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listové stroje ) ' -

(57) ovladdact zaffzeni pro vysokorychlostn{ rotaénf
listové stroje obsahuje klin (6) opatteny peicnou
drdzkou (16), jejt2 &i{fka je rovnd snuébuy
tloustky ovlddaciho krvouzZku {13}, s nfmz
spolupracuje a délky drdhy uraZené klfinem (6) pEi
jeho zasunovdni do nebo vytahoviani 2z radidlnfch
drdzek (8, 9, 10, 11} ve velkém konci hlavatho
tdhla (1) bidlenu nebo v hnacim hiEfdeli {5),
piicemz ovlddac{ krouzek (13) mi& elipticky tvar a
je pEtipevné&n k ovlddaci péce (20), kterd, otoind
uloZend a udrzovanid ve své klidovéd poloze
pruzinou (30) tvaru V, je vykyvnd do jedné nebho
druhé strany kolem osy (31} symelriepruziny (30)
tvaru V d¢inkem tladné tyde (45}, ovliadand
vadkovym mechanismem {(65) a pohybovand jehlovym
voliem (31) ovlAddanym. programatorem (12}, kters
pisobf na jeden ze dvau 214bkn (43, 44)
upravenych ve vykyvném segmentu (41} na ovladact
padce {20} symetricky kolem osy (31) symetrie.
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Ovlddaci zafizeni pro vysokorychlostni rotadni listové stroje

Al

Oblast techniky . .

Vyndlez se tykd jednoduchého levného ovlddaciho za¥ize-
ni pro vysokorychlostni rotadni listové stroje, pro ovlédani
pohybu klind ovléda31c1ch kyvani hlavnich téhel bidlenu ro-
taénfho listového stroje, které m4 vzdy pfi pusobeni na za-
sunovéani klinu do drdZky v h¥fdeli a jeho vytahové&ni bez
pouZiti pruZin za ndsledek nejen spolehlivou a d&innou funkci
rotacdniho listového stroje dokonce pri nejvy$sich rychlostech
pneumatického a hydraulického stavu, pfi kterych zné&mé listo-
vé stroﬁe nemohou pracovat, a pro které je nutno pouZivat
komplikované a drahé listové stroje negatlvnlho typu, ale
umoznuji rovn&s vzéjemnou vyménitelnost mechanlckeho snimaci-~
ho systému {papir, perforovane valeCky atd). a elektronického

-snimaciho systému: bez konstruk&nich tdprav.

Dosavadni stav‘techniky

U rotaénich listovych stroji je hlavni tahlo bidlenu
namontovanO'volné na hnacim hffdeli pomoci vadky, kter4d je
vloZena mezi hiidel a velky konec hlavniho té&hla a je pevné
spojena klinem X uvedenému hlavnimu t&hlu bidlenu a k hnaci-
mu h¥ideli, ktery se pohybuje pferuSovanym pohybem vidy oto-
genim o 180° po urditych prestévkéch pii¢emZ uvedeny klin
je vloZen ve vhodné radidlni drdZce ve valce a pfi prestdv-
k&ch v ot&&enf hna01ho h¥idele je ovlidan mechanickym pohy-
bovacim prostredkem tak, Ze jeden.z jeho konci. zasahuje do
Jedné ze dvou protilehlych radi&lnich dré¥ek upravenych ve
velkém konci. hlavniho t&hla bidlenu nebo do jedné ze dvou
radléln;ch drdZek v hnacim h¥ideli,




Timto zplsobem v kaZdém okamZiku klin pevné spojuje
valku s hnacim h¥idelem, pfitemz vadka se otddf, &imk zpl-
sobuje vykyvovdni hlavniho tdhla bidlenu s néslednym pohy- -
bem pfisluéného brdového listu stavu. Rota&ni listové stroje

proto ovlédaji brdové listy celkové pOthlvnlm zpusobem tim, -

ze jimi pohybuiji nahoru a doll, bez pouZiti pruZin.

Pro pohyb klin pouZivaji zndmé rotatni listové stroje
vnit¥ni ovlddaci zatfizeni negatlvnlho typu v tom smyslu, ze
uvedené mechanické pohybové prostfedky se pouiivaji pouze
pro vytaZeni klinu z drédZek v hnacim hf¥ideli, zatimqo klin

" je zasunovdn do uvedenych dréZek pomoci pruZiny pisobici na

néj bud p¥imo nebo nepifimo.

Toto uspofdddni m& fadu nevyhod v podstaté diky-pfitom--

nosti pruZiny, cof znamend, Ze rychlost zndmych. rotaénich

listovych strojd je omezend, a to do takové miry, Ze nenf

chlostech rédove 1 200 prlrazu za mlnutu, prl nichz modernl

pneumatlcké ﬂébé'hYdraullcké stavy bezne pracuji “musi bYt
~ 7~ pohyb kIinuw provéden ve velml"krétkem—case-*kterého -nemize-
byt spolehllve'dosazeno pouzivdnim pruZin, protoZe tyto pru-
Ziny navic k tomu, e vyvolavaji v k1linu nekontrolovatelné
vibrace, musi byt échopny vyv1nout takovd;‘éiid_ﬁgsmvytaze-
ni klinu, kterd je' alespon "t¥ikrat vEt3i neZ by byla teore-
ticky zapotfebi, pfiéémi toto je déno potfebou dvojndsobné-
ho pfedimenzovéni pruiiny,‘kdyé s{la potfebnad pro pohyb kli-
nu nenf pfesn& znimd, zejména vzhledem k t¥eni klinu a vibra-
cem, a takové velké sily vytvdfeji vlastné nepiekonatelné po-

ti%e p¥i konstruovani p¥isluinych pracovnich &lenl pro vyta-

]

"hov&ni klind v daném omezeném prostoru, prlcemz tyto Kllny
maji standardni délku 12 mmm.

Dal8i nevyhodou je kontinudlini opotfebovani hran kllnu
o odpovidajici hrany radidlnich dréZek v hifdeli vzhledem k

- p¥irazd Za Winutu. Z tohoto hlediska; “p¥i~velmi~vysokych ry="

-.—— -moZne—pracovat-na—stavech—s—rychlosti presahujici_asi 600.. ...

_‘.
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tomu, Ze klin, ktery je neustdle pfitladovén pruZinou k
hiideli, mé& tendenci zapadnout do pi{sluiného vybrani v
hf{deli jakmile proti n&mu stojf, pfed tim, ne} se h¥idel

zcela zastavi. A d4le, kdy? se h¥idel zcela zastavil , do-

konZ{ klin svoje zasunuti do dr&iky nikoli podle optim4lni-
hO'pohybového.zékona se zabrzdénim 'na konci évé'dréhy, nybrz
zrychlenym pohybem zakon&enym ndhlym zastavenlm, kdyz klin
narazi do steny 'a odskodi.

Vzhledem k této neschopnosti rota&nich 1istovych stro-

ju pracovat pfi vysokych rychlostech pneumatlckych nebo hy-

draullckych stavi bylo nutno pro tyto rozsahy pouz1vat (ne-

rotaéni) llStOVé stroje rohatkového typu, které jsou schop- .
né pouze tlaélt brdové listy v Jednom sméru, prléemz v opat-

ném sméru se brdové listy pohybuji pomoci velkych pruzin. .

Tyto listové stroje rohatkového typu, zndmé jako "negativni{

listové stroje", mohou pracovat pfi téchto vysokych rychlo-

stech, protoiZe velké prﬁiiny jsou schopny eliminovat celko- Ty
vy pruvis (nenapjatost) systému a ndsledné vibrace, ale na- s
proti tomu mohou pohénét listy pouze na kr&tké &&sti jejich i

- drdhy. a kdyz se délky drah zvetsi s poltem pouZitych listd,

ukézalo se jako nutné omezit pocet uvedenych brdov?ch listd

‘a nésledne omezit vzory, které mohou byt vcleneny do tkani-

ny vyréb&né na téchto stavéch

Z tohoto divodu, jak bylo uvedeno, vyzaduje prltomnost
velkych pruZin pracovni s{ly, které jsou t¥ikrdt vét3{ ney
je teoreticky vyZadovéno v pripadech bez pruZin, a aby se

sniZily pracovni sily na hodnoty, které mohou byt skutednéd

negativnimi rohatkovymi listovymi stroji prové&dény, bylo

.hutno omezit délku dréhy brdovych listd. Tyto listové stro-

je v3ak majf i dal${ nevyhody ve znadné celkové velikosti
na djmu rozméri ‘stavd a ve zna&nych. nikladech danych zej-
ména velkymi pruZinami a navic jsou tytb listové stroje
velmi hlu¢né a choulostivé. : .
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) dlélnich drazek - velkeho konce hilavnino tahla bidlenu a hna—'“"""‘“*_ﬁ
~_ciho. hridg;e_v prestévkéch prerusovaného pohybu uvedeného

o o i
axi&diné s hnacim h¥idelem na “SVTAdact péce, ]ejiz osa- otéée-'“_—‘—"“ﬁ

. to uvedeného hlavniho tdhla bidlenu listového stroje, pfi- =~ ¢

Ukolem vyndlezu je odstranit uvedené nevyhody vytvofe- |
nim spolehlivého, robustniho a dsporného rotaéniho listové-
ho stroje schopného pracovat a? do maximélnich rychlosti mo-
dernich pneumatlckych nebo hydraullckych stavu radové s

1 200 prirazy za minutu, . bez omezeni poétu. brdovych llstu S

———a i
- 7

nebo délky jejlch drahy, “kterd tak .mife byt stejnd jako u
znémych st¥Fedn& rychlych rota&nich listovych stroju, a tu-
di% schopného nahradit negativni rohatkovée listové stroje,

dosud pouifvané, a eliminovat viechny jejich nedostatky.

Podstata vynédlezu _ .

Tento Gkol v podstaté splnuje celkové pozitivni ovldda- i
ci zafizeni'pthbu.klinﬁ,'které kliny zasunuje do radidlnich %
dr&sek v hnacfm h¥fdeli a vytahuje je, bez pouZiti pruzin a
v souhlase s optim&lnim pohybovym z&konem, s vyhodou pomoci i

vatky . KIin e~ zasunovén"do—a—vytahovén—z~prot&iehlychnra- R

—————— = Ll Al i + o bt e e e ——— ..

hnaciho hfidele ellptlckym ovlidacim krouzkem upevnenym ko-'f

ni lez{i v ose_kolmé k jedné z opalnych radidlnich drazek, a

em? uvedend osa prochézi st¥edem hnacfho hf¥idele listové-
ho stroje a obsahuje vedlej&i osu uvedeného eliptického o
ovl&ddaciho krouiku, ktery je vloZen do dréiky provedené v
t&lese klinu kolmé k jeho ose, pfilemZ 8ifka pfi&né drazZky
v t&lese klinu je rovna soudtu tlouftky eliptického ovléada-
ciho krouzku a délky drdhy zdvihu klinu pfi-jeho zasunovani “
do nebo vytahovéni z uvedenych radidlnich dré%fek. Ovladaci :
péka, které prl prestévkach prerusovaneho pohybu hnaciho oo
h¥idele vykyvne ovlddacim systémem, s vyhodou vackového ty—" ' l
pu, bud v jednom nebo v druhém sméru podle pfedem stanove-

ného programu, aby se uvedeny k1in bud zasunul nebo vytdhnul



nebo zistal zasunuty nebo vytaZeny z uvedenych protilehlych
dréZek, se vidy ihned vréti do své stfedni klidové polohy
‘na konci uvedené prestdvky pomoci{ prufiny, s thodou tvaru

V, jejiz rozsah rozdvojeni ramen je omezen rameny upevnény-

.mi symetrlcky kolem osy symetrie uvedené pru¥iny, kter4 pro-

chdzi osou otéceni ovlddaci pdky, kdeZto konce uvedenych
ramen jsou' zasunuty do nad nimi upravené dutiny provedené v
télese ovl&daci péky.

Ovladdaci systém, s vyhodou vadkového typu, pro vykyvo-
véni ovlddaci paky sestivd ze segmentu’ vykyvného symetricky
kolem osy symetrie pruZiny tvaru V a éasahujiciho dole do
smykadla kluzné pohyblivého v odpovidajici dutind v ovléda—
ci pace, p¥i¢em?Z nahote je segment opatfen dvé&ma %14bky u-
mist&nymi symetricky kolem osy symetrie pruZiny tvaru V, pro
spolupréci se spodnim koncem nahofe umist&né tla&né tyée;
kterd, zavéZen& svym hornim koncem k ramenu vycénivajicimu z
hffidele, vykyvovanym dobfe znidmym ovlddacim mechanismen, s

vyhodou vackového typu, synchronizovanym se stavem, se po-
hybuje pZi kaizdé otééce stavu do jedné ze dvou poloh odpo-

vidajic{ . .dvéma uvedenﬁmlzlébkum ve vykyvném segmentu jehlo-

vym voliZem, mezi jehoz dvéma lepy se klouzavé pohybu]e u-
vedend tla¢nd ty&, p¥ifemZ jehlovy volid spolupracuje s o-
tvorem v programdtoru d&inkem prufiny a hfebenem vytahova-
Ce, ktery je rovn&% vykyvovén ovlddacim mechanismem vadko-

vého typu synchronizovanym se stavem.

V tomto zafizenf zplsobuje spoluprédce mezi tladnou
ty¢i a Jednim nebo druhym Zlibkem ve vykyvném segmentu o-
ta%en{ tohoto segmentu ve sméru nebo proti sméru hodinovych
ru¢iek, ktery zase svym otdlenim ndsledn@ ot4d{ uvedenou
ovlddac{ pdkou a tim i jejim eliptickym ovl&dacim krouZkem,
kterﬁ”inﬁerakci s okraji drdZky v klinu vyvoldv4 vidy po-
zitivni pohyby vstupu, vystupu nebo setrvéni klinu v ra-
di&lnich drazkach velkého konce hlavniho tahla bidlenu nebo




- vé zastav11 av. souladu s G&innym a presnym pohybovym zdko-

hnaciho h¥idele. Tyto pohyby jsou vidy pevn& ovladany vacka-

mi synchronizovanymi s moduldtorem zpisobujicim pfestdvky ﬂ

i

v oté&eni hnaciho h¥idele, které nyni nastdvaji v nejvhod-
néjsim okamZziku, tj.. pfesné tehdy, kdy? se hnac{ hiidel pré-

et e e e e ey i i ke o5

nem.

Tato ovliddaci operace je optimalizovdna kombinaci kon-

tinudlniho a bezprostfedniho navratu ovlédaci péky do jeji
st¥edové klidové polohy na konci kaZdé pfestévky pohybu
hnaciho h¥idele, s ndslednym piesnym vyst¥edénim jejiho e-
liptického ovl&daciho krouzku kolem hnaciho h¥idele, zvlait-
ni velikosti drd¥ky v uvedeném klinu, kterd poskytuje ovla-
dac{imu krouZku vuli.pfesné stejnou sé zdvihem -dr&hy, kterou
musi klfn urazit a zvl4Stnim eliptickym tvarem ovlidaciho

krouzku.

.. ___.Sttedovy§ obrat_eliptického ovlddaciho krouZku vici hna-

—cifu h¥idelina zatdtku-kazdé pfestdvky-znamend- - ze_ellp—.-m"""“__mg

ticky ovléda01 krouzek se vidy dotkne sté&ny drdZky v klinu

T'na opacné Strand nez pred tim, tdk¥e kKlin se” lhned—pohybuje——*4——4:*?

" bez™ jakekoll prodlevy a- tud124vysokou rychlostlnzmenl _SVO=.

ji polohu, kdeZto kdyz je nutno, aby zlstal ve stejné polo-

- ze, umoznuje vile v dré¥ce klinu provést eliptickému ovlé-

dacimu krouzku neaktivni zdvih. D&le, elipticky tvar ovl&-
daciho krouZku s vedlejSi osou kolmou k ose hiavniho téhla

bidlenu znamen&, e klin v prib&hu svého ot&eni pevné spo-

jeny s hnacim hfidelem a tudiZ opisujfci kruhovou dréhu

koncentrickou s osou hnaciho hffdele nemiife tfenim undSet
ovlddaci padku s ovladacim krouZkem tangencidlné viéi hnaci- .
mu h¥fdeli ve dvou kritickych oblastech ovlédaciho krouzku

urc¢enych osouﬁprdchézejici stfedem hnaciho hfidele a osou - - s

. otdeni ovladaci péky,'s n§slédn§m uniSenim ovlddaciho

krouzku.

Elipticky tvar ovléddaciho krouiku.proto znamenéd, ze ji%



o ré je pevnéd pfipojena k uvedenému hlavnimu t4hlu bidlenu

nenf{ Z4dny kontakt mezi ovladacim krouZkem a klinem v t&ch-
to kritickych oblastech, protoZe vedlejsf osa elipsy ovlada-
ciho krouzZku je definovdna tak, %e ovlddaci krouZek je mezi
obéma sténami drd%ky v klinu prlbllzne ekvidistantni (od
obou stén stejné vzddlen). Toho je v podstaté dosaZeno pro-
vedenim vedlej$i. osy eliptického ovlddaciho krou¥ku o délce
rovné hlavni ose bez zdvihu drdhy klinu pfi jeho zasunovéni
‘do nebo vytahovadni'z uvedenych protilehlych radi&lnfch dri-
Zek ve velkém konci hlavniho t&hla bidlenu hebo v hnacim

hfideli, Navic toto uspofdddni, pracujici s jednim jehlovym
voliem, umoZnuje pouZiti programitort rlznych typl, jako
jsou mechanické programitory pou21va3ici papir nebo perfo-
rované vdlelky ‘nebo elektromagnetické prOgramétory, které’
mohou byt zkombinovény s elektronickymi pamefml.

Ovlédaci zafizeni pro vyspkorychiostni rotaéni listovy
stroj,podle vyndlezu, tedy obsahuje hlavnf tihlo bidlenu,
jehoZ maly konec je kloubové spojen s hlavni pdkou listo- .
vého strdje a velky konec je namontoﬁén volné na hnacim
h¥{deli pohénéném pferuSovanym pohybem s pfestivkami pEi

kazdych 180° otééenl modulacnim mechanlsmem ptes vacku,,kte-

nebo k hnacimu hfideli k1fnem umisténym ve vhodné radidln{
drdZce v uvedené va&ce a jeho¥ jeden konec, pri pfestdvkéch
v oté&&eni hnaciho h¥fdele, se zasune do nebo je udrZovén
zasunuty v jedné ze dvou protilehlych radidlnich drdZek ve
velkém konci hlavniho‘téhla'bidlenu nebo v jedné ze dvou
protilehlych radidlnich drd%ek v hnacim h¥ideli, podle p¥i-
kazl programitoru, ovlidacim krouZkem koaxidlnim s hnacim
h¥fdelem, pfifem? ovl&dac{ kroujek spolupracuje se sténami
pEicéné drdZky v klinu, prilem? podstatou vyndlezu je, Ze
-uvedend pfidnd drd¥ka v klinu m& ${¥ku rovnou souttu tlousfky
ovl4ddactiho kroufku a délky dréhy urazené klinem p¥i jeho
zasunovani do nebo vysunovéni z uvedenych radidlinich dréZek,

prifemZ ovlddaci krouZek m4 elipticky tvar s hlavni osou




umisté&nou podél osy pfotilehl?ch radidlnich dréZek ve velkém
konci hlavniho tdhla bidlenu a je p¥ipevnén k ovladdaci péce,
jejiZ osa ot&feni leZ{ v prodlouZen{ vedlej3i osy eliptické-
ho ovl&daciho krouZku, prlcemz uvedené ovlédaci pdka Spolu"‘j

'rpracuje s pru21nou tvaru V, které mé konce svych dvou ramen

zasunuty do prvni dutiny privrdcené k ose ot&leni ovl&daci
padky a provedené v jejim télese, a kterd je namontovand s
p¥fedpétim mezi dvéma pevnymi rameny umisténymi symetricky
kolem osy symetrie uvedené pruziny tvaru V, kterd prochdzi.

uvedenou osou otdleni ovlddaci pdky, kterd obsahuje druhou
dutinu protilehlou k prvni dutiné& a spolupracuje se smykad~
lem, ke kterému je kloubové pripojen dolni konec segmentu,
ktery se vykyvuje symetricky kolem osy symetrie pruZiny
tvaru V, pfifemZ tento segment je na svém hornim konci opa-
tfen dvéma Z14bky uspofddanymi symetricky kolem osy symetrie
prufiny tvaru V a spolupracuje s dolnim koncem nahofe umis-
S ~-téné—tiaéné—tyéeT;kterév—kioubové—p%ipojena—na—svémuhoﬁniml~un—n—n—_%
“Konci k rameni vy&nivajicimi z H¥{dele VyKyvovaneho ovlddacim T
mechanlsmem, S vyhodou v§ckového typu, sesynchronlzovanym s ;

,modulacnlm mechanismen, Je kluzné vloZena me21 dva cepy je-

. RN £51

THIGVERG vollce, ktery “gpolupracuje’’s otvorem programétoru T T

pusobenim tlacné pru21ny a vratného h¥ebenového vytahovace
vykyvovaného druhym-ovlddacim mechanismem, s vyhodou vackoe-
vého typu a rovn&z sesynchronizovanym s uvedenym modulac¢nim : 3

mechanlsmem.

KdyZz by se sm&r otédfeni hnaciho h¥idele obratil (vrat- i
ny chod), jak se obecnd vyzaduje, kdyz dojde k pfetrieni
Gtku a uvedené ovlddaci za¥izen{ by mohlo zplsobit, Ze klin | e
by se pohyboval pfed tim, nef se hnac{ h¥idel zastavi a te- , j
dy pEed tim, neZ je _klin vyrovnin v fadé s pZisluSnou draz- %
kou ve velkém konci hlavniho tédhla bidlenu, coZ by mélo za . \
nésledek zlomeni souddsti zafizenf, je podle dalZiho znaku ' ¥
vyndlezu upravena v ovlédaci péce'd:uha dutina, pro vedeni .

uvedeného smykadla, vytvofend protilehlymi konci pruZiny




tvaru W, kterd je namontovédna s velkym pfédpétim pomoci
vnit¥nich svlakl upevnénych na ovl&daci pace.

Témito prost¥edky, v prib&hu obrdceného chodu je nyni
pohyb s@ykadla'vyvozeny vykyvnym segmentem pohlcen. jednim
ze dvou koncdl pruZiny tvaru W, kterd se tak jedtd vice za-
tiZ{ a kdyz oﬁééeni'hnaciho'hfidelé pékfaéuje, klin se ko-
ne¢né vyrovnd s odpovidajicf dra¥kou, a uvedeny konec pru-
Ziny potom uvolni svoje zati¥eni, aby se klin zasunul do
drédZky. Velké pfedp&ti pruZiny d4le znamend,. Ze p¥i normal-
" ni &innosti hnaciho h¥idele pusobi prufina tvaru W jako pev-
nd dutina. '

Aby se tlumilyvvibrﬁce, které mohou pochdzet od velmi
vysoké rychlosti v okamZiku zasunuti klinu do dralek ve =
velkém konci hlavnfho t&hla bidlenu a aby ée zjednodusilo. a
automaticky provedlo vytafeni klinu z uvedenych dré%ek a je-
ho nésledné zasunut{ do radidlnich dr&Zek v hnacim h¥ideli
v pfipadé nutného zastaveni listového stroje pfed tim, neZ
klin dokon&il svij zdvih, ndsledovaného zpétnym chodem, jsou
podle dalSiho vyhodného provedeni vyndlezu uvedend protileh-
'1é7radidln{ drd’ky ve velkém. konci hlavaiho t&hla bidlenu
‘upravehy na dvou protilehlych p¥ilehlych koncich dvoun pruz-
‘nfch, zrcaalové‘uspofédanych polokrouskt upevnénych na svych
osdch na velkém konci hlavniho téhla bidlenu a pfedepjaty
proti dvéma stfedicim Ceplm leZicim nad uvedenymi ;adiélni?
mi drdzkami a upevndny na velkém konci hlavniho t&hla bidle-

‘nu,

Takové usporédéni radlélnich drézek nejenze zajistuje
vysokou pfesnost jejich poloh uvedenymi stfedicimi Zepy a
potfebnou rovnob&Znost s rov1nou hlavniho té&hla bidlenu,
jako stledek pIipevnéni polokrouzku na Jjejich ose, nybrz
rovnéZ ma& za nésledek zvyéenl tuhosti drédzky v misté& pripev-
néni polokrouzki, se.zajiSténim ¥4dného a spolehlivého do-
kon¢eni{ zasunuti klinu do drazek v hnacim h¥fdeli.
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Podle“daléiho vyhodného provedeni vyndlezu pro kompen-
zaci ptsobeni odstiedivé sily na klin rotujici vysokou ry-
chlosti, pro tlumeni vibrac{ klinu p¥i jeho pohybu a pro %
zbrzdéni klinu v koncové Céasti jehé dridhy je uvedeny klin '

' opatfen listovou pruZinou, kter4, nesend Zepem pevné spoje-

“nym s uvedenou vadkou a prochdzejicim drézkou v KIimu, tla= ~~—
i proti klinu v kolmém sméru. Timto zplsobem vznikd dveji-
ty t¥eci G&inek mezi uvedenou pruZinou a klinem a mezi kli-

nem a vadkou. '

A koneéné&, podle dalsi modifikace vYnélezu je vykyvny
ségment rozdélen do dvou vytvofenim odd&lenych %1&bkl s
dvéma vykyvnymi zalomenymi pékami spojenymi kloubové spolu
v opacném uspofédéﬁi zrcadlové kolem osy symetrie pruZiny
tvaru V, v jejichZ horni &&sti jsou upraveny u sebe dva Zlab-
" ky a zrcadlové kolem osy symetrie pruZiny tvaru V, pfifemi
zlomené pdky jsou na svém spodku kloubové pfipojeny ke spo-

__-jovacimu €T4nkil, KEery md Kiuznou KostKu Spolupracujfci s

-

e a e —— e e e e

druhou dutinou 'ovlddaci péky.

— s o AR ST toto- provedeni—je-dra¥¥itné¥ -p¥édchizejici,--méd—- - -
.;_h':_hL;.T_vyhodu;v;daléim?zkracgni;pnbdley¢“Mzh;eﬁem;k;axttémnimu“ﬂ__“:.““_HH_Q
‘ uzavfeni dvou Z14bkl, se kterymi tlana ty¢ musi spolupra-

covat, &imZ je‘uhoinéno dalsi zvySeni pracovni rychlosti

Totadniho listového stroje.

P¥ehled obrézkd na vykresech

Vyndlez bude déle objasnén na neomezujicich pfikladech
provedeni umoZfujicich dalS{ technické a konstrukcni modifi-
kace ani¥ by doflo k odchyleni od rozsahu vyndlezu, s odka-

S - zem na pfiloZené:vykresy, na nichZ .
obr: 1 znéébrﬁuje'perspeitiqhi‘pohled‘ﬁa g4st ovldda-
ciho zafizen{ rotadniho listového stroje podle vyndlezu,

obr. 2 ptdorys velmi zvé&tZeného detailu ovladaciho




- 11 -

zarizeni z obt. 1
obr. 3 ¥ez detailem z obr. 2,_

obr. 4 ndrys ovlddaciho za¥izeni z obr..l1 s klinem za-
sunutym do radlélnl drdzky ve velkém konci hlavniho t&hla
bldlenu,_ ' '

obr. 5 aZ 9 ndrysy zndzorhujici ruzné féze 51nnost1
ovlédaciho zafizeni z obr. 1 a

obr. 10 nérys modifikace ovlédac1ho zarizenl podle vy-
ndlezu z obr. 1.

Pfiklady provedeni vynédlezu - . : W

Na p¥iloZenych obr. 1 a% 10 je zn&zorndno hlavn{ t&hlo
l bidlenu rota&nfho listového stroje, jehoZ maly konec 1’ je
kloubové pfipojeny k hlavni péce g; kterd pfes Fadu spojo-
vacich £14nkd pohdni p¥isluiny brdovy list 3 stavu. Velky
konec 1’' hlavniho t&hla 1 bidlenu je namontovan volné, pfes
vatku 4, na hnacim h¥ideli 5 ot&&ejicim se pferusované s -
prestévkaml pri kazdych: 180° - moduladnim mechanismem znamého ,
-typu, a proto neznézornéného Uveden& vadka 4 je st¥{idavé
pevné pripojena k hlavnimu t&hlu 1 bidlenu nebo k hnacimu
hfideli 5 klinem Q‘umisténfm ve vhodné radidlni drézce 7
" provedené ve vadce 4, pfiCemZ jeden z jeho konct je zasunut
nebo udrZovan zasunuty, v prub&hu pfestdvky oté&eni hnaciho
hiidele 5, do nebo v jedné ze dvou protilehlych radidlnich
dréZek 8 nebo 9 upravenych ve velkém konci 1’ hlavnfho
tahla 1 bidlenu, nebo v jedné ze dvou protilehlych radi4l-
nich drdZek 10 nebo 11 v hnacim hffdeli 5, podle p¥fkazi
programitoru 12, d¢inkem ovlddaci{ho krouZku 13 umist&ného
‘koaxidln& s hnacim hiidelem 5, aby spolupracoval se sténaml
14 nebo 15 p¥i&né drdiky 16 v k1linu 6.

Ovl4daci krouZek 13 m& elipticky tvar (viz zejména
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obr. 2) s vedlej&f osou 17 elipsy rovnou délce hlavni osy

18 bez délky drdhy zdvihu 19, kterou klin 6 urazi pfi svém

zasunovdni do nebo vytahovani z radidlnich drézek 8, 9, 10
nebo 11 a je upevndn na ovlddaci pdce 20, jejiZ osa 21 ota-

geni:lezi na.prodlouieni vedlej$i osy 17 eliptického onéda—

- ¢dim- cepﬁm 29..zakryvajicim. .dvé. radlélni_drézky 8.a_9 a rov- . . ._

ciho krouzku 13, , jehoz hlavni ©sa 18 tak TeZi podél osy~ 2z~

spojujici uvedené protilehlé radidlni draiky 8 a 3 ve velkém
konci 1’’ hlavniho t&hla 1 bidlenu a shodujici se s osou sy-
metrie hlavnfho t&hla 1 bidlenu.

P¥{¢n4 dréd%ka 16 v klinu 6 m4 $i¥ku rovnou soultu tlou-
%¥ky ovlddaciho krou¥ku 13 a délky dréhy zdvihu 19 klinu 6,
ktery je rovn&% opatfen listovou pruZinou 23, kterd jej
tlad{ kolmo proti kluznému- povrchu radidlni draZky 7 uvede-
né valky 4, piiCemZ llstové pruzina:23 je za tim Glelem pod- .
pirdna Cepem 24 pevné spojenym s vagkou 4 a prochézejlclm

drd¥kou 25 {viz zejména obr. 2 a 3), upravenou Vv klinu 6.

~ Protilehlé radidlni drdZKy & "E 797 “ve velkém koncit 1’ hlay-"———=———

Pm e e e e e e e —— -
—- —mt, i e e e ¢ ——— e — e e e -~ i

niho téhla 1 bidlenu jsou vytvoreny na dvou protllehlych

vz&jemnd p¥ilehlych koncich. 261, . 26! a 27',.27'" dvou zrca-

S —— —_

dlovych pruznych polokrouzkﬁ 26 a 27, ktefé jsou prlpevneny :

f————— - — e e e

“ve svych os&ch k velkému konci l"'hlavnlho tdnhla 1 bidlienu

e —— e

pfipeviovacimi Eepy 28 a jsou pfedepjaty viéi dvéma stfedi-

néz prlpevnenyml k velkému konci 1” hlavniho t4hla 1l bidle-

nu.

ovl4daci paka 20 rovn&% spolupracuje s pruZinou 30
tvaru v, jeji% osa 31 symetrie (viz obr. 4) prochdzi nosnou
osou 32 pruZziny 30 a osou 21 ot&&eni ovl4daci paky 20, pfi-
Zemi pruZina 30 mé.konce 30" a 30’ svych dvou ramen zasu-
nuty. do :prvni dutiny. 33 sm&¥uijfci.k. ose 21 otdleni a vytvo-
¥ené v télese ovléda01 péky 20 a je upravena s pfedpé&tim
mezi dvéma pevnymi rameny 34 a 35 uspofddanymi symetricky
kolem osy 31 symetrie. Ovlddaci paka 20 obsahuje rovnéz dru-
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hou dutinu 36 protilehlou k prvn{ dutin& 33 a definovanou
protilehlymi konci 37’ a 37’7 ‘prufiny 37 tvaru W namonto-
vané s velkym pfedp&tim pomoci dvou vnit¥nich svlakl 38 a
39 prlpevnenych k ovlédaci péce 20

Druhd dutlna 36 spolupracuje se smykadlem 40 ke kte-
rému je kloubové pEipojen %olnl konec 41’ segmentu 41, ktery
vykyvuje kolem osy 42 symetricky vadi uvedene ose 31 syme-
trie pruZiny 30 tvaru V, a ktery je na své hornf &4sti opa-
tfen dvéma Zl4bky 43 a 44 rovnéz u5pofédan§mi symetricky
kolem osy 31 symetrie pruziny 30 tvaru v, pro spolupréci s
dolnim koncem nad nim umist&né. tla&né tyCe 45, kloubové na
svém hornim konci p¥ipevndné k ramenu 46 vyénivajicimu z _
hidele 47, ktery je nataden pomoci spojeni 48 hnacim mecha-
nismem 65, s vyhodou va&kového typu, sesynchronizovanym s

modulaénim mechanismem.

Tladnd ty& 45 je kluznd vloéena'mezi dvéma vodicimi &e-
Py 49 a 50 jehlového volide 31, ktery spolupracuje s otvorem
52 (viz obr. 1) prbgramétoru 12 G&inkem tladné pruZiny 53
pisobic{ mezi jehlovym volig&em 21 a jednou z ty&f 54, 55
opatfenych .dérami, pro vedenl a podpirdni Jehloveho volide -
51 a pisobeni hfebenového odtahovade 56 vykyvného kolem osy
57 hnaciho mechanismu 65 pomoci spojenf 58.

Je zfejmé, Ze uvedeny programitor 12, kfery svymi otvo-
'ry 22 spolupracuje s jehlovymi volidi 51 rotacnlho listové-~
ho stroje miZe byt mechanickym programétorem s papirem nebo
perforovanym vdledkem nebo elektromagnetickym programitorem
s elektronickon péméti.

Podle modifikace vynélezu zndzorné&ného na obr. 10 je
vykyvny segment proveden ve form& dvou zalomenych pak. 59 a
50 opatren?ch na svych hornich Cdstech uvedenymi Zldbky 43
a 44 ve vz4jemnd prllehlem uspo¥ddani zrcadlov& kolem osy
31 symetrie pruZiny 30 tvaru V, pf¥ifemZ zalomené péky 59 a

60 jsou oto&né.upevndny na oséch 61 a 62 otdleni zrcadlové
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kolem osy 31 symetrie a jsou spolu spojeny na svém spodku
spojovacim &lankem 63 obsahujicim ve své centrdlni oblasti
kluznou kostkou 64 spolupracujici s druhou dutinou 36 ovl1a-
daci paky 20. -

Zpusob 01nnost1 ovlédaciho zarlzeni ]e nésleduji01

Vychdzi se ze stavu znaz%;neného na obr. 4, na némi je
klin 6 zasunut do radidlni dré?ky 8 ve velkém konci 1'°
hlavniho t&hla 1 bidlenu, které proto spolu se svou vackou
4 z0Gstdv4 nepohyblivé, protoie je volné namontovéno.na hna-

cim h¥fdeli 5 oté€ejicim se ve sméru hodinovych rucicek, a

pfedpokl4dd se, %e programdtor 12 nyni vyd4 pfikaz k uzav¥e-

ni otvoru 52, ktery spblupracuje s jehlou volice 51. V tomto
ptipadd zlistdvd jehlovy voli& 51 v poloze zndzornéné na obr.
4 a pri&t{i povel mechanismu 65 pohne tlalnou ty&i 45 do spo-
lupréce se %Zldbkem 43 vykyvného segmentu 41, &imZ zplisobi

_jeho otdZen{ proti sm&ru hodinovych ru01cek S néslednym oté-

;:~—cen1m -ovlédact péky 20-ve -sméru-hodinovych.. rudiéek,.-jejiz __ ..
elipticky ovlédaci krouzek 13 tlakem proti sténé 15 p¥i&né ,
—dr&¥ky 16 v kIinu 6 zpisobi pohyb—klinu 6—radlélne~z drazky~——~~—~————
8--do- drdzky--10--hnaciho-hitidele. 5 (viz. obr. 53). '

R i b et =2 iy L]

To vie se. stahe b&hem pfestdvky v otéceni hnaciho h¥i-

_.Gele 5 vyvolané modulacnlm mechanlsmem,_kterx_;g sesynchro—

e e e e e e e e by

nizovén s hnac1m mechanismem 65 va&kového typu. KdyZ se hna-
ci hrldel 5 zalne znovu otdlet, zvedne se tla¢néd ty¢ 45 do
své boééte&ni polohy mechanismem 65, ¢imZ pruZina 30 tvaru
V, jejiZ konec 30’ se pohyboval ot&Cenim péky 20 ve sméru
hodinovych ru&ilek (viz obr. 4}, vrati ovlddaci paku 20 do
jejf podétedni polohy s eliptickym ovlddacim krouzkem 13
vystredenym kolem hnacfho h¥idele 5 a soufasné se vacka 4,
nynl pevne spojend kllnem 6 s hnac1m hi{delem 5, zalne ota-
get, ¢imZ pohybuje hlavnim téhlem 1 bldlenu, hlavni pékou 2
a brdovym llstem 3 k nl piipojenym.

Po oto&eni hnaciho h¥idele 5 a vacky 6 o 90° je klin &
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A

v poloze zndzornéné na obr. 6, na némi je vidét urdujici
u¢inek eliptického tvaru ovlddaciho krou¥ku 13, ktery je
ekvidistantni se sté&nami 14 a 15 (tj. je od nich stejné
vzddlen) pii¢né drdZky 16 klfnu 6, &im¥ nenastdvd kluzny
kontakt,'ktery by mohl vzniknout mezi st&nou 14 ‘klinu Q‘a
-ovlddacim krouZkem 13 jeho navrdcenim do vystfeddné polohy
kolem hnaciho hfidele 5 Gfinkem pruZiny 30 tvaru V, kdyZ by
byl ovladaci krouZek 13 kruhovy, | |

Po otoZeni hnaciho li¥idele 5 o lBOo_nastane dals{i pre-
stdvka, v niZ je hlavni t&hlo 1 bidlenu v jedné ze dVou' )
Uvrat{ svého zdvihu a ovlddaci krouZek 13 se dotyk& st&ny
14 p¥iéné dréiky 16 v klinu 6, viz obr. 7. V tomto okamZiku
" mohou nastat dv& situace, tj. buaqpfogramétor 12 znovu vyd4d
povel k uzavieni otvoru 52 nebo vyd4 povel k jeho otevieni.

V prvnim p¥ipadé zlstane jehlovy voli&¢ 51 v poloze
zndzornéné na obr. 7 a daldf povel mechanismu 65 vrdti tlad-
nou ty€ 45 do spoluprdce se Zldbkem 43 vykyvného segmentu
65. To zpisobf nové oté&feni segmentu 41 proti sméru ﬁodinbvych
ru¢icek s nédslednym otd&enim ve sméru hodinovych ruliek
5iovlédaci‘péky 20, jejii elipticky ovladaci krouZek 13-tla-"
kem proti st&né& 14 p¥i&né dréZky 16 klinu 6 pohne radidlné&
klinem 6 z drd¥ky 10 v hnacim h¥{deli 5 do radidlni drZky
9 ve velkém konci'lii hlavniho téhla 1 bidlenu (viz obr. 8).

V druhém pfipadé, ve kterém programétor 12 otevie otvor

52, vnikne jehla volife 51 do tohoto otvoru 52, takife volié

18]
—

pohybuje tlalnou ty&{ 45 do Zlébku 44 vykyvného segmentu

o
=

(viz obr. 9) s tim vysledkem, Ze dal3{i povel mechanismu

6

s ndslednym otdfenim ovlddaci pédky 20 proti sm&ru hodinovych

wn

zpusobi otdleni segmentu 41 ve sméru hodinovych rudidek

. rutifek a tim pohyb jejiho eliptického ovladaciho krouZzku 13
z dotyku se st&nou 14 p¥i&né drdtky 16 v klinu 6 (viz obr. 7)

do dotyku se sténou 15 pri¢né dréZky 16 (viz obr. 9}, ptilemi

pfi zvlaStnim stanoveni rozmérd p¥{&né drdZky 16 tento pohyb
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L]

nem4 %4dny G&inek na klin 6, ktery zistdvad zasunut do drai-
ky 10 v hnacim hifdeli 5.

A kone&n&, obr. 2 zndzoriuje, jak provedeni radidlnich
dréd%ek 8 a 9 ve velkém konci 1'’ hlavniho téhla 1 bidlenu

- pomoci dvou pruZnych polokrouZkd 26 a 27-se zvétSujici se

tuhosti smérem k jejich st¥fedovému pfipevnovacimu Eepu 28
brdni podkozen{ pfi Zpatném &4stefném zasunuti klinu 6 do
radidlnich drézek 8, 9, 10, 11 p¥i vratném b&hu, kdyZ se

hnac{ h¥fdel 5 ot&&i proti sméru hodinovych rutifek, protoze

moZné& pruind deformace polokroufkd 26, 27 (viz obr. 2, na

kterém je polbkrouéék gz,lznézornénﬁ Zarkovan&, deformovan
klinem 6', rovn€Z zndzornénym tadrkovand) vytvd¥i zvysSenou
radidini silu P na konci klinu 6, kterd zplsobi automatické
a Gplné zasunut{ klinu 6 do radidlnich drdZek 10, 11 hnaciho
hf¥idele 5.

1
4,
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PATENTOVE

1. Ovléddace zafizent pro vysokorychlostni rota&ni lis-
. tové stroje sestéVajici z hlavniho tdhla bidlenu, jehoi ma-
ly konec je kloubove spojen s hlavnl pékou listového strOJe'
a ]ehoz velky konec je namontovén volné na hnacim h¥ideli
pohdn&ném pferudovanym pohybem s prestévkaml p¥i. kaZdych
180O otaCeni modulaénim mechanismem p¥es vadku, kterd je
‘pevné pripojena k uvedenému hlavnimu t&hlu bidlenu nebo k
hnacimu h¥ideli kliném umisténym ve vhodné radidlni dréazce
ve va&ce a jehoZ jeden konec, pfi prestdvkéch v oté&eni hna-
ciho hfidele, se zasune do nebo je udrzovén zasunuty v jedne
ze dvou protilehlych radidlnich drdzek ve velkém konci hlav-
niho téhla bidlenu nebo v jedné ze . dvou protilehlych radiél-
nich dréZek v hnacim hfideli, podle p¥ikazl programitoru,
ovladacim krouZkem koaxidlnim s hnacim h¥idelem, p¥i&em?
ovléddaci{ krouZek spolupracuje se st&nami p¥i&né dréiky v o
klinu, vyznadujici se tim e pfidnd dris-
ka v klinu md 31i¥ku rovnou soudtu tloustky ovliddaciho kroui-
_ku_a‘délky'd;éhy uraZené klinem pfi jeho zasunovéni. do. nebo
vytahovéni”z uvedenych radidlnich dr&¥ek, pfidem? ovlddaci
krouzZek m5 elipéiéky tvar s hlavni osou umisté&nou podél osy
protilehlych radidlnich drédZek ve velkém konci hlavniho
tédhla bidlenu a je pfipevn&n k ovlddacs pdce, jejiZ osa oté-
¢eni leZ{i v prodlouZenfi vedlejii osy eliptického ovlddaciho
krouzku, piifemZz ovlddaci pdka spolupracuje s prufinou tva-
ru V, kterd m4 konce svych dvou ramen zasunuty do prvni duti-
ny privrdcené k ose otdfeni ovl&daci péky.a provedené v je-
Jjim télese, a kterd je namontovand s predpdtim mezi dvéma
pevnymi rameny umisténymi symetricky kolem osy symetrie
pruZiny tvaru V, kterd prochdzf osou otdfeni ovlidaci péaky,
kterd obsahuje druhou dutinu protilehlou k prvni dutind a
spolupracuje se smykadlem, ke kterému je kloubov& p¥ipojen
‘dolni konec segmentu, ktery se vykyvuje symetricky kolem
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osy symetrie pruZiny tvaru V, prifemZ tento segment je na
svém hornim konci opat¥en dvéma Zlabky uspofédanymi syme¥
tricky kolem osy symetrie pruZiny tvaru V a spolupracuje s
dolnim koncem nahofe umist&né tla&né tyle, kters, kloubove

pripojena ma svém. hornim kon01 k ramenu vy¢nivajicimu z o v

~“h¥idele vykyvovaného ovliddacim méchanismem, s Vyhodou vaé-

kového typu, sesynchronizovanym s modulaénim mechanismem,
je kluzn& vloZena mezi.dva epy jehlového volile, ktery spo-

lupracuje s otvorem programidtoru plisobenim tlaéné pruiiny a

vratného h¥ebenového vytahovale vykyvovaného druhym ovldda-
- cim mechanismem, s vyhodou vakového typu, a rovné€Z sesyn-
chronizovanym s uvedenym modulaénim mechanismem.

¥
)

2. Ovlddac{ zatizeni pro vysokorychlostni rota&ni lis-
tové stroje, podle ndroku 1, vy znac¢ujici se
et ~%--e—druhd—dutina-v..ovlddaci-pice-pro.vedeni smy- . R

"7 'kadla je vytvoFena opacnymi Konci priuziny tvaru W nmamonto=T T UTTTTH

vané s vysokym predpetlm pom001 dvou protllehlych vnltrnich

svlakﬁ prlpevnenych k ovlddaci péce.

—_—— e e e = = memm e aem yem = mmame mmm mm s e s s hem s iis e

3. Ovlédaci za¥fzeni pro vgsokorychlostnl rotaéni lis-

tové stro;e, podle ndroku 1, vy zmadcu jici se -E

e

t im, % e protilehlé radidlnf dréZfky ve velkém konci
hlavniho tdhla bidlenu jsou vytvofeny dvéma protilehlymi,

vzdjemn& p¥ilehlymi konci dvou zrcadlovych pruznych polo-

krouzkd pripevndnych ve svych osdch k velkému konci hlavni-

'ho t4hla bidlenu a pfedepjatych proti st¥edicim Eepim leZi- ;
cim nad dv&ma uvedenymi radidlnimi dréZkami a pfipevnénymi :
'k velkému konci” hlavniho t&hla bidlenu. . |

4. Ovladaci zatrizeni pro vysokorychlostni rotalni lis-
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tové stroje, podle ndroku 1, vyznacujici se
tim, Z e klin je opat¥en listovou pruZinou, kterd je
podpirdna &epem pevné épojenim s vatkou, ktery prochdzi

. dréZkou vytvofenou v klinu a tladi proti klinu v kolmém sm&-

- rua,.

5. Ovlddaci zaffzeni pro vysokorychlostni rota&ni lis- -
tové stroje, podle naroku l, vyznadujici se
t im, Ze vykyvny segment je vytvofen ze dvou zalomenych |
pék otoéné k sobé& pfipojenych v protilehlém uspof4dani zrcad-
lové kolem osy symetrie pruZiny tvaru V, pfiCemZ zalomené pi-
.ky Jjsou na svych hornich &4stech opatfeny dvema z1abky ve
vzdjemné prilehlém usporédénl, zrcadlové kolem Oosy symetrie -
pruZiny tvaru V a ddle jsou zalomend pdky na svém spodku o-
toéné pfipojeny ke spojovacimu &l&nku obsahujicimu kluznou
kostku spolupracujici s druhou dutinou ovladaci pdky.

6. Ovlédaci zatizeni pro vysokorychlostnl rotaéni 1lis-

" tové stroje, podle ndroku 1, vyznad¢ujici se

t {m, £ e programitor spolupracujici s jehlovym voli&em _
je mechanickym programdtorem typu s papirem nebo perforova-
nym vdleckem.

7. Ovléddaci zafizeni pro vysokorychlostni rotadni lis-
tové stroje, podle ndroku 1, vy zna & u jici se
t im £ e programitor spolupracujici s jehlovym volidem
je elektromagnetickym programitorem typu s elektronickou
" pam&ti. '

8. Ovlédaci zaF¥izeni pro vysokorychlostni rotacni lis-

N - I P ; . L
e G e e i B,

SN
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tové stroje, podle néroku 1, vy znadujic i se
t {m, % e elipticky ovlddaci krouZek je vytvofen s ve-
dlejs{ osou elipsy rovnou hlavni ose elipsy bez délky dré-
hy zdvihu uraZené kllnem pfi jeho zasunovani nebo vytahovénl
.z radi&lnich. drézek ve velkém konci hlavniho té&hla bidlenu . ’

o e e 'y

nebo v hnacim h¥{deli.

e ——————— e
———— - ————
———mn ———— JR— - i — —_——— - ———— —
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