仿手對縫合機
1. 目的 規範仿手對縫合機的手動餵料與操作流程，確保襪頭縫合處平整美觀、無勾紗、無漏針，並確保操作人員在高速機械作動下的作業安全。
2. 適用範圍 適用於廠內需要進行手工輔助對位、自動縫合及真空收集之襪品（特別是要求舒適度、接縫平整的襪款）的縫頭作業。
3. 安全規範
· 機械夾傷與刺傷危險： 影片中顯示襪頭需由人工精準套入高速移動的圓盤針（或輸送鏈條針）上，且縫合區有高速運轉的縫紉針。操作員手部極度靠近危險區域。嚴禁將手指伸入縫紉針裁切區，套襪時應專注，避免被輸送盤的針刺傷。
· 捲入危險： 作業員應紮緊頭髮、扣好袖口，嚴禁配戴寬鬆飾品（如手鍊、戒指），以免被輸送圓盤或縫紉機構捲入。
· 緊急處置： 遇斷針、斷線或發生卡管、人員受傷時，應第一時間按下面板上的緊急停止按鈕。
4. 標準作業與排除步驟
· 步驟一：開機與確認 (Startup & Verification)
· 開啟電源，確認輸送機構（圓盤鏈條）開始勻速運轉。
· 檢查紗線架上各色縫線（上線、下線、拷克線）穿線正確，張力適中。
· 確認真空吸塵收集系統已開啟，輸送管路通暢。
· 步驟二：手動對位與餵料 (Manual Alignment & Feeding) - (核心操作，參考影片 00:00-00:05)
· 操作要領： 作業員雙手持半成品襪，將開口的襪頭處對準高速移動的輸送針盤。
· 精準套襪： 需手眼協調，將襪頭開口的特定針目平順地套入輸送盤上的圓盤針上，並用手指輕壓確保完全套入。此步驟需連續進行，將襪品一個接一個排列在輸送盤上，形成連續的襪鏈。
· 步驟三：自動縫合與裁切 (Auto Sewing & Cutting)
· 輸送盤會將套好的襪子鏈自動帶入機台內部的縫合區。
· 機台會自動執行「仿手對」縫合（針對針的對目縫合，創造平整接縫），並同時裁切多餘的線頭。操作員在此階段無需干預，只需持續在前端進行餵料。
· 步驟四：真空收集與成品 (Vacuum Collection & Output)
· 縫合完成的襪子鏈會進入自動收集機構。
· 透過真空吸風系統（影片左側清晰可見的透明管路），成品襪會被吸入收集管中，並輸送至指定的收集籃或輸送帶進行後續品檢。
· 步驟五：基本排除 (Basic Troubleshooting)
· 斷線/斷針： 機台通常會自動偵測並停機。操作員需清除卡在縫合區的殘紗，依標準穿線圖重新穿線，或更換斷針。重新啟動前確認縫合區淨空。
· 套襪不準（長短腳/漏針）： 手動調整輸送鏈條位置，將未完全套入的襪頭拉出或重新套板，確認對位精準後再繼續餵料。

