¢ézme sisteminin séz konusu birinci ucunun (14), soz
konusu oluda (10) dikey olmas¥e stz konusu ikinci konfiglrasyonda, sz konusu birinci
ucun (14), birinci konfiglirasyona gore stz konusu kesme basl{ink dikey olarak daha

yaknl bir konuma vyerlestiriimesi ile karakterize edilmektedir.

2. Skashda sodz konusu birinci ve sdz konusu ikinci konfiglrasyonda soz konusu oluk

duzleminde s6z konusu birinci uca (14) dikey bir sekilde uzanan iki ilgili nokta (P, P)
arasfda kumasl bir ilerleme yoni boyunca s6z konusu olugun bir oluk dizleminde alfbn
bir mesafenin, séz konusu ilerleme yoni boyunca stz konusu olugun bir toplam

uzunlugunun yar(sindan daha blylik oldugu veya buna esit oldudu, istem 1'e gore makine.

3. S0z konusu birinci konfigurasyonda, ¢6zme sisteminin sdz konusu birinci ucunun (14), s6z

konusu oluk diizlemi boyunca kumaginl bir ilerleme yonii boyunca stz konusu olugun bir
toplam uzunlugunun varindan daha az veya buna esit olan, stz konusu olugun bir (st

ucundan (19) s6z konusu olugun bir oluk diizlemi boyunca allnbn bir mesafeye sahip olan
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stz konusu olugun bir noktasinh (P) dikey oldudu ve sz konusu ikinci konfiglirasyonda,
s6z konusu birinci ucun (14), kesme baslgInil etrafldidaki bir noktaya (P") dikey olarak
yerlestirildigi ve s6z konusu olugun stz konusu alt ucu (12) ve séz konusu kesme basl G
arashh yerlestirildigi ve s6z konusu kesme sisteminin bir yardmcCbluguna (90) dikey
oldugu ve kumasml bir ilerleme y&niine gére bunun aklsl yukarslnda s6z konusu kesme

baslGIninl (13) etraflnda dizenlendidi, istem 1 veya 2'ye gére makine.

. 56z konusu birinci elemanil (7), kumasll s6z konusu rulosunu desteklemek igin

uyarlanan ve bir ¢ift motorize silindiri

(20a, 20b) ve giizme sisteminin bir nakil ylizeyinin (22} belirlenmesi amachda silindirlerin
sarllthasUgin diizenlenen bir mat[X21) igeren bir nakil kayls[bldugu, nakil yiizeyinin,
kumas rulosunun déndirdlmesi icin ve/veya soz konusu ilerleme yéni boyunca ¢ozllmis
kumasl ilerletilmesi icin bir ilerleme y6nline sahip oldugu, 6nceki istemlerden herhangi

birine gére makine.

. Cozme sisteminin (6), ¢dzme sisteminin birinci ucuna (14) yaklnl olarak birinci eleman(dl

bir birinci ucunun etrafiokda dizenlenen ve birinci eleman(@l bir nakil ylzeyine gore bir st
yvarChlanda en azldan kiSmen dizenlenen ve sdz konusu birinci elemandan ayran bir
ikinci doner eleman{30) icerdidi, ikinci elemanidl birinci elemanid bir rotasyon eksenine
paralel bir rotasyon eksenine sahip oldugu ve sz konusu birinci elemana gore bagmsZ]
bir sekilde motorize edildigi ve stz konusu birinci ve/veya ikinci konfiglirasyonda, ¢dzme
sisteminin bir nakil ylzeyinin (22), nakil ylzeyinin ikinci ucundan (15) birinci ucuna (14)
asagCdogdru meyilli oldugu, nakil ylizeyinin, 60°'den daha az veya buna esit olan ve/veya
10°den daha fazla veya buna esit olan bir akut agll]bir yatay dizlemle birlikte

olusturdudu, dnceki istemlerden herhangi birine gére makine.

. Hareket sisteminin {35), sdz konusu ¢cdzme sistemine, sdz konusu yayma yodnine paralel

bir dogrusal yoriinge (45) boyunca tasIcInlnl bir taban@ia (40) gdre bir birinci gevirmeli
ileri-geri devinimin ve stz konusu yayma ydnine yatay olan ve biyiik élcide dikey olan
bir sallnlm ekseni (X) etraflnda stz konusu tabana goére bir ikinci sallnlmh deviniminin
verilmesi igin uyarlandIdl] birinci ve/veya ikinci devinimin kesintisiz oldudu, ©6nceki

istemlerden herhangi birine gére makine.

7. Hareket sisteminin (35), birinci gevirmeli devinimin s6z konusu yériingesi boyunca
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hareket edebilmesi icin taslIcnlnl séz konusu tabanhl (40) monte edilen bir hareketli
destedi (36) icerdidi, sz konusu ¢tzme sisteminin (6), stz konusu ikinci salllm
devinimine goére sallMmasCcin s6z konusu hareketli destek Uzerine monte edildigi ve
cOzme sisteminin sz konusu birinci eleman(ninl, s6z konusu ikinci salbloh devinimine gore
salbmasCgin s6z konusu hareketli destek lizerine monte edilen bir saglam yap[137)
Uzerine dondirilebilir sekilde monte edildigi, 6nceki istemlerden herhangi birine gore

makine.

. Cbzme sisteminin, s6z konusu birinci elemana rotasyonlu sekilde gii¢ verilmesi igin bir

birinci motoru (38) ve s6z konusu ikinci elemana rotasyonlu sekilde glic verilmesi icin bir
ikinci motoru (39) igerdidi, sdz konusu salldlm ekseninin (X), sdz konusu birinci motor
vasltaslyla glc saglanan birinci elemaninl bir rotasyon mili (60) boyunca uzand@¥e birinci
motorun, soz konusu hareketli destek iizerine saglam bir sekilde monte edildigi ve ikinci
motorun, s6z konusu sadlam yapllizerine saglam bir sekilde monte edildigi, istem 7'ye

gore makine.

. Hareket sisteminin (35), bir G¢linct motoru (65) ve séz konusu birinci ¢evirmeli devinimin

hareketli destege verilmesi igin Gglincli motor ve stz konusu hareketli destek arasloda
birinci baglantCelemanlarm{66) icerdigi ve hareket sisteminin, s6z konusu ikinci salnm
deviniminin ¢dzme sistemine verilmesi icin s6z konusu hareketli destek ve stz konusu
saglam yapUarasb islevsel sekilde yerlestirilen bir birinci callstlkina sistemini (70)

icerdigi, istemler 7 ila 8'den herhangi birine gore makine.

10.Hareket sisteminin (35), ¢bzme sisteminin s6z konusu birinci ucunun (14), birinci

konfiglirasyona goére kesme basl@ink daha uzak oldugu bir ylikleme ve/veya bosaltma
konfiglirasyonunda stz konusu ¢tzme sisteminin hareket ettirilmesi igin uyarland@lJ
cbzme sisteminin bir nakil ylizeyinin (22), bir yatay diizlem ile birlikte, mutlak degerinin,
10°’den daha az oldugu veya buna esit oldugu bir agiTdlusturdugu ve ¢ozme sisteminin
ikinci ucunun (15), séz konusu kesme sisteminin karslslnda taslIcinlnl bir ucunda

konumlandrId @l bnceki istemlerden herhangi birine gore makine.

11.C6zme sisteminin, ¢gdzme sisteminin sdz konusu ikinci ucuna (15) yak olarak birinci

eleman(d bir ikinci ucunun etrafloda dizenlenen ve bir nakil ylzeyine gére bir Gst yar(J

alanda en azlhdan kiSmen diizenlendigi en azdan bir birinci konumu Gstlenecek sekilde
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yapl@ndllan bir {clinci doner elemanJ(55) icerdigi ve hareket sisteminin, ¢6zme
sisteminin nakil yizeyinin {22), ¢6zme sisteminin ikinci ucundan (15) birinci ucuna (14)
yukarCHodru meyilli oldugu bir {glincli konfiglirasyonda stz konusu ¢6zme sisteminin
hareket ettirilmesi icin uyarland@ve ¢bzme sisteminin s6z konusu birinci ucunun, séz

konusu oluga dikey oldugu, 6nceki istemlerden herhangi birine gére makine.

12.Kesme sisteminin (11), en az bir dikey bilesene sahip olan bir yon boyunca tasiIcIalA bir

tabanih (40) gore cevrilebildigi ve olugun, bir oluk dizlemi boyunca teleskopik bir
sekilde karsTklCblarak kayabilen en az bir birinci (75) ve bir ikinci bolimii (76) icerdidi,
olugun birinci bolimiinlin, tabana sabitlendi§i ve olugun ikinci boéliminin, kesme

sistemine sabitlendidi, 6nceki istemlerden herhangi ne gére makine.

13.Kesme sisteminin, kesme bagsl@ninl yakhlnda diizenlenen ve bunun ak§ yukarBIhda,

yardmcColuktan ayrId[@hir konum ve yardimcColuda karsCpreslendidi bir temas konumu
araslibda hareketli olabilen bir tutma cubugu (91) vasfaslyla Ust tarafta uzanan bir
yardmcCegimli olugu (90) igerdidi, taskyIcnlnl, birinci elemaniil en az bir bélim{ altda
ve sz konusu oludun séz konusu alt ucunda (12) ve bunun Uzerinde dizenlenen bir
paravan[193) icerdigi, paravanin, saglam bir malzemeden yaplddl]paravaninl biylk
Olclide dikey bir uzanthbd sahip oldugu ve paravan, paravan@ bir uzantOdizlemi
boyunca teleskopik bir sekilde karslklCblarak kayabilen en az bir birinci (94) ve bir ikinci
bolimi (95) igerdigi, paravanl birinci bolimiintin, tasicnin bir tabanbb (40)
sabitlendigi ve paravani ikinci bolimiiniin, kesme sistemine sabitlendigi, &nceki

istemlerden herhangi birine gore makine.

14.Kesme sisteminin (11), kesme basli@ninl (13) ak&lasagsinda ve kesme basl@loinl althda

dizenlenen ¢ozilmis kumashl geriliminin tespit edilmesine yodnelik bir tespit sistemini
(85) igerdigi ve kesme sisteminin, yayma diizlemine paralel olan ve yayma yéniine dikey
olan bir diger yon boyunca kumas konumunun tespit edilmesine yoénelik bir tespit
sistemini igerdigi, soz konusu tespit sisteminin, bunun aklslyukarsSlnda kesme basl@lnlnl
yaklnlnda ve séz konusu yardmcCalukta ve/veya olugun alt ucunun yakhinda diizenlenen

bir noktada aktif oldugu, énceki istemlerden herhangi birine gére makine.

15.56z konusu hareket sistemi (35) ile islevsel olarak badlanan ve soz konusu birinci ve ikinci

konfiglrasyonlardan birinde ve tercihen séz kenusu lclnci konfiglrasyon ve/veya soz
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konusu yiikleme ve/veya bosaltma konfiglrasyonunda ¢dzme sisteminin segici olarak
yaplandIhas@machla $6z konusu hareket sisteminin kentrol edilmesi icin yapIandIan
ve programlanan bir elektronik komut ve kontrol birimini (100) iceren, énceki istemlerden

herhangi birine gére makine.
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TARIFNAME

KUMASIN YAYILMASINA YONELIK MAKINE

Mevcut bulusun amacldkumashl yayltasibb y&nelik bir makine, yani bir diizlem ylzeyi
Uzerine kumasl bir katman@eya bir dizi kesisen katmanmblbir kumas rulosundan veya

katlanmlslkumastan cozerek serebilen bir makinedir.

Kumasnl yayltasiila yonelik, bir yayma diizlemini ve yayma diizlemi (Gzerinde dogrusal ileri-
geri devinim ile hareket edebilen bir tasiICyT Iceren onceki teknigin makineleri mevcuttur.
Kumasnl ¢ozilmesine yonelik bir sistem, taslylclyvh monte edilmektedir ve yatay olarak
dizenlenmis eksenleriyle aclldcak olan kumas rulosunun tasbmasha yonelik bir aland]
tanlamak igin bir V" seklinde bitisik olarak dlizenlenmis bir ¢ift nakil kaysnlicermektedir.
Edimli bir oluk da tasiIclyb monte edilmektedir ve kumas@ kesimine yonelik bir kesme

sistemi, olugun alt ucunun yakblnh monte edilmektedir.

Kullanim esnasinda, tasima kaylarinlnl es zamanlCkotasyonu, kendi ekseni etrafinda kumas
rulosuna rotasyonel devinimi iletmektedir, bu da kumash, rulodan coézlilmesine neden
olmaktadlr] Cozilmas kumash seridi, hareket etmeye devam eden kumagshl kumag seridini
kesme sistemine dogru ve buradan yayma diizlemine yonlendiren egimli oluk tizerinde kalana
kadar asagCdlogru distigl serbest uca akslasag{cozilmis kumash ilerleme ydniine gore)

dizenlenmis nakil kaySLie iletilmektedir.

Nakil kaylarbin ve tasiclnidl koordineli hareketi, c¢ézilmds kumas seridini, gerilme
dizleminde kademeli olarak yaymaktadl Arzu edilen kumas uzunlugu hazltdanddinda,

kesme sistemi, kumas[Eesmektedir ve yayma dongisl bu sekilde devam edebilmektedir.

Bagvuru sahibi, bu yayma tekniginin, oluk (zerinde kaymashin ve/veya kaysl dnemli bir
bolimi (zerinden c¢ekilmesinin, yayma dlzlemi (zerinde yayldn kumasta kiEKl Klarnl
olusumuna neden olmasCac¢sindan oldukga ince ve/veya hafif 6riilmis kumaglar dahil olmak
{izere baz[kumasglar icin optimal olmad@nl,Jbunun da bunlarCinanuel olarak hareket ettirmek

icin bir operatér midahalesine ihtiyag duyulmas(ob neden oldugunu gdzlemlemistir.

Ayrlch, ¢oziilmis kumash, kumashl kayd@ herhangi bir oluk olmadan kesme sistemi ile
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birlesene kadar bir ¢ézme sisteminden dikey olarak distigi alternatif bir onceki teknik

mevcuttur,

Fakat, Basvuru Sahibi, bu yayma tekniginin, dnemli agdida sahip kumaslar yayld@lnda bir
disik yayma hiZzIk neden oldugunu goézlemlemistir. Bunun nedeni, kumash dikey
diististiniin, tasIcininl gelme ve gitme devinimine baglCblarak gdbede ydénelen bir gesit
“yelken” olusturmasldirive bu etki, birikim hzLarttkta artmaktad) s6z konusu hzlbu sekilde
bir limite tabidir.

US 5,669,980 A, JP S56 154952 U, JP HO4 28667 A ve DE 40 01 740 Al, kumasll

yay[lthaslob yonelik bilinen makineleri tarif etmektedir.

Bagvuru sahibi, kumasil yaylthasbh yonelik, yukarlda acklanan bir veya birden fazla

dezavantajlortadan kald(rhbilen bir makinenin gelistiriimesi konusunu ele almstlrl

Ozellikle, Bagvuru sahibi, kumash yayIhasloh yonelik, dikey diists teknidini kullanarak hafif
kumaglarC¥e oluk disus teknigini kullanarak daha biyik kumaslarCyayabilen, bu sekilde ilgili
birikim hzlardnl birbirlerine karslkl[blarak etki etmeden veya birbirlerini karslkl[blarak
ksfamadan optimal olmasmlltemin edebilen ve ayrlch, digerine bir yayma teknidinden
degisim kolayl@nlve/veya hzIn[temin edebilen bir makinenin gelistirilmesi konusunu ele
almstid

Bu problem, ayrlch burada asadldb acklanan digerleri, asagda belirtildigi Uzere ve ekteki
istemlere gore talep edilenlere gore ve asagldbaki yapl@ndtmalarla olas[kombinasyon halinde
cesitli yapl@ndlmnalarbda mevcut bulusa gére kumashl yayIoashk yonelik bir makine ile

¢OzUlmektedir.

Bir yonde, bulug, bir yayma dizleminde kumashl yaylihashb yonelik, bir yayma yonu
boyunca (yayma diizlemine paralel olarak) dogrusal ileri-geri devinim ile yayma diizleminde
hareketli olabilen bir tasiIcyIliceren bir makine ile ilgili olup, tasiIcIlasad dakileri

icermektedir:

- kumas[tdzmek icin bir kumas rulosunu, rotasyona ayarlayacak sekilde uyarlanan en az

bir birinci elemanlikeren bir ¢dzme sistemi;
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- birinci elemanil en az bir bélimintn bir disiik seviyesinde diizenlenmis bir edimli oluk,

- kumasl kesilmesine yonelik, olugun bir alt ucunda diuzenlenmis ve bir kesme baslGInlC]
iceren bir kesme sistemi. Cozme sistemi, skaslyla s6z konusu kesme sistemine yakD ve
stz konusu kesme sisteminden uzak bir birinci uca ve bir ikinci uca sahiptir, s6z konusu
birinci ug, kullanim esnasihda ¢o6zllmis kumasdasagddogru dislrecek sekilde

uyarlanmaktadlcl

AvantajlObir gekilde, s6z konusu tasidcl]en az bir birinci ve bir ikinci ¢gozme igletim
konfiglirasyonu arasloda soz konusu ¢ozme sistemini hareket ettirecek sekilde uyarlanan bir

hareket sistemini icermektedir.

S6z konusu birinci konfiglrasyonda, ¢ézme sisteminin sdz konusu birinci ucu, séz konusu
oluga dikeydir ve s0z konusu ikinci konfiglirasyonda, s6z konusu birinci ug, birinci
konfiglirasyona gore soz konusu kesme baslidinh dikey olarak daha yakn bir konuma
yerlestiriimektedir.

“Yatay”, “dikey”, “alt”, “lst”, “ylksek”, “disik” terimleri ve diger benzer terimler, yer ¢ekimi
yonine (dikey yoni tanimhlamaktadlr) gore yatay dizlemde dizenlenmis yayma dizlemi ile
s6z konusu makinenin tipik bir kurulumunu ifade etmektedir. Fakat, mevcut bulus, yatay
olmayan bir yayma dizlemine gére kurulum durumunu kapsamaktadl) bu durumda yukarlda

bahsi gecen terimler, giince yayma diizlemini ifade edecektir.

Dahas[1"akls] yukarl’l ve “akls]l asag[ terimleri, ¢oziilmis kumasll seridinin yerel ilerleme

yonan( ifade edecek sekilde anlaslaktadIr]

Basvuru sahibine gbére, kumasl dusirilmesine yonelik ucun, olugun dikey yoniine
yerlestirildigi bir birinci ¢ozme isletme konfiglirasyonu ve kumashl diisiirilmesine y&nelik
ucun, kesme basliglng dikey olarak daha yakdl oldugu (biyik élclide olugu dnledidi) bir ikinci
¢hzme isletme konfigiirasyonu araslda kumas ¢ézme sisteminin hareket ettirilmesine ydnelik
bir hareket mevcudiyetinin, oluk dislst ve biyiik élgtide dikey dusis ile makinenin, yukar(da
agKlanan her iki yaylha teknidine gok yonli bir sekilde uygun hale getirilmesini miimkdin
klmaktadlr] ve ayrich bir teknikten bir diger teknige basit ve hZ[Jdegisimi miimkiin
klimaktadlrl
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Kullanm esnasida, kumas rulosunun ekseni tipik olarak yayma yénine yatay olarak ve dikey

olarak dizenlenmektedir.

Tercihen, sdéz konusu birinci ve sbdz konusu ikinci konfigiirasyonda sbz konusu oluk
dizleminde s6z konusu birinci ugtan dikey olarak uzanan iki ilgili nokta arasida, kumasm bir
ilerleme yoni boyunca stz konusu olugun bir oluk diizleminde alldkn bir mesafe skaskyla, s6z
konusu ilerleme yon(i boyunca sz kenusu oludun toplam bir uzunlugundan daha biiyiktir

veya bu uzunlugun yarEha (daha ¢ok tercih edilecek sekilde (icte ikisine) esittir.

Tercihen, stz konusu birinci konfiglirasyonda, ¢ozme sisteminin s6z konusu birinci ucu, soz
konusu olugun bir Ust ucundan séz konusu olugun bir oluk diizlemi boyunca allnkn, soz
konusu oluk diizlemi boyunca kumaglnl bir ilerleme yonii boyunca s6z konusu olugun bir
toplam uzunlugundan daha az olan veya bu uzunludun yarBInk esit olan (tercihen (gcte
birinden daha az veya lgte birine esit) bir mesafeye sahip olan sdz konusu oludun bir
noktasink dikeydir. AvantajlCblarak, bu sekilde, kumas, olugun blylk bir bélimind godu
zaman kapsamaktadlr] bu sekilde olukta kumas adiddndan dolayOtasiIlcnlnl ileri-geri
hareketini takip etmesine izin vermektedir (oluk ayrlch taglylcl hareket ettikge olusan hava

ak[mdan bir kalkan olarak islev gdstermektedir).

Tercihen, sdz konusu ikinci konfigiirasyonda, sdz konusu birinci ug, kesme baslGininl
etraflddaki bir noktanl dikey yonlne vyerlestiriimektedir ve/veya sz konusu olugun bir alt
ucu ve stz konusu kesme baslidlarasha yerlestiriimektedir; daha cok tercih edilecek sekilde,
s0z konusu kesme sisteminin dikey yonlnde, hatta daha cok tercih edilecek sekilde soz
konusu kesme sisteminin bir yardimcColugunun dikey yonune yerlestirilmektedir ve kumasl
bir ilerleme yoniine gbre sonrakinin akls] yukarSlnda séz konusu kesme basl@Ininl etrafihh
diizenlenmektedir. AvantajlColarak, bu sekilde, kumas, olugu tamamen Onlemektedir ve

neredeyse kesme baslglnk kadar ulasan bir dikey diisls olusmaktad[t]

S0z konusu ¢ozme sistemi tipik olarak kumas rulosunun rotasyona ayarlanmasye/veya soz
konusu ilerleme y&nii boyunca c¢ézilmis kumash ilerletilmesi icin bir ilerleme (tersine

cevrilebilir) ydniine sahip bir nakil ylzeyine sahiptir.

SOz konusu nakil yiizeyi tipik olarak, slraslyla ¢dzme sisteminin birinci ve ikinci ucuna yakinl

veya birinci ve ikinci ucu ile ¢aklshn bir birinci ve bir ikinci uca sahiptir.
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S6z konusu birinci eleman tercihen sdz konusu kumas rulosunu destekleyecek sekilde
uyarlanan ve bir ¢ift moterize silindiri (burada iki silindir arasindan en az birisi motorizedir) ve
sOz konusu nakil yiizeyini tanmlamak icin silindirleri saracak sekilde diizenlenen bir matd

iceren bir nakil kay(sIdit] Bu yaphln, basit ve etkili oldudu bulunmustur.

Sarma sistemi tercihen birinci eleman(al bir birinci ucunun etrafldl, ¢dzme sisteminin birinci
ucunun yaknlnk diizenlenmis ve birinci elemaniil nakil yizeyine gdre bir Ust yarCalana en
azlodan klsen (tercihen tamamen)} dizenlenmis, daha ¢ok tercih edilecek sekilde soz
konusu birinci elemandan ayrth & bir ikinci déner elemanC{tercihen bir silindiri) icermektedir.
Ikinci elemanml rotasyon ekseni tipik olarak birinci elemanil rotasyon eksenine paraleldir.
Tercihen, s0z konusu ikinci eleman, daha ¢ok tercih edilecek gekilde séz konusu birinci
elemana gdre badlmskl bir sekilde motorizedir. Bu sekilde, ikinci eleman, kumas rulosunu
desteklemek ve/veya rotasyona ayarlamak icin birinci eleman ile birlikte hareket
edebilmektedir. Ikinci eleman ayrlch ¢dzilmis kumash birinci eleman@ birinci ucunda
¢cbzme sisteminden distidld normal ¢dzme siirecinde olanlnl aksine, ¢6ziilmis kumasl, ikinci
elemana tegetsel olarak ¢ézme sisteminden distigi, kumasi tersine cevrilmis ¢dzilmesine

yonelik birinci eleman ile birlikte hareket edebilmektedir.

Tercihen, s6z konusu birinci ve/veya ikinci konfiglirasyonda, sz konusu nakil ylizeyi, nakil
ylzeyinin ikinci ucundan birinci ucuna meyillidir. Tercihen, nakil ylzeyi, 60°'den daha az veya
buna esit olan, daha ¢ok tercih edilecek sekilde 40°‘den daha az olan veya buna esit olan
ve/veya 10°den daha blylk olan veya buna olan ve daha ¢ok tercih edilecek sekilde 15°'den
daha buyuk veya buna esit olan, yatay dizlemli bir akut aglyI blusturmaktadlr]l Avantajl]
olarak, bu sekilde, kumas rulosunun, ¢ézme sisteminin birinci ucundaki ikinci eleman ile
tutuldugu farz edilirse, ¢oziilmils kumas, sadece klsh bir kesit icin birinci eleman ile
tagMmaktad[rlveya oluk taraflddan kesme sistemine dogru y&nlendirilmesine ragmen, birinci

elemana (tersine gevrilmis ¢ozme siireci durumunda oldugu gibi) dokunmamaktad(t]

Tercihen, hareket sistemi, stz konusu yayma yonii boyunca (tercihen soz konusu yayma
yoniine paralel) en az bir bilegene sahip olan bir (tercihen dogrusal) y&riinge boyunca bir
taslylcl tabanimh gbre bir birinci ¢evirmeli ileri-geri devinim ve sdz konusu yayma ydnine
yatay olan ve (biyik élclide) dikey olan bir sallDloh ekseni etrafinda s6z konusu tabana gore

bir ikinci salllmh devinimini, sdz konusu ¢ézme sistemine saglayacak sekilde uyarlanmaktadir]
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Bu sekilde, onemli olcide ¢ok yo6nlilik, ¢dzme sisteminin  kenumlandrIhasC] elde

edilmektedir, ayrich nakil ylizeyinin yonlendirmesindeki degisimlere izin verilmektedir.

Tercihen, birinci ve/veya ikinci devinimler (ayrlktan farkl[Colarak) aralkkzHE]l Bu sekilde,

¢ozme sistemi, konumlar@l bir sirekliligini varsayabilmektedir.

Hareket sistemi tercihen birinci gevirmeli devinimin sdz konusu yoriingesi boyunca harekete
edebilmesi icin bir taglylcI tabaninb monte edilen bir hareketli destegi icermektedir, burada
s6z konusu ¢bozme sistemi, s6z konusu ikinci salldih devinimine gére sallbmasCigin s6z
konusu hareketli destek (zerine monte edilmektedir. Tercihen, ¢ézme sisteminin elemanlar(]
sz konusu ikinci sallblm devinimine gore sallnmaslicin s6z konusu hareketli destek Uzerine
monte edilen saglam bir yap[lizerine dondiiriilebilir sekilde monte edilmektedir. Bu sekilde,
mevcut bulusun cesitli konfiglirasyonlarClarasbda ¢dzme sisteminin etkili hareketi elde
edilmektedir. Cozme sistemi tercihen séz konusu birinci eleman(nl rotasyonuna glig vermek
iin bir birinci motoru ve s6z konusu ikinci elemaniol rotasyonuna gug vermek igin bir ikinci
motoru icermektedir. S6z konusu sallnlm ekseni tercihen, birinci elemanil glic verilen bir
rotasyon mili boyunca uzanmaktad(tl AvantajlLblarak, bu gekilde, birinci motor, s6z konusu
hareketli destek Uzerine monte edilebilmektedir. Tercihen, birinci motor, sdz konusu hareketli
destek (zerine sadlam bir sekilde monte edilmektedir ve ikinci motor, s6z konusu sadlam

yaplilizerine saglam bir sekilde monte edilmektedir.

Hareket sistemi tercihen bir (clnci motoru ve hareketli destede ve bu sekilde ¢tzme
sistemine s6z konusu birinci cevirmeli devinimi saglamak igin Uglincli motor ve s6z konusu
hareketli destek arasndaki birinci baglantCélemanlar bl kermektedir. Hareket sistemi tercihen
gbzme sistemine s6z konusu ikinci salllm devinimini saglamak icin s6z konusu hareketli
destek ve s6z konusu saglam destek arasihh islevsel bir sekilde konulan bir birinci calStiina

sistemini igermektedir (6rnegin, bir gift ters pistonu igermektedir).

TaslyIclipik olarak yayma dlizleminde taslyIcInlnl ileri-geri devinimi igin motorize tekerleklerle
{taban (izerine monte edilen bir dordincii motor ile gii¢ verilmistir) donatlan bir taban]
icermektedir. TaglylcI ftipik olarak ayrlch, yayma diizlemine paralel olan ve tasiIclnlnl ileri-geri
yonine dikey olan bir ek yon boyunca tabana gore, gergeveye cevirmeli ileri-geri hareketi
saglamak icin taban (zerine monte edilen bir gerceveyi ve s6z konusu taban ve sdz konusu

gerceve arasloh islevsel bir sekilde konulan bir ikinci gallstlcina sistemini icermektedir. Soz
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konusu hareketli destek tercihen sbz konusu cerceve ve s6z konusu Uglincli motor (zerine
monte edilmektedir ve sz konusu birinci badlantCklemanlar(dséz konusu cerceve (izerine

monte edilmektedir.

Tercihen, hareket sistemi, ¢dzme sisteminin s6z konusu birinci ucunun, birinci konfigirasyona
gore kesme baslldink daha uzak oldugu ve daha gok tercih edilecek sekilde ¢ézme sisteminin
nakil ylizeyinin biylik dlclide yatay oldudu (bir baska ifadeyle, mutlak degerinin, 10°'den
daha oldugu veya buna esit oldugu, yatay dizlemli bir pozitif veya negatif agllbir agkT]
olusturmaktadlt) ve hatta daha cok tercih edilecek sekilde ¢dzme sisteminin ikinci ucunun,
stz konusu kesme sisteminin tersinde taglyIclnlnol bir ucuna yerlestirildigi bir ylikleme ve/veya
bogaltma konfiglrasyonunda sz konusu ¢6zme sistemini hareket ettirecek sekilde
uyarlanmaktad(t] Daha ¢ok tercih edilecek sekilde, sz konusu hareketli destek, s6z konusu
kesme sistemine gore tamamen geri cekilen birinci cevirmeli devinimin sz konusu

yoriingesinin bir konumundadlt]

Cozme sistemi tercihen ¢dzme sisteminin s6z konusu ikinci ucuna yak[nl birinci elemanil bir
ikinci ucunun etrafida dizenlenmis ve nakil yizeyine gdre bir Ust yar(hlana en azlbdan
kEmen (tercihen tamamen) dizenlendigi en az bir birinci konumu varsayacak sekilde
yapBndIIth sl bir lglnch déner elemanXtercihen bir silindiri) icermektedir. Bu sekilde,
Uglincli eleman, drnegin yiikleme/bosaltma konfiglirasyonunda ve/veya asadlda acklanan
Uglincli konfiglirasyonda kumas rulosunu desteklemek ve/veya hareket ettirmek icin birinci
eleman ile bitlikte hareket etmektedir. Uglincii eleman(l rotasyon ekseni tipik olarak birinci

ve/veya ikinci elemanil rotasyon eksenine paraleldir.

Hareket sistemi tercihen séz konusu nakil ylizeyinin, nakil ylzeyinin ikinci ucundan birinci
ucuna yiikseldigi ve ¢dzme sisteminin s6z konusu birinci ucunun, séz konusu oluga (tercihen
birinci konfiglirasyonda varsaylldn konuma benzer bir konumda) dikey oldugu bir Ugiincii
konfigirasyonda stz konusu ¢dzme sistemini hareket ettirecek sekilde uyarlanmaktad(rl
Tercihen, nakil ylizeyi, 60°den daha az veya buna esit olan, daha cok tercih edilecek sekilde
40°’den daha az olan veya buna esit olan ve/veya 10°’den daha biiylik olan veya buna olan
ve daha cok tercih edilecek sekilde 15°'den daha biyik veya buna esit olan, yatay dizlemli
bir akut a¢I dlusturmaktadic] Avantajllolarak, bu sekilde ¢ozlilmas kumas, geleneksel ¢ozme
tekniginde yer ald@iLgibi nakil ylzeyinin biydk bir kesiti boyunca tasibimaktadr]
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Bir yap[@ndmnada, tclnci eleman, séz kenusu birinci konuma sabitlenmektedir.

Alternatif bir yaplandlrinada, Uclincii eleman, sonrakine iliskin birden fazla konumu
varsaymak icin birinci elemana gére mafsallldlt] Hareket sistemi tercihen sdz konusu birinci
konum ve s6z konusu taslima ylzeyi ile bliylik dlglide hizalCbldugu en az bir ikinci konum
arashba s6z konusu Uglncl elemanChareket ettirecek sekilde uyarlanmaktad(f] AvantajlCd
olarak, bu sekilde, (¢linci eleman, kumas rulosunun yiiklenmesine ve/veya bosaltlmasha

olanak saglayacak sekilde diizenlenebilmektedir.

Sz konusu Gglincl eleman tercihen, tipik olarak stz konusu birinci eleman ile senkronize

olacak sekilde motorizedir.

Tercihen, kesme sistemi, en az bir dikey bilesene sahip olan bir yén boyunca (daha ok tercih
edilecek sekilde bir dikey yon boyunca) tabana gore (6rn. taban (zerine monte edilmis bir
beginci motor vasfaslyla) dondirilebilmektedir. Bu sekilde, kesme sisteminin konumu,

olarak diizenlenmektedir.

Oluk tercihen, bir oluk dizlemi boyunca teleskopik bir sekilde karslklColarak kayabilen en az
bir birinci ve bir ikinci bolimi icermektedir. Olugun birinci bdlimi tercihen tabana
sabitlenmektedir ve olugun ikinci bolimii, kesme sistemine sabitlenmektedir. AvantajlCd

olarak, bu sekilde, oluk diizleminin uzunlugu, oluk diizleminin egimine uyum saglamaktadic]

Bir yap@@ndlmada, s6z konusu hareket sistemi, s6z konusu ¢dzme sisteminin
konfiglirasyonunun bir islevi olarak sdz konusu olugu yapland(thdcak sekilde uyarlanmaktad(d
Tercihen, s6z konusu olugun bir Ust ucu, serbest bir rotasyon dereceyle cézme sisteminin soz
konusu ikinci ucuna kEEanmaktadltl Bu sekilde, olugun egimi, ¢bzme sisteminin

konfiglrasyonunun bir islevi olarak belirlenmektedir.

Kesme sistemi tercihen kesim basl@ninl yaknlnkda ve bunun akE yukarSinda ddzenlenmis,
yardmcColuktan ayrlis] (kumashl kaymashh izin vermek igin) bir konum ve yardimcColuga
kars[preslenmis (kesme siireci esnaslda kumas seridini tutmak icin) bir temas konumu
aras[ida hareketli olabilen bir tutma cubudu ile (st tarafa ylikselen bir yardmcCégimli olugu

icermektedir.
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TaslyIcl {tipik olarak taban Uzerine monte edilmistir) tercihen birinci elemanin en az bir
béliminiin asaglsing ve kesme sistemine yakn} sdz konusu olugun bir alt ucuna ve (izerine
diizenlenmis bir paravanCicermektedir. Paravan tercihen bir saglam malzemeden, daha gok
tercih edilecek sekilde metal veya plastikten yaplhaktadld Paravan tercihen bilylk 6lglide
dikey bir uzantlyh sahiptir, bir baska ifadeyle dikey ydnle, 10°’den daha az veya buna esit bir
acv blusturmaktadlrl AvantajlCblarak, bu sekilde, paravan, dikey yonin, hava akimibdan
(tasiyIcninl  hareketli ile olusturuimaktadE} paravanil yakbbh distidlu kumas seridini
korumaktadlcl

Paravan tercihen paravanl bir uzantLdliiziemi boyunca teleskopik bir sekilde karsIkl[ blarak
kayabilen en az bir birinci ve bir ikinci bolimi icermektedir. Paravan[il birinci boélimil tercihen
tabana sabitlenmektedir ve paravani ikinci bolimi, kesme sistemine sabitlenmektedir.
AvantajlClolarak, bu sekilde, paravanbl genel dikey uzantlsL] oluk dizleminden kesme

sisteminin uzunluguna uyarlanmaktadlrl

Kesme sistemi tercihen kumasl ilerleme y&niine gore kesme basligininl aklsl asagsinda
dizenlenmis ve daha cok tercih edilecek sekilde kesme bagl@ninl altinh diizenlenmis
¢dzllmis kumashl geriliminin tespit edilmesine yonelik bir tespit sistemini igermektedir.
Avantajllolarak, bu sekilde, gerilimin tespitine yoénelik tespit sistemi, ¢bzme sisteminin

herhangi bir konfiglirasyonu igin callgabilmektedir.

Kesme sistemi tercihen yayma dizlemine paralel olan ve taghdclnlnl ileri-geri yoniine dikey
olan yukarldh bahsi gegen yon boyunca kumas konumunun tespitine yonelik bir tespit
sistemini igcermektedir, bu tespit sistemi (6rn. bir geri yans@nalFotosel), aksl yukarEda
kesme baslJininl yaknlnda ve daha ¢ok tercih edilecek sekilde sz konusu yardmcColukta
ve/veya olugun alt ucunun yaknlnda diizenlenmis bir noktada aktiftir. AvantajlCblarak, bu
sekilde, konum tespit sistemi, ¢Ozme sisteminin herhangi bir konfiglirasyonu igin

cal Ghbilmektedir (dikey disls teknidi ve oluk diistisi).

Makine tercihen soz konusu hareket sistemi ile islevsel olarak baglanan ve s6z konusu birinci
ve ikinci konfiglirasyon arasldan birisinde ve tercihen stz konusu dginci konfiglirasyon
vefveya sbz konusu ylkleme vefveya bosaltma konfiglirasyonunda ¢dzme sistemini segici bir

sekilde yaplandlrinak igin s6z konusu hareket sistemini kontrol edecek sekilde yaplandirdn
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ve programlanan bir elektronik komut ve kontrol birimini (tipik olarak s6z konusu taslylcl ]
Uzerine, oOzellikle s6z konusu taban ilzerine monte edilmistir) icermektedir. Bu sekilde,
operator, énceden ayarlanmls] konfiglirasyonlar arasibdan birisini basit bir sekilde, hzChir

sekilde ve otomatik bir sekilde secebilmekte ve aktif hale getirebilmektedir.

Mevcut bulusun diger 6zellikleri ve avantajlar[dmevcut bulusa gore kumashl yaylhashk
yonelik bir makinenin ac¢lklaylcl1ve cesitli tercih edilen, fakat miunhask] olmayan

yapl@dndinalardan anlasldcaktlFl Bu agKklama, ekteki ¢izimleri ifade etmektedir, burada:

- Sekil 1, mevcut bulusa gore kumasi@ yaylashh ydnelik bir makinenin bir birinci
yaplandiashlnl perspektif bir gorintstdir.

- Sekil 2 ve 3, ¢Kkbr[@n cesitli parcalarla Sekil 1'de goriinen makine tasiICISIAR ters
taraflardan iki kismi perspektif gériiniigtiir.

- Sekil 4, Sekil 1'de gorinen makine tasiIclsininl kisni perspektif ve kisi parcalarlng
ayrlhslbir gorantsudar.

- Sekil 5, Sekil 1'de gérinen tasivlcInlil k[sini perspektif bir kesitidir.

- Sekil 6, Sekil 1'de gorinen makine tagldclsininl bir kapsamblLgdstermektedir.

- Sekil 7-9, Sekil 1-6'va gére makinenin baz[dlas[konfiglirasyonlarnlnl klsimi kesitli sematik
gorindsleridir.

- Sekiller 10 ve 11, mevcut bulusun bir ikinci yaplanddnasibb gbére makinenin baz[blas[d
konfiglrasyonlarnl kiSi kesitli sematik gortindsleridir.

Bir yayma dizleminde (2) kumash yaylhashb yonelik bir makine (1), Sekil 1'de

orneklendirme yontemiyle gdsterilmektedir.

Makine, yayma diizlemine paralel bir yayma ydni (4) boyunca dodrusal ileri-geri devinim ile
hareketli olan bir tasiVICIyI {13) icermektedir.

TasglyIc[Tipik olarak bir operatoriin desteklenmesi icin buraya saglam bir sekilde kSHICbir
basamag[{5) (Sekil 2-6'dan ¢Kbrlthaktad[t) icermektedir.

TaslyIcl ] kumasl (9) bir seridini ¢ézmek icin kumashl (8) bir rulosunun rotasyona
ayarlanmasa ybdnelik bir birinci doner elemanl1(7) iceren bir ¢dzme sistemini (6)

icermektedir {(kumag, sadece Sekil 7-11'de sematik olarak gdsterilmektedir).
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TasIcL birinci elemanl en az bir béliminin bir alt seviyesinde diizenlenmis bir egimli olugu
(10) icermektedir.

TasiIcL1kumash kesimine yonelik, sonrakinin akkl asagsinda olugun bir alt ucunda (12)
dizenlenmis ve bir kesme basl@Inl{]13) iceren bir kesme sistemini {(11) icermektedir. Kesme
basl@5re yayma yoniine (4) yatay olan bir yon {oklar (13a) ile gdsterildigi gibi) boyunca
hareket ettirilmesine ybnelik hareket sistemleri, ornegin teknikte tecriibe sahibi kisiler

taraflodan bilinenlerin kullan[3bildigi gibi kapsamlbir sekilde agklanacakt[r]

S0z konusu kesme sistemine yak[nl ug ve bu sisteminden uzak ug, geleneksel olarak slaslyla
gbzme sistemin birinci (14) ve ikinci ucu (15) olarak tanmlanmaktadkl Normal bir ¢dzme
prosediri ile kullanim esnasiida, birinci ug (14) tipik olarak ¢ozlilmis kumagl ak5lasag/Snh

diistliga ve tipik olarak birinci eleman[l bir birinci ucu ile kesistigi ugtur.

Birinci eleman tercihen ¢dzme sisteminin bir nakil ylzeyini (22) tanmlamak icin silindirleri
sarmak Uzere dizenlenmis bir cift silindiri (20a, 20b) ve bir mat[{21) iceren bir nakil kaysidir]

{sekillerdeki 6rnek vasashyla gosterildigi Gizere).

Mevcut bulus ayrich birinci elemanil dider alternatif yaplandlinalarl_lkapsamaktadir)
drnegin burada nakil kaylsIdbir dizi silindir veya hatta sadece yeterli capta bir silindir ile

ikame edilmektedir veya burada mat, bir veya birden fazla kayElile ikame edilmektedir.

C6zme sisteminin birinci (14) ve ikinci ucuna (15) vaklnl veya tipik olarak c¢aklsan uclar,
geleneksel olarak slidslyla nakil ylzeyinin (22) (veya birinci elemanlinl (7)) birinci ve ikinci ucu

olarak tanmlanmaktad ]

Cozme sistemi tercihen birinci elemanm (7) birinci ucunun (14) etrafidda dlizenlenmis ve
nakil yizeyine (22) gore Ust yar[Chlana tamamen dizenlenmis ve normal ¢bzme slireci
durumunda ¢dzilmis kumas geridinin gecisine yénelik bir slotu olusturmak icin birinci
elemandan ayrIth(s bir ikinci doner eleman{30) (tercihen, sekillerde gdsterildigi gibi bir

silindiri) icermektedir.

Taslylcl, 1cozme sistemini (6) hareket ettirecek sekilde uyarlanan bir hareket sistemini (35)
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icermektedir.

Taglylcl kercihen tekerleklerle (41) denatlan bir taban[K40) icermektedir, ikisi, vaylhaz
dizlemi lzerinde taslyclnlnl ileri-geri hareketi icin senkronlu olarak motorizedir. Tekerlekler
{41) tipik olarak yayma dlzleminin (2) uzunlamasib kenarlard(48) boyunca gegis
yapmaktadt] Tekerleklerin {41) motorizasyon sistemi, taban (izerine monte edilmektedir ve
bir cift tekerledi senkronize rotasyona ayarlamak icin bir dordiincli motoru (42) ve kayslarnl
ve makaralar[fl bir sistemini ve bir rotasyon avara milini (43) icermektedir. Tekerleklerin (41)
motorizasyon sistemi, teknikte tecriibe sahibi kisiler tarafdan bilindigi Ulzere kish
acklanmaktadlrl

TasIcTdyr(ch taban (zerine monte edilen bir cergeveyi (50) ve yayma dizlemine paralel olan
ve yayma ydniine (4) dikey olan bir yén {52) boyunca tabana gore ileri-geri cevirmeli
hareketi saglamak icin taban ve gergeve arasiB konulan bir calGtiiina sistemini (51)
{sekillerde gosterilen ornekteki bir dogrusal callSticIdlr) icermektedir. Cercevenin (50)
cevirmeli devinimi, yon (52) boyunca ¢dzilmis kumas seridinin konumunun dizenlenmesine

olanak saglamaktadlr]

Hareket sistemi (35) tercihen yayma ydnune (4) paralel bir yériingeye sahip olan bir birinci
cevirmeli devinim boyunca tabana gdre (cerceveye (50) godre) hareket edebilmesi icin
cerceve (50) Uzerine monte edilen bir hareketli destedi (36) icermektedir. Tercihen, ¢dzme
sisteminin (6) birinci (7) ve/veya ikinci eleman{30) (ve Sekil 11°de gérinen yaplandmada
oldudu gibi Gclincl eleman), yayma yoniine {4) yatay olan ve dikey olan bir sallnlm ekseninin
{X) etrafloda bir ikinci sallolmh devinimine gore tabana gore (gergeveye (50)) gore salldmas(]
icin hareketli destek (36) lizerine monte edilen bir sadlam yap[{37) lizerine ddnduriilebilir

sekilde monte edilmektedir.

Cozme sistemi (35) tercihen birinci elemana rotasyon halinde glic vermek igin bir birinci
motoru (38) ve ikinci elemana rotasyon halinde glic vermek icin bir ikinci motoru (39)
icermektedir. Sallblm ekseni (X) tercihen birinci motor taraflndan glic verilen birinci elemaniol
bir rotasyon mili (60) boyunca uzanmaktad(t] birinci motor, hareketli destek {izerine saglam
bir sekilde monte edilmektedir ve ikinci motor, saglam yapl[iizerine saglam bir sekilde monte

edilmektedir.
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Hareket sistemi (35) tercihen bir ticlincli motoru (65) ve hareketli destede ve bu sekilde
¢bzme sistemine (6) s6z konusu birinci ¢evirmeli devinimi saglamak icin Uglinct motor ve
hareketli destek (38) arasidaki birinci baglantCelemanlar@(66) icermektedir. Uclinci
motor {65) tercihen cergeve (50) lizerine sadlam bir sekilde monte edilmektedir. Sekil 4'te
gosterilen Ornekte, birinci baglantCelemanlar{66), hareketli destek (36) (zerinde ilgili ters
digli cubuklarla orili olan bir cift ters digli tekerledi (68) rotasyona ayarlamak icin, timii
cerceve (50) lizerine monte edilmis kay[larinl ve makaralard bir sistemini ve bir rotasyon
avara milini (67) icermektedir. Tercihe baglCblarak, cergeve (50) lzerine monte edilen bir
k[@vuz sistemi ve hareketli destek (36) lizerine monte edilen silindirler (69), birinci gevirmeli

devinim esnasinida hareketli destegi yonlendirmektedir.

Hareket sistemi (35), ¢bzme sistemine ikinci sallnlmh devinimini saglamak igin tercihen ve
hareketli destek ve sadlam yapLarash islevsel olarak konulan bir birinci gallstlrina sistemini
(70) (6rn. Sekil 6'da goriilebildigi lizere birbirinin tersinde olan bir cift dogrusal gallstElehT ]

icermektedir) icermektedir.

Kesme sistemi tercihen tabana gdre dikey olarak (6rn. sadece sekillerde kisinen gosterilen bir
besinci motor (80), bir rotasyon avara mili (81), zincirlerin ve makaralarlnl bir sistemi ve

taban Uzerine monte edilen kl3vuzlar ve silindirlerin bir sistemi) ¢evrilebilmektedir,

Kesme sistemi tercihen kesme basl@nn yakng ve bunun ak® yukarEnda diizenlenmis,
yardmcCobluga gore ylkseltiimis bir konum (kumashl kaymasBCmidmkin kithak igin) ve
yardmcbluda karsCbastlImis] bir temas konumu (kesme sireci esnasiida kumas seridini
tutmak icin) arasida dikey olarak hareketli olan (6rn. elektromlkhatElar (92) taraflodan
calGHrh ] bir cift cubuk vasEaslyla) bir tutma cubudu (91) ile (ist tarafta duran bir yardibhcJ

egimli olugu {90) icermektedir.

Kesme sistemi tercihen yukarlda bahsi gegen ydn (52) boyunca kumashl konumunun
tespitine yonelik, érnegin yardimhcCbluk (izerinde vefveya oludun alt ucunun (12) yakMminda
uygulanan bir geri yansEELdle iki fotosel sensériinii (konum kabul aral@ninl her bir ucu icin

bir tane olmak (izere) iceren bir tespit sistemini (86) icermektedir.

Kesme sistemi (11) tercihen kesme basligIninl aklsl asaglsina ve kesme baslidininl altinh

dizenlenmis ¢6zilmis kumasll geriliminin tespitine ydnelik bir tespit sistemini (85)
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icermektedir.

Gerginlik tespit sistemi 6rnedin (sekillerde gosterildidi lizere), kumas(nl ileri ve geri yaylas(]
sireci esnasida gerilimi tespit etmek icin kumashhj, kesme baslGindan diistiigli noktan(nl ak(s]

yukarslnda ve ak§lasad&lnkda diizenlenmis bir cift rakkas silindirini icermektedir.

Oluk tercihen bir oluk diizlemi (77) boyunca teleskopik bir sekilde karglIklCblarak kayabilen
en az bir birinci (75) ve bir ikinci bolimi (76) igermektedir. Olugun birinci konumu tercihen
tabana dondirulebilir sekilde sabitlenmektedir ve ikinci bdélim, kesme sistemine

sabitlenmektedir.

TaslyIcI {tipik olarak taban (izerine monte edilmistir) tercihen birinci eleman(d (7} en az bir
bolimiin altha ve kesme sistemine yak@d olarak olugun alt ucuna (12) ve {zerine
diizenlenmis bir dikey paravan[X93) icermektedir. Paravan tercihen paravanl bir uzant[(]
diizlemi boyunca teleskopik bir sekilde karsIklLblarak kayabilen en az bir birinci (94) ve bir
ikinci (95) bolimu igermektedir. Paravan(nl birinci bélimi tercihen tabana sabitlenmektedir

ve paravan(olikinci bdlimi, kesme sistemine sabitlenmektedir.

Ornek vasfaslla Sekil 10 ve 11'de sematik olarak gosterilen bir yap@@ndEnada, ¢dzme
sistemi ayrich ¢bzme sisteminin ikinci ucunun (15) yakmlnda birinci elemanlnl bir ikinci
ucunun etrafb dilzenlenmis bir Uglinc doner elemanC(55) (tercihen bir silindiri)
icermektedir. Uciinci déner eleman (55) tercihen birinci eleman ile (8rn. silindirden (20b)
rotasyonel devinimi alan bir aktarma kayllvasEashda) senkronize edilen bir sekilde

motorizedir, fakat bos veya baglmszlbir sekilde motorize de olabilmektedir.

Sekil 10 ve 11'de gosterilen ornekte, Uglincli eleman (55), birinci elemana (7) gbre bir sabit

konumdad[lve nakil ylizeyine gore (st yar[alana tamamen diizenlenmistir.

Gosterilmeyen alternatif bir yapldandfinada, G¢lincl eleman, birinci ve ikinci eleman(l
rotasyonunun eksenine paralel rotasyon eksenini (6rn. silindirden (20b) sabit bir mesafeyi
surdirmek igin silindirin {20b) rotasyon ekseninde dayanak noktasib sahip olan bir mafsall(]
kol vasltaslyla) sirdiriirken sonrakine iliskin birden fazla konumu varsaymak igin birinci
elemana gore mafsallldlr] Bu durumda, hareket sistemi tercihen yukarldb bahsi gegen konum

ve ornegdin kumas rulosunun yiklenmesine ve/veya bosaltlthasbh olanak saglamak lzere
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bliylk @lglide nakil ylzeyi ile hizalCbldugunun kanfland§Cen az bir ikinci konum arasida

dgtincl elemanhareket ettirebilmektedir.

Makine tercihen, asaglda daha fazla aclkland(dllizere hareket sistemi ile islevsel olarak
badlanan ve kumas[ddzmek icin cesitli islem isletim konfiglirasyonlarfida ¢cézme sistemini (6)
segici olarak yaplandlinak igin hareket sistemini kontrol etmek (zere vyapland[El@dn ve
programlanan bir elektronik komut ve kontrol birimi {100) (tipik olarak tabana monte

edilmektedir) icermektedir.

Komut ve kontrol birimi tercihen yaylfa prosedrlerinin kontrol edilmesi ve komuta edilmesi
amachh ydnelik olarak makinenin {motorlarnl ve gallstriclarh)) tim kalan aktif araglarinh ve

tiim tespit cihazlarloh ve/veya sensorlerine islevsel olarak da baglanmaktadI(tl

Tercihen, Sekil 7'de ornek vasffaslyla gdsterilen bir birinci konfiglirasyonda, ¢ézme sisteminin
birinci ucu (14), olugun st ucunun (19) etraflnb diizenlenmis bir oluk noktasinda (P) dikeydir
(6rn. Ust uctan olugun diizlemindeki mesafe, oluk diizleminin toplam uzunlugunun yaklaslkl
onda biridir).

Tercihen, Sekil 8'de drnek vasltaslyla gdsterilen bir ikinci konfiglrasyonda, ¢dzme sisteminin
birinci ucu (14), sonrakinin ak(sl yukarisindaki kesme basl@Inlnl etrafinida bir noktanm (P")
dikey yoniine vyerlestiriimektedir. Tercihen, nokta (P, bunlarid bir Ust ucunun etrafinda

kesme sisteminin yardmcColugunun (90) dikey yoniine yerlestiriimektedir.

Gosterilmeyen bir yapEndtnada, kesme blchgblylk dlclide (gosterilen drneklerde oldugu
gibi dikey olmasidan ziyade) yatay olarak yonlendiriimektedir ve ¢dziilmis kumas, herhangi
bir ikincil oluk mevcudiyeti olmadan yayltha noktashlnl birinci ucundan dikey olarak
disuriilmektedir. Bu durumda, ikinci konfiglirasyonda, c¢ozme sisteminin birinci ucu,
oncesinde Sekil 8 ve 11'de gosterildigi gibi sonuncusunun yerine kesme baslGinlnl 6tesinde

bir noktan(nl dikey ydniine yerlestirilebilmektedir.

Sekil 7 ve 8'in bir klyhslamas[le ortaya kondugu (izere, birinci ve ikinci konfiglirasyonda oluk
diizleminde birinci ucun (14) dikey ¢kInklsInlnl iki ilgili noktas({P, P’) arasloda kumasil yerel
ilerleme yoénl boyunca oluk diizleminde (77) allnbn mesafe sithshda yaklaskl tim genel

uzunlug@a esit olan olugun toplam uzunlugunun yar(sIndan daha buyUktr.
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Sekil 7 ve 8'deki 6rnek vasldslyla gosterildigi lizere, birinci ve ikinci konfiglirasyonda, nakil
ylzeyi (22), 6rnek vaslaslyla 23°ye esit yatay dizlemli bir akut ag¢Ulolusturarak nakil

ylizeyinin ikinci ucundan (15) birinci uca (14) meyillidir.

Tercihen, Sekil 9'daki oOrnek vaslaslyla gosterildidi Uzere, bir ylkleme/bosaltma
konfiglirasyonunda ¢bzme sisteminin ikinci ucu (15), kesme sisteminin tersindeki tasIcInlnl
bir ug tarafldda tamamen geri ¢ekilmis bir konumdad(t] nakil ylzeyi blyik élglide yatayd[tl
{6rnegin, 10°'ye esit yatay diizlemli bir agiT dlusturmaktadl[c). Sekil 9'da, nakil yiizeyi, silindiri
bosaltmak igin seklin sol tarafla dogru silindirin {(8) yuvarlanma hareketine olanak saglamak
tzere hafif yukarCimeyilli olarak gdsterilmektedir. Yikleme/bosaltma konfiglirasyonunun bir
gosteriimeyen varyantida, nakil yiizeyi, silindirin yliklenmesine ve ikinci silindire dogru
yuvarlanma hareketine olanak saglamak icin hafifce asagCineyilli veya milkemmel bir sekilde

yatay olabilmektedir.

Kullanm esnaslnda, operatdr, komut ve kontrol birimi (100) ile ara yizlenmektedir ve ilk
olarak, drnedin yikleme konumunu segmektedir. Kumas (8) silindiri, rotasyon elemanlarlnl
rotasyon eksenlerine paralel olarak dizenlenmis silindir ekseniyle nakil yiizeyine (22)
ylklendiginde, operatdr, 6rnedin birinci konfiglirasyonu se¢cmektedir ve komut ve kontrol
birimi, mevcut konfiglirasyonda ¢tzme sistemi dahil makineyi (1) yapl@ndonaktad{sekil 7).
Ozellikle, komut ve kontrol birimi, hareket sistemine, ¢ézme sisteminin (6) (6zellikle hareketli
destek (36)), tamamen geri cekilmis konumdan (Sekil 9) bir ilerlemis konuma (Sekil 7) bir
dodrusal, yatay yoriinge (Sekil 2’de ok (45)) boyunca birinci gevirmeli devinime gore
gevriimesi ve gozme sisteminin (¢zellikle saglam yap[{37)) sallDim ekseni (Sekil 7) etrafinida

ikinci salllm devinimine (Sekil 2°de ok (46)) gbre dénmesi komutunu vermektedir.

Birinci konfiglirasyonda, ikinci eleman, kumas rulosunu desteklemek ve rotasyona ayarlamak
igin birinci elemanla birlikte hareket etmektedir. Birinci ve ikinci rotasyon elemanlar(nlnl
{gevsek kumas kIEKlKlarin clusmasilonlemek icin bir benzer veya hafifge farkid
rotasyonel hlzla) es zamanlOrotasyonu (Sekil 7'de gosterilen Grnekte saat yonunde)
vasltaslyla, silindir (8) rotasyona tabi olmaktad(t](aralks[zl ok ile gosterildidi izere érnekte
saat yonindn tersinde), bdylelikle kumashl (9) bir seridi, silindirden ¢dzilmektedir ve bu
durumda ¢bzme sisteminin birinci ucu (14) ile cakBt@ve birinci ucu olusturdugu, birinci

elemanl birinci ucuna ulast@inda dikey olarak asagCdogru disene kadar sadece nakil
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ylizeyinin (22) bir ksh uc kesiti icin tasDimaktadlc] Buradan, kumas, olugun noktasima (P)
dikey olarak dismektedir ve daha sonrasibda alt uca (12) ulasana ve buradan, kesme
sisteminin yardmcObluga (90) ulasana kadar sonrakinde kaymaktadld Yardmcblugun alt
ucuna ulast@nda, kumas seridi, yayma dizlemine ulasana kadar asagCHogru diismektedir.
Kumas ¢ozme hEz[dle koordineli olan, yayma dizleminde tasiIclninl (3) ileri-geri hareketi,
kumasg seridinin, yayma dizleminde (6nceki yaylthlsl seritlerin bir istifi ile tutulmasColasdIr)
yay[lthasob olanak saglamaktadlr] Kumashl arzu edilen uzunlugu elde edildiginde, kesme
basl @l kumas&nine olarak kesmektedir ve makine, sonraki seridin yay[tha slireciyle devam

etmektedir.

Simdiye kadar tarif edilen ve Sekil 7'de dedinilen noktalar, séz konusu normal ¢ozme siireci
ile ilgilidir, burada ¢6zilmis kumas seridi, sonrakine dokunmadan birinci ve ikinci silindir

araslndaki alan icerisinden gegcmektedir.

Kumas, normal yaylha slrecine gore ters ylzeyde yaylthas[Yerektigi durumda, makine,
sz konusu “ters cevrilmis” veya “tersine cevrilmis” ¢6zme slrecine yoénelik birinci
konfiglrasyonun bir varyantiida yapl@ndla@bilmektedir. Bu durumda, silindirin birinci ve
ikinci eleman[ninl rotasyonel devinimi, (Sekil 7'de kesik cizgiler ile gosterildidi izere) normal
¢Ozme surecindeki devinimin tersindedir ve kumas seridi (kesik ¢izgi (9"} ile gdsterilmektedir),
silindirin Ust bélimiinden ¢ozlilmektedir, ikinci eleman (30) ile temas halinde bir ek silindir
(tipik olarak bosta, Sekil 7'de bir kesik cizgi ile sematik olarak gosterilmektedir ve diger
sekillerde ¢lkbrimaktadt) ile temasa gegmektedir ve bu ek silindir ile gekilmektedir ve
buradan, oluda (10) dikey olarak dismektedir. Burada sadlanan agklama, bu noktadan
itibaren gegerlidir. Kumas seridi, noktan@ (P) aklglasadtliizenlenmis bir noktanml (P”) dikey
yonine dustidl lzere Sekil 7'de gdsterilirken, tersine cevrilmis ¢dzme sireci icin birinci
konfigiirasyonun varyantlhda, ¢6zme sistemi tipik olarak, ¢6zme silirecinin birinci
konfiglrasyonuna gore (egimi surdiiriirken) hafifce geri cekilmektedir, boylelikle malzemenin
seridi, 6rnegin normal ¢bzme siirecinde (gosterilmemis varyant) oldugu gibi aynChoktada (P)

{veya bunlar(nl etraflnda) kumas(nl &zelliklerine gdre dlizenlenebilen bir noktaya dismektedir.

Bir kumas, dikey diisiis yayllha teknidini gerektirdidinde, operattr, normal ¢ézme siirecinde,
kumas seridinin, silindirin alt boliminden ¢6zildiga, iki eleman arasiidaki alan igerisinden
gectidi ve oluktan (10) tamamen kaglbbrak kesme sisteminin yardimcolugunun (90) bir
noktasiia (P") dikey olarak distiigu ikinci konfiglirasyonu (Sekil 8} se¢gmektedir. Burada
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saglanan ac¢klama, bu noktadan itibaren gegerlidir.

Tersine cevrilmig sirecin (gosterilmemistir) durumunda, operatér, ikinc eleman (30) ile
temas halinde diizenlenmis yukarlda bahsi gecen ek silindirin, noktanil {P") dikey yoniine

konumland tId Gkinci konfiglirasyonun bir varyantblSegmektedir.

Sekil 10, tglinch eleman{55) iceren makine yaplandirinasioln, bunlaril varyantlarida (ve
olas[blarak, yukaridh aglklanan Uglinct elemaninl mafsallda) yukarldh aglklanan birinci ve
ikinci konfigiirayonlara ve vyikleme/bosaltma konfiglirasyonuna ek olarak bir Uglnci
konfiglirasyonda makine  konfigiirasyonuna olanak saglamaktadlfj bu  Ugiincii
konfiglirasyonda, nakil ylzeyi, nakil yuzeyinin ikinci ucundan birinci ucuna (6rn. yatay
dizlemli 20° bir agiyIblusturmaktadt} yukarCheyillidir ve burada ¢dzme sisteminin birinci
ucu (nakil yiizeyinin (22) birinci ucu ile cakGmaktad[r}, birinci konfiglrasyonda varsayl@na
benzer bir konumda oluk noktasinga (P) dikeydir. Bu sekilde, Uglincl eleman, kumas rulosunu
desteklemek ve rotasyona ayarlamak igin birinci elemanla birlikte hareket etmektedir ve
¢c6zllmis kumas, geleneksel ¢ozme teknidinde oldudu gibi nakil yiizeyinin blylk bir kesiti
boyunca tasomaktad[cl

Sekil 11, nakil ylizeyinin, Sekil 10'da oldudgu gibi yukarCimeyilli oldugu ve kumas seridiyle
dikey disis yaylha sirecinin, nakil ylzeyinde taslhmashllgerceklestirmek igin ikinci
konfiglirasyonda varsayl@na benzer bir konumda yardmclblugu noktasa (P") dikey oldugu

bir dérdlinci konfigirasyonda Sekil 10'un makinesini gostermektedir.

18



1/11




2/11

Sekil 2



e e

Sekil 3

3/11




4/11




5/11




6/11

Sekil 6

I
Lo RS




7/11

Sekil 7

) \ F 85
g l_]:.




8/11

Sekil 8

20b— —i

o s=e

T

N

L

—




9/11

Sekil 9




10/11

8 Sekil 10
/




11/11

Sekil 11




