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Vyndlez rie3i ovladanie Jednotlivych
ognovnych niti tkadskych krosien, t.j.
vztvéranie zivy, pridom osnovny vzor je
vlo¥eny do pevnej paméti mikropoditada.
Vykonnym &lenom ktory ovlada osnovu je -
_systém fluidnjych prvkov, ktory md riade-
*nie usporiadané .do matice, takZe sa rédo-
vo zniZi podet prvkov nutnych k riadeniu
celej osnovy. Prakticky sa jedn& o bez- ‘
_nitienkové tkanie, pridom sa nite osnovy
‘pri vytvarani zivy pohgbujﬁ v kandloch
vytvorenych fluidnymi dlemmi posobgnim
vzduchu. Okrem toho, %e sa budt da¥ pod- ¢ ;
statne modernizovat sudasne tkacie kros-
néd, budt sa moct kondtruovat generadne
nové krosné,s Gplne novymi vlastnostami.
Tkacie krosno vyuifivajuce fluidné pry-
ky sa bude vyznalova® welkou prazngsfou
pri zmene osnovného vzoru s moZnostou
vyuZitia poditadove]j grafiky; pri kon-
gtrukeii novych krosien sa rozsiajle me-
chanické celky nahradia elektronikou,
2vy5l sa spolahlivost krosien a kvalita
tkaniny pri ni%%ej cene technickych pro-
striedkov.

T

Iy
NEREIN NN W

R

J

2ﬁo 062



230 0682

Vyndlez sa tyka zariadenie pre pneumatické ovlddanie os=-
novaych niti na tkddskych krosndch.

'V sGdasnosti sa ovlddanie osnovy, t.j. vytvdranie zivy
tkddskych krosien robi tak, Ze jednotlivé nite osnovy si prevle=-
ené cez nitienky, ktoré sd upevnené do listove Listy, kiorych
je 4 a% 8 si v pevne stanovenom poradi zdvihané a spistené, pri=
dom sa vytvdra ziva, cez ktori sa prevlieka Utok, ktory sa po
novej zive prird¥a ld%om. Pohyb listov je odvodeny bud sdstavou
vadiek alebo kTukovym mechenizmom od hnacieho motora, alebo pri
oviddani vi&8ieho podtu listov, listovym strojom. Pre vytvore-
nie TubovoIného osnovného vzoru sa poufivaji Zakarové stroje,
ktoré pbsobenim dierneho pdsu a pohybového Ustrojensiva ovliida~-
Ji jednotlivé skupiny nitienok. Takéto krosnd maejd pomerne jedno=-
duché riadenie, nevyhodou ktorého je obmedzenost osnovnych vzo-
rov, zdlhavd pripraeva a zmena Struktdiry tkenej tkaniny. Nevyho=
dou Zakarovych strojov je mechanické snimenie a prenos informé-
cie na osnovni nit z dierneho pésu, ktoré obmedzuje rychlost
tkanis. Vysoké sd najmi ndroky na zmenu sortimentu tkaného na
Yakarovom stroji, priprave novych vzorov a vymena osnovs

Vy$8ie uvedené nedostatky sd odstrdnené zariadenim pre pneu-
matické ovliddanie osnovaych niti na tkééskych krosndch podla vy=-
ndlezu, ktorého podstatou je, Ze fluidné &leny s pracovaym vede=
nim pre osnovné nite si usporiadané vedla seba tsk, Ze vytvaraji
fluidny hrebed, pridom &istd ziva je zaistend vyrovnidvacou tycou
a striedavé napinanie a uvolfiovanie osnoviaych niti uvolfiovacim
mechanizmom a celé zariadenie je ovlddané programovatelnym rig-
diacim systémom pomocou elektro-pneumetickych prevodnikove
Pluidné dleny su tvorené bistabilnymi fluidnymi pridovymi zosil=
tiovadmi, alebo monostabilnymi P£luidnymi prﬁdovjmi zogiliovadmi,
ktoré majd na riadiaci vstup pripojeny dvojvstupovy sucinny
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fluidny obvod, priSom ne jeden vstup dvojvetupového siéinného
fiuidného obvodu je pripojeny elektro-pneumeticky prevodnik
riedku matice a na druhy vstup dvoJjvstupového si¥inového fluid~-
ného obvodu je pripojeny elektro-pneumaticky prevodnik stipeca
matice, ktoré tvorie vystupni Sast maticového riadenia fluid-
njch &lenove

Fluidné ¥leny tvoria akdné prvky pre tvorbu zivy pridom
vzduchu, pdsobiacim v pracovaych vedenlach osnovnych niti, za
st8esného nastevovania po¥adoveného napétia osnovnych niti uvol-
fovecim mechenizmom, bez poufitia nitienoke

Pouritie fluidnfech Slenov ako akdnych prvkov pre riadenie
osnovy, nehradi systém listov, nitienok a mechanizmov na ich
ovlddenie. Napdtie osnovy sa bude dat adaptivhe regulovat, takZe
sa zni¥i poet osnovnjch pretrhov na minimum. Spdsob fluidného
ovlddania osnovy umo¥ni aj kon¥trukeiu generalne novych tkdC~-
skych krosien, ktoré sa budﬁ vyznadovat velkou pruZnostou, kde
na tjch istfch krosndch sa budi dat tkat bez akychkoIvek Uprev
jednoduché plétnové vzory af po zloZité %akdrové tkaniny, pri=-
Som sa krosni budi vyznadovat velkou prevddzkovou spolahlivos~
tou, pretofe silasné zlo¥ité a masivne agregdty budd nahradené

elektronikou.
2 kregpei

Ne pripojenych ebrésiochr je zndzorneny priklad prevedenia

ovlddania osnovy pomocou fluidnych &lenov podla vyndlezu, kdeZUuwc .

obr. 1 jeden fluidny c&len, skladajuci sa z bi~
stabilného fluidného pridového zosiliiovala a dvoJjvstupového si-
$inového fluidného obvodu. Tendie predifenie tela fluidného &le-
ne tvori pracovné vedenie, v ktorom sa pohybuje vo vertik4lnom
smere osnovnd nity obre. 2 dve fluidné &leny zo
zadného pohlTadu, pridom je zndzorneny rozdiel vo vstupoch do
dvo jvstupového sudinového fluidného obvodu v zédvislosti od posta-

venia fluidného &lena v matici, obr. 3 zorader
nie matice fluidnfch Slenov do redu, $im sa vytvére fluldny hre-
be#i, ktory ovldda osnovu, ktord nim prechddzay obre 4

tkacie krosnd s vymeniteInym fluidnym hrebe-
fom & uvolilovacim mechenizmom osnovy v okemZiku nepnutia osnovy
a prirazu utku, obre 5 tkacie krosnd v Case u-
volnenis osnovy & vytvérani zivy fluidnym hrebeiiom, Obr. 6
priklad konkrétneho rieSenie pre ovlddanie 4096 osnov=
nfch niti pomocou matice 64 x 64, ktord vyivdre vstupy pre dvoj-
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vstupové silinové fluidné obvody jednotlivfch fluidnych Slenov,
na zéklade udagov a adries z prograemovateInej riadiacej jednot-
ky, pomocou dekoderov, vstupno-vystupnych gednotlek a elekiro=-
pneumatickych prevodnikov.

Fluidné &leny 1 (obr. 1, 2) si zoradené vedla sebe a vytvé-
raji tek fluidny hrebeii 2 (obr. 3, 4), priSom podet fluidngch
élenov 1 zodpovedd po&tu-osnovnych nitf. Ka%dy fluidny len 1
obsahuje bistebilny fluidny pridovy zosiliovad 6, ktory mi vy-
Usteny Tavy vystupny kandl 3 medzi dve planparalelné dosky 4
(obrs 1, 3), ktoré tvoria pracovné vedenie 5 (obr. 3), v ktorom
sa podTe stavu bistebilného fluidného priédového zosiliiovals 6
pohybuje osnovnd nit T. Fluidny &len ] ovlddajici osnovmi nit
1 sa skladd z bistebilného fluidného pridového zosililovada 6,
ktory je vlastny aknym prvkom, e dvojvstupového sidinového
fluidného obvodu 8 (obr. 1). Nepdjanie bistabilného fluidného
pridového zosiliiovala 6 tvori nepdjaci kandl 9 (obre 1) vytvore-
ny poskladanim v8etkych fluidnych &lenov 1 vedla seba a vytvo-
renim fluidného hrebeiia 2. Vystupy bistabilného fluidného prido-
vého zosililovada § tvoria TYavy vystupny kandl 3 a pravy vystupny
kandl 10, pridom ek je ne lavom vystupnom kandle 3 log. 1, t;j.
privedenie tlaku vzduchu, tento pdsobi v pracovnom vedeni 5 ha
osnovnd nit 7 a zodvihne ju do hornej polohy (obre. 1, 3). Pri
prideni vzduchu cez lavy vystupny kandl 3 vznikd stenovy efekt,
pridom se v priestore 12 vytvdre podtlaek, ktory drZi prid vzdu=~
chu prilnuty k vonkejSej stene Iavého vystupného kendla 3 (obr.1).
Zvysenie stability bistebilného fluidného pridového zosiliiovals
6 tvori pracovné zavzduinenie Iavého kandla 24 a pracovné za~
vzduSnenie pravého kandla 25 (obr. 1), ktoré zvySuje silu pril-
nutia pridu vzduchu k stenee. Na nulovanie bistabilnych fluidnyFch
pridovych zosilfiovadov § sli¥i nuloveci kanélnjj, vytvoreny po-
skladanim vSetkych fluidnych &lenov, do ktorého sa v zdvislosti
od progremového riadenisa privddza tlakovy impulz z nezndzorne~-
ného nulovacieho eiektro—pneumatického prevodniku, ktory zrusi
podtlek v priestore 12 bistabilného fluidného pridového zosilio-
vala 6, vytvoreného stenovym efektom, a prdid vzduchu prilne k
vonksajSej stene pravého vystupného kandle 10, pdsobenim podtla=-
ku vzniknutého v priestore 30. Pri preklopeni do tejto polohy
je do pravého vystupného kandla 10 silasne strhiveny vzduch z
nesévacieho kendlike 11, kde vzniknuiym podtlekom je vsévend. -
osnovnd nit tak, aby spodnd ast zivy 16 bola napnutéd, pretoZe
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pri vytvédrani zivy 16 se osnove uvoliiuje pomocou uvolilovacieho
mechenizmu 17, (obr.-4), &m sa dosishne vytvorenie zivy 16 po-
mocou fluidnych Slenov '], aj melym vystupnym vykonom tlakového
vzduchu. Preklopenie bistabilného fluidného pridového zogiliova-
ga do pracovného stavu a tym aj zdvihnutie osnovaej nite 1 spo=-
sobi v¥stup log. 1 dvojvstupového silinového f£luidného obvodu 8,
ktory zrusSi podtlek v priestore 30 vytvoreny stenovym efektom
pridiaceho vzduchu. Na vistupe dvojvetupového sifinového fluid-
ného obvodu € nestane loge 1 vtedy, sk na oboch jeho vstupoch
je loge 1, pridom log. 1 je privedenie tlaku vzduchu. Jeden vstup
dvo jvstupového sidinového fluidného obvodu 8 tvori kendlik stip-
ca 18 Vytvoreny poskladanlm jedného stlpca matice z fluidnych
dlenov 1, do ktorého je prividzany tlekovy impulz cez privodny
kandlik 19 z elektro=pneumetického prevodn1kufgtlpca metice
(obre 152,3), ktory je ovlddany z vetupno-vystupného obvodu 26,
nezndzorneného programovetelného riadiaceho systému, vyadreso=
vaného dekoderom 27 cez adresnd zbernicu 28. Privodny kandlik 19
je vytvorenj pri skladaeni fluidnych dlenov 1 tek, Ze fluidné
8leny 1, ktoré si v strede stipce matice privodny kendlik 19
maji, ostatné nie (obr. 2, 3)e Druhy vstup dvojvstupového sudino=-
vého fluidného obvodu & je z jedného z kandlikov riadku 20 (obre
1,3) podla pozicie fluidného 8lena ] v riadku matice. Odvzdus-
fiovanie dvogvstupoveho gt&inového fluidného obvodu 8 zabezpelu-
Je prevy odvzdudiioveci kandl 21 a Tavy odvzdusliiovaci kandl 22.
Kendlik stipca 18 a kendlik riaedku 20 8sd nﬁpaaane tlekovymi im=-
pulzemi 2z elektro~-pneumatickych prevodniko iadku matlcejjgf
pre rladky a z elektro-pneumatickych prevodnlkov stipca matice

“ pre stipce matice (obr. 1,3.6). Po uvolneni osnovy uvoliove=
‘eim mechanizmom 17 a vytvoreni zivy 16 pomocou fluidného hrebe.
fia 2 sa prevlelie utok cez zivu 16 a nasleduje uzatvorenie zivy
16, vynulovanim vietkych blstabllnyoh fluidnyech prddovych zosil-
tovadov § za glilasného napnutia osnovy uvoliiovecim mechanizmom
17 & dorazi sa ttok. Potom sa tento proces na zdklade riadiacich
povelov z nezndzorneného programovatelného risdiaceho systému
opakuje. Gistotu zivy zabezpeduje vyrovnavacia tyé 23, ktord
volnej8im nitiam osnovy 29 nedovoli vytvorit vddSi uhol zivy neZ
je povoleny (obr. 2).

7 a6vodov zjednodulienia riadenia fluidného hrebetia méZu
fluidné dleny obsshoval nesmiesto bistabilného fluidného prido-
vého zosildovada monostebilny fluidny prddovy zosiliiovad, ktory
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se vyznafuje tym, Ze po urditej dobe se sdm vrdti do kIudovej
polohy, z ktorej bol vyvedeny riadiacim impulzom, tekZe sa vy-
1481 potreba nulovania. Takyto spbsob riadenie, kedy sa ziva os-
nov¢nej nite vytvdra len ne uréity, vopred deny Sas konStrukciou
monostabilného fluidného pridového zosiliiovada je zvldst vhodny
pre viaczivové tkanie, pridom sa veImi Tahko déd vytvorit vlnovi=-
t4 ziva. Riadenie fluidnjch &lenov mé¥e byt prevedené bud tlako-
vymi impulzami, tak sko bolo uvedené v popise, alebo podtlako=-
vym riadenim, ktoré je energeticky vyhodnejSie. Spracovenie réz-
nych druhov osnov s odlisnou hustotou osnovy je rieSené tak, Ze
fluidny hrebenl bude konStruoveny ako vymenny pre kaZdy druh osno-
vy, pridom vystupy z programovateIného risdiaceho systému t.j.
matica vstupno=vystupnych obvodov s elektro-pneumetickymi prevod-
nikmi bude konStruovend pre najvySsSiu pouZivani hustotu osnovye
NajvadSou vyhodou bude moZnost rychle a jednoducho menit Strukti-
ru alebo osnovné vzory tkaniny, s pouZitim vypodtovej techniky,
konkrétne politalove]j grafiky, ktord mdZe mat vystup priemo do
programitora peméti PROM. Zmena osnovného vzoru sa vykond len
vymenenim pam&ti PROM v progremovatelnom riadiacom systéme, kto-
rym moZe byt sériovo vyrédbany mikropolital. Pohyb tkaniny na
krosnéch bude zabezpelovat krokovy motor, ovlddany riadiacimi im=-
pulzemi z progremovatelného riadiaceho systému, v zdvislosti na
zadane] dostave a zatkanych dtkoch, takZe dostave bude velmi
presnéd e stabilnd. Prinosom pouZitie fluidnych &lenov jé odstra~
nenie nutnosti navliekat na osnovu nitienky, takfe sa jednd vlast=-
ne o beznitienkové tkanie. Pou¥itie beznitienkového tkenia zna-
mend nielen Uspory pri vyrobe krosien, ale aj vysS8iu produktivie
tu préce pri kvalitnejSom v¥slednom produkte tk4Sovadl, s velkou
schopnostou prufne menit sortiment vyroby ze pouZitia najmoder-
nejfej techniky zli8itelnej s automatickymi systémami riadenia.
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1+ Zeriadenie pre pneumatické ovlddenie osnovnych niti ne tkéc-
' skyeh krosndch vyzneduje sa tym, %e fluidné &leny (1) s pra-

covnym vedenim (5) pre osnovné nite si usporiadené vedla se=
ba "ﬁy - vytvédrajd fluidny hrebeint (2), pridom &istd ziva

je zaistovend vyrovnidvacou tydou (23) @ striedavé naepinanie

a uvolfiovanie osnovanych niti uvolfovacim mechanizmom (17) a
celé zariadenie je ovlddané progremovatelnym riadiacim systé-
mom pomocou elektro-pneumatickych prevodnikov (14, 15).

Zariadenie podla bodu 1, vyznaduje sa tym, Ze fluidné &leny

(1) st tvorené bistebilnymi fluidnymi prddovymi zosildovad-

mi - (6) alebo monostabilnymi fluidnymi prddovymi zosililoval-

" mi, ktoré maji na riadiaci vstup pripojeny dvojvsiupovy gli="

$inovy fluidnf obvod (8), prifom na jeden vstup dvojvstupo-
vého si&inového fluidného obvodu (8) je pripojeny elektro=-

pneumatlcky prevodnlk iadku matice a ha druhy vstup
dvoavstupoveho sidinpového fluﬁgneho obvodu (8) je pripojeny
elektro-pneumat¢oky/preVanlk(éélpca mgtice , ktoré tvo~-

;ria vystupnu éasﬁ'mctlcového riadenia fluidngch 8lenov (1).

4 vykresy
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