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Elektromagneticky aktivni kompenzator
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(57)  Anotace:
U zplisobu fizeni elektromagnetického aktivniho
kompenzatoru se fidi pohyb kompenzaéniho
ramena (1), jehoZ jednim koncem se piisobi na pfizi
v Giseku mezi odtahovym Ustrojim pfize a navijecim
ustrojim pfize a udrzuje se stabilni napéti v pfizi,
pfi¢emZ se snima poloha kompenza¢niho ramena
(1) a signal (P1) o poloze tohoto kompenza¢niho
ramena (1) se vede do fidiciho zafizeni pro
kompenzaci smycky piize (21), které podle néj fidi
¢innost kompenzatoru, pribéh pohybu
kompenza¢niho ramena (1) a velikost sily (F)
kompenza¢niho ramena (1). Elektromagneticky
aktivni kompenzator smycky pfize na pracovnim
misté textilniho stroje obsahuje kompenzacni
rameno (1) uloZzené na valcovém magnetu nebo na
hfideli s magnetem, ktery je uloZen oto¢né kolem
sv¢é podélné osy mezi polovymi nastavei magnetu,
kterému je pfifazena elektrickd ovladaci civka
napojena na zdroj elektrického proudu a na Fidici
zafizeni. Kompenzator déle obsahuje sensor (2)
polohy kompenzacniho ramena (1). Senzor (2)
polohy kompenza¢niho ramena (1) obsahuje

alespon dva od sebe vzdalené snimaci elementy,
které jsou sprazeny s fidicim zafizenim (13).
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Elektromagneticky aktivni kompenzator smy¢ky prize na pracovnim misté textilniho stroje
a zpuisoby jeho Fizeni

Oblast techniky

Vynalez se tyka elektromagnetického aktivniho kompenzatoru smy¢ky pfize na pracovnim misté
textilniho stroje obsahujiciho kompenzaéni rameno ulozené na valcovém magnetu nebo na hiideli
s magnetem, ktera je uloZena otocné kolem své podélné osy mezi polovymi nastavci magnetu,
kterému je prifazena elektricka ovladaci civka napojena na zdroj elektrického proudu a na ridici
zafizeni, pficemz kompenzator obsahuje sensor polohy kompenza¢niho ramena.

Vynalez se také tyka zplisobu fizeni elektromagnetického aktivniho kompenzatoru, pfi kterém se
fidi pohyb kompenza¢niho ramena, jehoZ jednim koncem se plisobi na prizi v useku mezi
odtahovym Ustrojim piize a navijecim Ustrojim pfize a udrzuje se stabilni napéti v pfizi.

Dosavadni stav techniky

Pfi navijeni pfize na kiiZem vinutou civku na dopradacim stroji s konstantni rychlosti vyrabéné
pfize, napf. na rotorovém nebo tryskovém dopiadacim stroji, dochazi vlivem rozvadéni vyrabéné
ptize po Sitce civky k periodickému navolnovani pfize a vzniku smycky piize. Smycka piize
vznika i1 v disledku rozdilné¢ho priiméru obou konct civky v piipadé navijeni pfize na kuzelovou
civku.

V disledku vzniku smycky piize, resp. navolnéni piize, je pak vzhledem ke konstantni rychlosti
vyroby prize a konstantni rychlosti odtahovani piize ze spfadaci jednotky nutno kompenzovat
toto navolnovani periodickym prodluzovanim a zkracovanim délky drahy pfize mezi odtahovym
a navijecim ustrojim pfize. K tomuto se pouzivaji rtizné kompenzatory, které obsahuji
kompenzaéni rameno, které jednim svym koncem plisobi na piizi a poZzadovanym zplisobem
prodluzuje nebo zkracuje pracovni drahu pfize na pracovnim misté v potfebném tseku mezi
odtahovym Ustrojim piize a navijecim ustrojim piize a udrzuje také stabilni napéti v pfizi, které je
nezbytné pro spravné navijeni pfize na civku.

Jsou znama teSeni pruzinovych kompenzatorli a magnetickych kompenzatorti s permanentnim
magnetem. Tyto kompenzatory vSak v posledni dobé nardZeji na limity pfedevsim z hlediska
dynamiky chovani kompenza¢niho ramena v zavislosti na stale se zvétSujici rychlosti vyroby
pfize, coz zhorSuje dosazeni technologickych pozadavkd kladenych na tvorbu civky pfi
souc¢asném zachovani jednoduchosti konstrukce, snadnosti a rychlosti nastavovani jednotlivych
¢asti i celého zafizeni.

Z.CZ PV 2014-399 je znamo zafizeni k eliminaci smyc¢ky pfize pii navijeni pfize na kiizem
vinutou civku na dopfadacim stroji s konstantni rychlosti vyrabéné prize, které obsahuje
pohyblivé kompenzacni rameno se zachytavacim a vodicim prostiedkem prize, jehoz dréha
protind drdhu pfize mezi odtahovym Ustrojim pfize a navijecim Ustrojim pfize. Kompenzaéni
rameno je pevné uloZeno na vystupnim prvku reverzibilniho obousmérné fizené¢ho prostiedku,
ktery je napojen na fidici zarizeni pro fizeni polohy a/nebo sméru a/nebo rychlosti a/nebo
silového pisobeni vystupniho prvku reverzibilniho obousmérné fizeného prostiedku.
Reverzibilni obousmérné fizeny prostiedek je tvoren bud’ vhodnym elektromotorem, typicky
BLDC motorem, nebo je pfipadné tvofen elektromagnetickym zafizenim s valcovym magnetem
umisténym otocné kolem své podélné osy mezi pélovymi nastavei magnetu, jemuz je piifazena
ovladaci civka. Rizeni BLDC motoru se provadi na zakladé znalosti okamzité polohy
kompenza¢niho ramena, protoze BLDC motory maji jiz vestavén enkodér otaceni svého
vystupniho hiidele. Rizeni elektromagnetického zafizeni s valcovym magnetem se zde provadi na
zaklad¢ udaju alespon jednoho snimace polohy kompenzaéniho ramena.
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Takto vytvoreny kompenzator ma radu vyhod, zejména z hlediska rychlosti reakci a relativné
velkého vykyvu kompenza¢niho ramena, nicméné se projevuje urcity nedostatek z hlediska
omezeni fiditelnosti v uréitych situacich, a to s ohledem na specifické potieby Einnosti a
manipulaci provadénych pti vyskytu prechodnych stavli na pracovnim misté, jako je zapradani
ptize, pretrh prize, vyména civek atd.

7Z.CZ PV 2016-102 je znamo feSeni elektromagnetického kompenzatoru s valcovym magnetem
umisténym otocné kolem své podélné osy mezi polovymi nastavei magnetu, jemuz je piifazena
ovladaci civka, jehoz cilem je zlepSeni dynamickych parametr( a fizeni. Podle tohoto feseni je
kompenza¢nimu ramenu a/nebo valcovému dvoupdlovému magnetu piifazen aspon jeden snimac
polohy, ktery je napojen na tidici zafizeni. CZ PV 2016-102 vsak blize neuvadi, jakym zptisobem
se naklada se signalem snimace polohy v ridicim zafizeni. Zatizeni podle CZ PV 2016_102 ma
sice vyhody, ale nadale neumoznuje regulaci trajektorie a sily kompenza¢niho ramena v priib¢hu
celého cyklu kompenzace, tj. celého rozsahu pohybu kompenzacniho ramena. Dale se zde
projevuje uréity nedostatek z hlediska omezeni fiditelnosti v urcitych situacich napf. v klidovém
stavu mimo kompenzaci smycky a pii manipulaci s ramenem kompenzatoru v krajnich polohéach
atd.

Cilem vynélezu je dale zlepsit funkeni vlastnosti elektromagnetického kompenzatoru s valcovym
magnetem umisténym otocné kolem své podélné osy mezi pélovymi nastavci magnetu, jemuz je
pfifazena ovladaci civka, pfi navijeni piize na kiizem vinutou civku na dopradacim stroji
s konstantni rychlosti vyrabéné prize.

Podstata vynalezu

Cile vynélezu je dosazeno elektromagnetickym aktivnim kompenzatorem smycky ptize na
pracovnim misté¢ textilniho stroje, jehoz podstata spocivd vtom, Ze senzor polohy
kompenza¢niho ramena obsahuje alesponn dva od sebe vzdalené snimaci elementy, které jsou
sprazeny s fidicim zafizenim. Vyhodou tohoto uspofadani je, Ze umoznuje urcit polohu
kompenzaéniho ramena, smér jeho pohybu a rychlost.

Podle jednoho vyhodného provedeni senzor polohy kompenza¢niho ramena obsahuje alespon dva
v odstupu od sebe umisténé vysilaci prvky, proti nimz jsou usporadany piijimaci prvky tvorici
snimaci elementy, pfiCemz mezi vysilacimi prvky a pfijimacimi prvky je mezera pro vratny
pohyb clony pohybujiciho se kompenzaéniho ramena. Vyhodou tohoto usporadani je, zZe
umoziuje urcit polohu kompenza¢niho ramena, smér jeho pohybu a rychlost jednoduchymi

prostiedky.

Podle dal§iho vyhodného provedeni senzor polohy kompenzaéniho ramena obsahuje jeden
opticky vysilaci prvek, proti némuz jsou uspoiadany dva v odstupu od sebe situované optické
piijimaci prvky tvorici snimaci elementy, pficemz mezi optickym vysilacim prvkem a optickymi
pfijimacimi prvky je mezera pro vratny pohyb clony pohybujiciho se kompenza¢niho ramena.
Vyhodou tohoto usporadani je uspora jednoho vysilacitho prvku a niz§i naklady na vyrobu
zafizeni.

Podle dalsiho vyhodného provedeni senzor polohy kompenza¢niho ramena obsahuje alespon
jeden zdroj svétla, proti némuz je za mezerou pro prichod clony uspotadan alespon jednoradkovy
opticky snima¢ s fadou vedle sebe usporadanych svétlocitlivych elementi. Vyhodou takového
usporadani je vétsi pocet vstupnich informaci pro fidici zafizeni o poloze a pohybu na celé draze
kompenzaéniho ramena a jemnéjsi regulace kompenzacni sily.

Podle dalSiho vyhodného provedeni senzoru polohy kompenza¢niho ramena je clona tvofena
kompenza¢nim ramenem a/nebo je tvorena clonicim prvkem, ktery je spfazen s kompenzacnim



20

25

30

35

40

45

50

55

CZ2017 - 302 A3

ramenem. Vyhodou usporadani, kdy kompenzacni rameno tvoii clonici prvek je jednodussi
konstrukce zatizeni, niz§i ndklady na vyrobu a mensi prostorové naroky. Usporadani, kdy clonici
prvek neni tvofen kompenza¢nim ramenem, umozinuje variabilni uspofadani s ohledem na
prostorové moznosti zastavby kompenzatoru smycky pitize do stroje.

Podle dal§iho vyhodného provedeni senzoru polohy kompenza¢niho ramena obsahuje snimac
alespon jeden zdroj magnetického pole, proti némuz je usporadan alespon jeden piijimac
magnetického pole v alesponn dvou rtznych od sebe vzdalenych polohiach kompenza¢niho
ramena, pii¢emz mezi zdrojem a piijimacem magnetického pole je mezera pro prichod clony,
ktera je sprazena s kompenza¢nim ramenem a kterd je z magneticky aktivniho materidlu.
Vyhodou tohoto usporadani je necitlivost na prasné prostredi.

Podle dalsiho vyhodného provedeni senzoru polohy kompenza¢niho ramena obsahuje snimac
alespon jeden zdroj magnetického pole, proti némuz je usporaddan alespon jeden piijimac
magnetického pole v alesponn dvou rtznych od sebe vzdalenych polohiach kompenzaéniho
ramena, pricemz zdroj magnetického pole nebo prijima¢ magnetického pole je tvoren clonou,
ktera je spfazena s kompenzacnim ramenem a kterd je z magneticky aktivniho materialu.
Vyhodou tohoto usporadani je necitlivost na prasné prostredi a niz§i naklady na vyrobu zafizeni.

Podle dalsiho vyhodného provedeni je soucasti aktivniho kompenzatoru fidici elektronika, ktera
je opatfena prostfedky pro spojeni s nadiizenym fidicim systémem pomoci komunikaéni linky.
Vyhodou tohoto uspofadani je usnadnénd servisni ¢innost pii vyméné kompenzatoru napéti a
moznost jeho sefizeni a kalibrovani mimo stroj.

Podstata zplisobu fizeni elektromagnetického aktivniho kompenzatoru smycky piize spociva
vtom, Ze se snima poloha kompenza¢niho ramena a signal o poloze tohoto kompenzaéniho
ramene se vede do fidiciho zarizeni pro kompenzaci smycky piize, které podle néj fidi ¢innost
kompenzatoru, pribéh pohybu kompenzacniho ramena a velikost sily kompenza¢niho ramena.
Vyhodou tohoto zpiisobu fizeni je, ze

poskytuje fidicimu zafizeni signal o poloze kompenza¢niho ramena v alesponn dvou riznych
bodech drahy pracovniho rozkmitu kompenza¢niho ramena a tim umoZnuje presnéjsi fizeni
parametrl pohybu kompenza¢niho ramena prostfednictvim fizeni elektrického proudu
protékajiciho elektrickou ovladaci civkou, ¢imz se pfesnéji fidi nejen rychlost pohybu
kompenzaéniho ramena, ale také smér a sila, kterou kompenzacni rameno plsobi na pfizi pii
navijeni pfize na civku.

Podle jednoho dalsiho vyhodného zpiisobu fizeni elektromagnetického aktivniho kompenzatoru
smycky prize se sila kompenzac¢niho ramena reguluje k udrzeni napéti ptize v priibéhu navijeni a
rozvadéni piize na konstantni Urovni nebo v uréeném tolerancnim pasmu nebo podle pfedem
definovaného priib¢hu, a to i v pribéhu jednoho kompenzac¢niho zdvihu. Vyhodou tohoto
zplsobu fizeni je, Zze umozinuje dynamické fizeni sily kompenzacniho ramena, kterou piisobi na
navijenou piizi pii vysokych rychlostech navijeni a udrzovani potrebného napéti piize pii
eliminaci smycky piize a dale umoziuje nastavit i priibéh napéti v piizi v case.

Podle dalSiho vyhodného zptisobu fizeni elektromagnetického aktivniho kompenzatoru smycky
pfize se sila kompenzacniho ramena reguluje k dosazeni definované smycky prize pii zachovani
thlu kiizeni (o). Vyhodou tohoto zplisobu fizeni je, ze se udrzuje stfedni poloha rozkmitu
kompenzaéniho ramena vici stanovené stiedové poloze navijené civky a zménou rychlosti
navijeni nebo rychlosti rozvadéni se zachovava thel kiiZeni o, coz umoziuje ovliviiovat fyzikalni
a geometrické vlastnosti civky s ohledem na jeji dalsi technologické pouziti.

Podle dalSiho vyhodného zptisobu fizeni elektromagnetického aktivniho kompenzatoru smycky
pfize se poloha kompenzaéniho ramena pro aktivni fizeni sily kompenzac¢niho ramena béhem
kompenzaéniho zdvihu snima opticky, magneticky nebo indukéné nebo kapacitné. Vyhodou
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tohoto zplisobu fizeni je, Ze umoziuje zvolit rGzné druhy materiald cloniciho prvku
(kompenzacniho ramena nebo clony).

Podle dalSiho vyhodného zptisobu fizeni elektromagnetického aktivniho kompenzatoru smycky
pfize se kompenzaéni rameno piivedenim definovanych ¢asové omezenych proudovych pulsti do
akéniho ¢lenu presune z pracovni polohy, ve které kompenzacni rameno plsobi na navijenou
pfizi, do polohy manipulacni, ve které je kompenzacni rameno situovano mimo drahu navijené
pfize, a ktera je polohou stabilni. Vyhodou tohoto zpiisobu fizeni je, Zze v dobé, kdy je v prostoru
kompenzaéniho zdvihu provadéna manipulace s piizi, se presunuti kompenzac¢niho ramena
z pracovni do manipulaéni polohy a zpét nemusi provadét obsluhou stroje nebo dalSim
obsluznym zafizenim a manipulacni poloha je stabilni.

Vyhodou tohoto feSeni je, Ze umoziuje provadét kompenzaci smycky piize pfi vysokych
rychlostech, nastavovat polohu a silu kompenzaéniho ramene v prib¢hu kompenzacniho cyklu
v libovolném bodé¢ jeho trajektorie a fidit funkce pro manipulaci s pfizi obsluhou nebo obsluznym
automatickym zafizenim.

Objasnéni vykresi

Vynalez je schematicky znazornén na vykrese, kde ukazuje obr. 1 usporadani aktivniho
kompenzatoru smycky prize, obr. 2 blokové schéma fizeni aktivniho kompenzatoru smycky
pfize, obr. 3a usporadani sensoru polohy kompenzac¢niho ramene na optickém principu se dvéma
vysilacimi a dvéma prijimacimi optickymi prvky, poskytujici signal o poloze kompenzaéniho
ramene, obr. 3b pohled shora na usporadani sensoru polohy kompenza¢niho ramene na optickém
principu, obr. 4a ptiklad vytvofeni snimace kompenza¢niho ramena na magnetickém principu,
obr. 4b pohled shora na piiklad vytvoreni snimac¢e kompenza¢niho ramena na magnetickém
principu.

Priklady uskuteénéni vynalezu

Vynalez bude popsan na piikladu uskute¢néni aktivniho kompenzatoru smycky pfize se sensorem
polohy kompenzaéniho ramena a na piikladech fizeni takového kompenzatoru na pracovnim
misté dopradaciho stroje, kde je kompenzator umistén v oblasti mezi odtahovym Ustrojim piize
ze spradaci jednotky a navijecim ustrojim pfize na kiiZzem vinutou civku.

Pracovni misto dopfadaciho stroje je samo o sob¢ dobfe znamo, a proto zde bude pro plnost
popsano pouze symbolicky bez obrazku. Dopfadaci stroj obsahuje alespon jednu fadu vedle sebe
usporadanych identickych pracovnich mist, z nichz kazdé obsahuje spradaci jednotku, ve které se
vytvari piize. Ze spradaci jednotky se prize odtahuje odtahovym Ustrojim prize, které obsahuje
znamou dvojici odtahovych valecki, mezi nimiz piize prochazi, a které jsou oto¢né uloZzeny v
konstrukci stroje. Jeden z odtahovych valeckll je spfazen s neznazornénym pohonem a tvoii
hnany odtahovy valecek, pficemz druhy odtahovy valecek je pritlacnym odtahovym véleckem,
ktery je otocné uloZzen na odpruzeném ramené, které ho pfitlacuje na hnany odtahovy valecek. V
draze piize za odtahovym Ustrojim je umisténo navijeci Ustroji pfize na kiizem vinutou civku,
které obsahuje rozvadéci stroji piize, kterym se navijena ptize rozvadi po Sifce civky.

Na pracovnim misté je v draze piize mezi odtahovym ustrojim a navijecim Gstrojim usporadano
zafizeni pro eliminaci smy¢ky piize tvorené elektromagnetickym aktivnim kompenzatorem.

Na obr. 1 je znazornén piiklad uskutecnéni elektromagnetického aktivniho kompenzatoru
s valcovym magnetem 5, ktery je umistén oto¢né kolem své podélné osy mezi pélovymi nastavcei
magnetu 6. Magnetu 6 je dale prifazena elektrickd ovladaci civka 3 napojend na zdroj
elektrického proudu a na tidici zarizeni 13, které fidi velikost elektrického proudu protékajiciho
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elektrickou ovladaci civkou 3, ktera vytvari magnetické pole 4, kterym se fidi velikost a vysledny
smér pisobeni sily F kompenzacniho ramena 1, kterou kompenzacni rameno 1 pisobi na
vyrabénou piizi pfi jejim navijeni na kuzelovou civku. Velikost a vysledny smér plisobeni sily F
kompenza¢niho ramena 1 je pfitom urcen synergickym ucinkem magnetické vazby mezi
valcovym magnetem 5 a polovymi nastavci magnetu 6 bez plsobeni elektrické ovladaci civky 3 a
magnetické vazby mezi valcovym magnetem 5 a polovymi nastavci magnetu 6 s pridavkem
vytvofenym magnetickych sil vytvofenym plisobenim elektrické ovladaci civky 3 na magnet 6 na
zaklad¢ fizeni fidicim zafizenim 13. V zédsad¢é elektromagneticky aktivni kompenzator podle
vyndlezu mlze pracovat i tak, Ze kompenza¢ni rameno 1 na valcovém magnetu § je
magnetickymi silami mezi jednotlivymi magnetickymi ¢astmi udrZzovano v jedné poloze. Z této
polohy je rameno 1 fizené presouvano do druhé polohy piidavnou magnetickou silou, kterou
vytvari elektricka civka 3 na zéklad¢ fidicim zafizenim fizeného elektrického proudu. Ve své
podstaté se tak tizenim elektrického proudu do civky 3 fidi obousmérny pohyb kompenzaéniho
ramena 1, véetné velikosti jeho silového plsobeni na ptizi (moment na ramené 1 x délka ramena

1.

Elektromagneticky aktivni kompenzator podle vynalezu dale obsahuje senzor 2 polohy
kompenzaéniho ramena 1, ktery poskytuje fidicimu zafizeni signal o poloze kompenza¢niho
ramena 1 v alespon dvou riiznych bodech drahy pracovniho rozkmitu kompenza¢niho ramena 1 a
elektrického proudu protékajiciho elektrickou ovladaci civkou 3, ¢imz se presnéji fidi nejen
rychlost pohybu kompenzacniho ramena 1, ale také smér a sila F, kterou kompenzaéni rameno 1
pasobi na pfizi pfi navijeni ptize na civku. Z bezpecnostnich diivodi je teplota vinuti elektrické
ovladaci civky 3 snimana neznazornénym senzorem teploty pro zajisténi ochrany vinuti
elektrické ovladaci civky 3 pred prehfatim a poskozenim v disledku plisobeni protékajiciho
pfipadné nadmérného elektrického proudu elektrickou ovladaci civkou 3.

Na obr. 3a a 3b je znazornén piiklad provedeni sensoru 2 polohy kompenzaéniho ramena 1 pro
urceni aktualni polohy kompenzacniho ramena 1 ve dvou bodech jeho drahy. V tomto piikladu
provedeni senzor obsahuje nosnou desku plosného spoje 10, na které jsou v odstupu od sebe
umistény dva optické vysilaci prvky 11a a 11b, z nichz se pfes mezeru pro prichod clony 14,
ktera bude popsana v dalSim textu, vysila svételny paprsek 15 na dvojici protilehlych optickych
piijimacich prvki 12a a 12b, které piijaty svételny signal méni na signal elektricky, a tento je
dale zpracovan fidicim zafizenim 13 a je vyuzit pro fizeni kompenzatoru. Podle jednoho piikladu
provedeni je fidici zafizeni 13 soucasti télesa kompenzatoru, v jiném piikladu provedeni je fidici
zafizeni 13 usporadano mimo téleso kompenzatoru, napt. je tvoreno fidici elektronikou
pracovniho mista, nebo spradaci jednotky nebo i celého stroje atd.

Mezi dvojici optickych vysilacich prvki 11a a 11b a dvojici optickych prijimacich prvkl 12a a
12b je vySe uvedena mezera pro vratny pohyb clony 14, ktera je tvorena bud’ piimo nékterou
¢asti kompenza¢niho ramena 1 a/nebo je tvofena zvlaStnim clonicim prvkem, ktery je spraZen s,
nebo je uloZen na, kompenza¢nim ramenu 1, takZe vratny pohyb kompenzacniho ramena 1 se
prenasi na tento clonici prvek, ktery se vratné pohybuje fecenou mezerou mezi dvojici optickych
vysilacich prvki 11a a 11b a dvojici optickych piijimacich prvka 12a, 12b. Clona 14 pii tomto
svém vratném pohybu prerusuje svételny tok mezi optickymi vysilacimi prvky 11a a 11b a
optickymi pfijimacimi prvky 12a a 12b, pficemz z téchto udajii vyhodnocuje fidici zafizeni 13
napt. informaci o aktualni poloze kompenzaéniho ramena 1, pficemz z Casové posloupnosti
téchto signald a zjejich vzdjemné casové vzdalenosti je také mozné uréit smér pohybu
kompenzaéniho ramena 1,jeho rychlost a ptipadné i zrychleni atd. Z téchto signalil se pak vytvari
vystupni signal, ktery slouzi jako vstupni signal pro fidici systém kompenzatoru. Prvky sensoru 2
jsou v tomto konkrétnim provedeni umistény na spolec¢né desce plosného spoje 10.

V piikladu provedeni na obr. 1 obsahuje senzor 2 polohy kompenza¢niho ramena 1
neznazornény zdroj svétla, proti némuz je za mezerou pro prichod clony 14 uspofadan alespon
jednoradkovy opticky snimac 20 s fadou na zéfeni citlivych elementti, napt. CCD nebo CMOS
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snimag, pricemz clona 14 je ve znazornéném piikladu provedeni tvofena piimo kompenzac¢nim
ramenem 1 nebo clonicim prvkem spfazenym s nebo uloZenym na kompenza¢nim ramené 1.
Takovy senzor 2 je schopen poskytnout fidicimu systému kompenzatoru velmi detailni informace
o aktualni poloze kompenza¢niho ramena 1 v zavislosti na Case, takze i informace o rychlosti,
zrychleni a sméru pohybu kompenzacniho ramena 1. Vzhledem ke kruhové draze
kompenzaéniho ramena zde sice nastupuje urcity problém ohledné spravné identifikace polohy
kompenzaéniho ramena 1, které v celé¢ fadé svych poloh zastifuje vice nez jen jeden svétlo-
citlivy element fadkového optického snimace 20, ale tento problém je fesitelny napt. vypocetnimi
prostiedky.

V piikladu provedeni na obr. 4a a 4b je snima¢ 2 vytvofen na magnetickém principu, kdy
obsahuje alespon jeden zdroj magnetického pole, proti némuz je usporadan alespon jeden
pfijima¢ magnetického pole valespon dvou ridznych od sebe vzdalenych polohach
kompenzaéniho ramena 1, tj. riznych polohach v ramci pracovniho rozsahu vratného pohybu
kompenzaéniho ramena 1. Zdroj magnetického pole je zde bud pfimo kompenzaéni rameno 1 z
magneticky aktivniho materialu nebo clona 14 na ném ulozena nebo s nim spojena a vytvorena z
magneticky aktivniho materialu.

Elektromagneticky kompenzator podle tohoto vyndlezu umoziuje realizovat fadu operacnich
moda kompenzatoru, tj. riznych funkénich ¢innosti, které budou blize popsany i s pomoci obr.
2.

Prvnim piikladem fizeni elektromagnetického kompenzatoru podle vynalezu je dynamické fizeni
sily F kompenzacniho ramena 1, které umoznuje elektrickym proudem piivadénym vedenim 27
nastavovat (tidit) silu F, kterou kompenzacni rameno 1 vyviji na pftizi 21, a ktera dosahuje
riznych hodnot béhem navijeni kuzelové civky 22, a to v pribéhu kazdého kompenzacniho
zdvihu tak, aby byly eliminovany zmény v napéti piize 21 vznikajici vlivem kuzelovitosti civky
22 a vlivem zpomaleni vodice 31 prize 21 rozvadéciho zafizeni v obratech drahy.

Podle dalSiho prikladu provedeni se fizeni elektromagnetického aktivniho kompenzatoru podle
tohoto vynalezu provadi pouze s vyuzitim signalu P1 senzoru 2 polohy kompenzacniho ramena 1
v alespon dvou mistech drahy kompenza¢niho ramena 1, kde signal P1 predavany do fidiciho
zafizeni 13 vedenim 25 udava informaci o absolutni poloze kompenza¢niho ramena 1 a fidici
zafizeni 13 ze signalu P1 ur¢i smér pohybu kompenzacniho ramena 1, a nésledné se podle
predem definovanych pozadavk ftidi elektricky proud do elektrické ovladaci civky 3
elektromagnetického kompenzatoru, ¢imz se fidi velikost sily F vyvijené kompenzacnim
ramenem 1 na navijenou piizi 21 v pozadovanych tsecich nebo v celém rozsahu vratného pohybu
(zdvihu) kompenzaéniho ramena 1.

Podle dalsiho priikladu provedeni se provadi dynamické fizeni sily F kompenzac¢niho ramena 1
elektromagnetického aktivniho kompenzatoru s optimalizaci podle polohy rozvadéciho vodice 31
rozvadéciho ustroji piize 21 pred navijecim Ustrojim 32 piize 21, viz. obr. 2, coz je provedeni
zvlasté vhodné pro individualni (jednotkovy) pohon rozvadéciho ustroji piize 21, pii kterém je k
dispozici signal P2 privadény vedenim 26 ze senzoru 29 polohy rozvadéciho vodice 31 piize 21
nebo v pifipad¢ centralniho pohonu rozvadécich vodic¢t 31 prize 21 pak polohy rozvadécich
vodicd 31. Pfi tomto provedeni se pro fizeni sily F kompenzaéniho ramena 1
elektromagnetického aktivniho kompenzatoru vyhodnocuje poloha kompenzac¢niho ramena 1 a
soucasné i poloha rozvadéciho vodice 31 piize 21, coz umoznuje piesnéjsi regulaci napéti prize
21 v pozadovanych usecich navijeni ptize 21 na civku 22. Konkrétné se signal P2 polohy
rozvadéciho vodice 31 piize 21 piivadény vedenim 26 a signal P1 polohy kompenzacniho
ramena 1 pfivadény vedenim 25 vyhodnoti fidicim zafizenim 13, které podle piedem
definovanych pozadavki fidi napdjeci proud elektrické ovladaci civky 3, a tim 1idi silu F, kterou
kompenzaéni rameno 1 plsobi na navijenou piizi 21 v poZadovanych bodech nebo usecich nebo i
v celém rozsahu zdvihu rozvadéciho vodice 31 prize 21 i elektromagnetického aktivniho
kompenzatoru podle tohoto vynélezu.
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V dal§im ptikladu provedeni jsou vySe uvedena dvé provedeni zpusobu fizeni
elektromagnetického kompenzatoru modifikovana tak, Ze navijené ptizi 21 je pfifazen snimac 35
napéti prize 21, ktery je vedenim 28 spraZen s fidicim zarizenim 13, pficemz signal Fp snimace
35 napéti prize 21 tvoii zpétnovazebni signal Fp pro fidici zafizeni 13 elektromagnetického
kompenzatoru.

V dal$im prikladu provedeni fizeni elektromagnetického aktivniho kompenzatoru podle tohoto
vynalezu je fizeni velikosti smycky piize 21, pii kterém se fidi rozkmit (krajni polohy)
kompenzaéniho ramena 1 pomoci signalu P1 ze senzoru 2 polohy kompenza¢niho ramena 1
v alespon dvou bodech drahy kompenza¢niho ramena 1. Béhem navijeni kuzelové civky 22
vznika vlivem kuZelovitosti civky 22, to jest vlivem rozdilnych priimérti civky 22 na obou krajich
civky 22, znamé smycka piize 21 (periodické navoliovani piize 21 — prodluzovani délky drahy
prize 21). Cilem tohoto fizeni elektromagnetického kompenzatoru je fizeni maximalni velikosti
(délky) této smycky prize 21 tak, aby maximalni velikost (délka) smycky piize 21 byla
konstantni, tedy aby i rozkmit pohybu kompenza¢niho ramena 1 v zavislosti na priméru
kuzelové civky 22 byl konstantni, a pfitom se udrZovalo i konstantni napéti navijené prize 21.
Senzorem 2 polohy kompenza¢niho ramena 1 se zjisti rozkmit kompenza¢niho ramena 1, a to
nejen absolutni poloha kompenzaéniho ramena 1 v alespon dvou mistech drahy kompenzaéniho
ramena 1, ale i symetrie tohoto rozkmitu kompenzac¢niho ramena 1 vii¢i stanovené stredové
poloze vzhledem k poloze rozvadéciho vodice 31 prize 21. Ze senzoru 2 se vede prislusny signal
P1 do ridiciho zafizeni 13, a v pfipad¢, Ze velikost rozkmitu kompenza¢niho ramene 1 presahne
stanovené hranice X0 nebo X1 z jedné ¢i z druhé strany nebo kdyz rozkmit pohybu
kompenzacniho ramena 1 neni symetricky vi¢i stanovené stredni poloze, pak se fidicim
zafizenim 13, které je vedenim 23 spojeno s pohonem 33 navijeciho ustroji 32 ptize 21 upravi
navijeci rychlost Vn ptize 21 a/nebo rozvadéci rychlost Vr prize 21 tak, aby stiedni poloha
rozkmitu kompenza¢niho ramena 1 byla udrZzovana vici stanovené stredové poloze, a aby
velikost rozkmitu neptekrocila stanovené hranice X0 a X1 a byl tak zachovéan thel kiiZzeni a
(oznaceny Sipkou B) prize 21 na civce 22.

Dals§im piikladem fizeni elektromagnetického kompenzatoru podle tohoto vynélezu je cilené
automatizované presunuti kompenza¢niho ramena 1 z pracovni polohy do manipula¢ni polohy a
zpét. V fecené pracovni poloze protindé kompenzaéni rameno 1 drdhu pfize 1 mezi
neznazornénym odtahovym ustrojim pfize 21 a rozvadécim ustrojim piize 21 pred navinutim
pfize 21 na civku 22 a provadi kompenzaci vznikajici smycky piize 21, kdezto v
fe¢ené manipulacni poloze je kompenzaéni rameno 1 odsunuto mimo oblast pracovni drahy piize
21 a kompenzované smycky piize 21 mezi neznazornénym odtahovym Ustrojim prize 21 a
rozvadécim Ustrojim pfize 21 pred navinutim prize 21 na civku 22, takze vtéto poloze
kompenzaéni rameno 1 nepiekazi jakémukoli mechanismu v obsluzné ¢innosti nebo nepfekazi
obsluze stroje v obsluzné cinnosti na konkrétnim pracovnim misté. Pfi tomto fizeni
elektromagnetického kompenzatoru se kompenzaéni rameno 1 v dobé¢, kdy se na pracovnim
misté nevyrabi a ani nenaviji pfize 21, a kdy je potfeba na pracovnim misté v prostoru
kompenzaéniho zdvihu kompenzac¢niho ramena 1 provadét manipulaci s pfizi 21 nebo s jinymi
prvky ¢i prostiedky, automatizované presune z fecené pracovni polohy do fe¢ené manipulaéni
(odsunuté, odklopené) polohy, protoze by kompenza¢ni rameno 1 ponechané v tomto pracovnim
prostoru ztéZovalo nebo znemoZiovalo potfebnou manipulaci. Tento presun kompenzaéniho
ramena 1 do manipulacni polohy se podle vynalezu provede tak, ze se do elektrické ovladaci
civky 3 elektromagnetického aktivniho kompenzatoru cilené¢ zavede elektricky puls o vyssi
hodnoté, nez je hodnota pouzivana pro fizeni kompenzatoru béhem produkce prize 21 a timto
zvySenym pulsem se kompenzacni rameno 1 jednorazové presune z pracovni do manipulacni
polohy, ktera diky silovym pomériim (magnetické sily od jednotlivych magnetli) v kompenzatoru
je polohou stabilni i po odeznéni feceného fidiciho elektrického pulsu zvysené hodnoty, takze pro
udrzeni kompenza¢niho ramena 1 v této stabilni manipulacni poloze neni tieba vynakladat dalsi
energii. Re¢end manipulaéni poloha kompenzaéniho ramena 1 pfitom leZzi mimo pracovni
rozkmit (rozsah pracovniho pohybu) kompenzacniho ramena 1 pii kompenzaci smycky prize
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béhem vyroby a navijeni piize na civku. Pro vraceni kompenza¢niho ramena 1 ze stabilni
manipulacéni polohy zpét do pracovni polohy, resp. do oblasti rozsahu pracovniho pohybu
kompenzaéniho ramena 1 pti kompenzaci smycky piize béhem vyroby a navijeni pfize na civku
se do elektrické ovladaci civky 3 kompenzatoru cilené zavede elektricky puls vyssi hodnoty, ale
opaéné polarity, nez jaky se pouzil pro presunuti kompenza¢niho ramena 1 z pracovni do
manipulacni polohy, ¢imz se prekonaji vnitini magnetické sily v elektromagnetickém aktivnim
kompenzatoru, které drzi kompenza¢ni rameno 1 v manipulacni poloze bez vynakladani
elektrické energie, a kompenzac¢ni rameno 1 se automatizované¢ piesune do své pracovni polohy,
resp. do oblasti rozsahu pracovniho pohybu kompenza¢niho ramena 1 pii kompenzaci smycky
pfize béhem vyroby a navijeni ptize na civku.

PATENTOVE NAROKY

1. Elektromagneticky aktivni kompenzator smycky prize na pracovnim misté textilniho stroje
obsahujici kompenzaéni rameno ulozené na valcovém magnetu nebo na hiideli s magnetem, ktera
je uloZena oto¢né kolem své podélné osy mezi polovymi nastavei magnetu, kterému je piifazena
elektricka ovladaci civka napojena na zdroj elektrického proudu a na fidici zafizeni, pficemz
kompenzator obsahuje sensor (2) polohy kompenza¢niho ramena (1), vyznacujici se tim, Ze
senzor (2) polohy kompenzac¢niho ramena (1) obsahuje alespon dva od sebe vzdalené snimaci
elementy, které jsou sprazeny s fidicim zatizenim (13).

2. Elektromagneticky aktivni kompenzator smycky piize podle naroku 1, vyznacujici se tim,
Ze senzor (2) polohy kompenzaéniho ramena (1) obsahuje alespon dva v odstupu od sebe
umisténé optické vysilaci prvky (11a, 11b), proti nimz jsou usporadany optické piijimaci prvky
(12a, 12b) tvorici snimaci elementy, pficemz mezi optickymi vysilacimi prvky (11a, 11b) a
optickymi ptijimacimi prvky (11a, 11b) je mezera pro vratny pohyb clony (14) pohybujiciho se
kompenzaéniho ramena (1).

3. Elektromagneticky aktivni kompenzator smycky prize podle naroku 1, vyznacujici se tim,
Ze senzor (2) polohy kompenzacniho ramena (1) obsahuje jeden opticky vysilaci prvek, proti
némuz jsou uspofadany dva v odstupu od sebe situované optické prijimaci prvky (12a, 12b)
tvorici snimaci elementy, pficemz mezi optickym vysilacim prvkem a optickymi pfijimacimi
prvky (11a, 11b) je mezera pro vratny pohyb clony (14) pohybujiciho se kompenzac¢niho ramena
(1).

4.  Elektromagneticky aktivni kompenzator smycky prize podle naroku 1, vyznacujici se tim,
Ze senzor (2) polohy kompenzacniho ramena (1) obsahuje alespon jeden zdroj svétla, proti némuz
je za mezerou pro prachod clony (14) uspofadan alespon jednoradkovy opticky snimac s fadou
vedle sebe uspotradanych svétlocitlivych elementl.

5. Elektromagneticky aktivni kompenzator smycky prize podle kteréhokoli z narokti 2 az 4,
vyznacujici se tim, Ze clona (14) je tvorena kompenza¢nim ramenem (1) a/nebo je tvofena
clonicim prvkem, ktery je spraZzen s kompenzacnim ramenem (1).

6. Elektromagneticky aktivni kompenzator smycky prize podle naroku 1, vyznacujici se tim,
Ze snimag (2) obsahuje alespon jeden zdroj magnetického pole, proti némuz je uspofadan alespon
jeden piijima¢ magnetického pole v alespon dvou rliznych od sebe vzdalenych polohach
kompenzaéniho ramena (1), pfi¢emz mezi zdrojem a piijimacem magnetického pole je mezera
pro prichod clony (14), kterd je sprazena s kompenzacnim ramenem (1) a ktera je z magneticky
aktivniho materialu.
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7.  Elektromagneticky aktivni kompenzator smycky prize podle naroku 1, vyznacujici se tim,
Ze snimag (2) obsahuje alespon jeden zdroj magnetického pole, proti némuz je usporadan alespon
jeden piijima¢ magnetického pole v alespon dvou rliznych od sebe vzdalenych polohach
kompenzaéniho ramena (1), pfiCemz zdroj magnetického pole nebo pfijimac¢ magnetického pole
je tvofen clonou (14), ktera je sprazena s kompenza¢nim ramenem (1) a ktera je z magneticky
aktivniho materialu.

8.  Elektromagneticky aktivni kompenzator smycky prize podle kteréhokoliv naroku 1 az 7,
vyznacujici se tim, Ze fidici elektronika (13) aktivniho kompenzatoru, ktera je soucasti sestavy
kompenzatoru je opatiena prostiedky pro spojeni s nadiizenym fidicim systémem pomoci
komunika¢ni linky.

9.  Zpusob fizeni elektromagnetického aktivniho kompenzatoru podle kteréhokoliv

z predchozich narokd, pti kterém se fidi pohyb kompenzac¢niho ramena, jehoz jednim koncem se
pusobi na piizi v Gseku mezi odtahovym Ustrojim pfize a navijecim ustrojim ptize a udrzuje se
stabilni napéti v pfizi vyznacujici se tim, Ze se snima poloha kompenzac¢niho ramena (1) a signal
(P1) o poloze tohoto kompenzaéniho ramena (1) se vede do fidiciho zafizeni pro kompenzaci
smycky prize (21), které podle néj ridi ¢innost kompenzatoru, pribéh pohybu kompenzacniho
ramena a velikost sily (F) kompenzaéniho ramena (1).

10. Zpusob fizeni aktivniho kompenzatoru smycky piize podle naroku 9, vyznaéujici se tim, ze
sila (F) kompenzacniho ramena (1) se reguluje k udrzeni napéti prize (21) v priibéhu navijeni a
rozvadeéni pfize (21) na konstantni Grovni nebo v uréeném tolerancnim pasmu nebo podle predem
definovaného pribéhu, a to i v pribéhu jednoho kompenzacniho zdvihu.

11. Zpusob fizeni aktivniho kompenzatoru smycky ptize podle naroku 9 a 10, vyznacujici se
tim, Ze sila (F) kompenzac¢niho ramena (1) se reguluje k dosazeni definované smycky piize (21)
pii zachovani tihlu kiizeni (o).

12. Zpusob fizeni aktivniho kompenzatoru smycky ptize podle naroku 9, vyznaéujici se tim, ze
poloha kompenzacniho ramena (1) pro aktivni fizeni sily (F) kompenzac¢niho ramena (1) se
béhem kompenza¢niho zdvihu snimé opticky, magneticky nebo indukéné nebo kapacitné.

13. Zpusob fizeni aktivniho kompenzéatoru smycky ptize podle kteréhokoliv z naroku 9 az 12,
vyznacujici se tim, Ze se kompenza¢ni rameno (1) pfivedenim definovanych ¢asové omezenych
proudovych pulst do akéniho ¢lenu (3) presune z pracovni polohy, ve které kompenzacni rameno
(1) paisobi na navijenou pfizi (21), do polohy manipula¢ni, ve které je kompenzacni rameno (1)
situovano mimo drahu navijené ptize (21), a ktera je polohou stabilni.



