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(54) Zairizeni k navijeni p¥{ze na kuZelové civky
: na textilnich strojich

Zaitizeni na navijeni piize na kuZelo-
vé civky na textilnich strojich s konstant-
ni rychlosti doddvky piize, kterd po kom-
penzaci rozdilu navijeci a privddéci rych-
losti piize jJsou vybaveny pohyblivym kom-
penzitorem, ktery je kineticky spPaZfen s
rozvédddcim mechanismem vodife pfize, kte=-
réd%to kinematick4 vazba je pro gvySeni
citlivosti na osovQu silu v navijens pri-
z{ opatfena elegpon jednim pruZicim prvkem,

257423



‘Vynélez se tykéd zafizéni k navijeni pifize na kuZelové ‘
civky na textilnich strojich, kterd 1ze pfednostnd uplatnit
zejména u bezviFetenovych dopitddacich strojd,které maji kone=
tantni dodévku pfize ze apfédacich Jednotek k navijeni na ku-:
, ielové civky.

v prﬂbéhu navijeni se neustéle mdni navijeci rychlost,ne=~
bot obvod civky je v diisledku kuZelovitosti po jeji délce pro-
m&nlivy a navic, p*i rostouci vretvd navinuté prize se pii za-
chovéni Uhlu kuZelovitosti civky,t.j. pFi konstatni tlouSfce
vrstev navijené p*ize se m&ni pom&r maximélni navijeci rychlos-
ti k rychlosti minimédlni Iim se pribdind méni poZadavky .na
velikost a prdbéh kompenzace vznikajicich rozdil® rychlosti.

K vyredeni nesouladu poddvaci a navijeci rychloeti se po-
uzivéji znémé zphsoby kompenzace, které jsou zaloZeny na oni~
maném prabdhu osové sily v navijené p*izi, nebo na principu

pFizptsobovéni obrétek kuzelové civky podle miste kladend pri-
ze, coZ umoZhuje do uréité miry zachovat konstantni navijecd
rychloat 1 p#i navijeni na rdzné proméry kuZelového povrchu
civky. -

. Bylo ji% navrieno zaFadit mezi mieto podévéni pFizo 8 mig~
to Jejiho navijeni zdsobnik, ktery se prib&ind doplnuJe s vy~
prazdinuje regulaci naviJeci rychlosti, které se provéadi vV 80U~
ladu s velikosti zéesoby ptize v zésobniku, '

Bylo ji2 navrieno i nékolik mechanismd k vyrovnévéni rozdi-‘
14 navijeci rychlosti v pribéhu zdvihu vodiée podél kuZelového
povrchu civky vytvédfenim a uvoliovénim vznikajici zdsoby prize,
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- kterd odpovidé geometrickym podminkém navijeni na kuZelovy poe
vrch pii konstantnich obréatkéach civky.U né&kterych mechanismd
je probdh vytvédireni a uvolnovéni zdsoby pFize korigovén vV 2é=
vislosti na piibyvajici vretvd pfize na civce.Pro zajidténi
souladu vdech podminek navijeni tak, aby nedochédzelo ke zvySo=
véni osové sily v prizi nad p*ipustné hodnoty je nutné velmi
pfeané dodrZet korekce potiebné pro jednotlivy zdvih vodile i
pro rostouci vrstvu piize na civce.Tento zplsob kompenzace &1
korekce se obvykle oznaluje jako aktiwvni,

Bylo navrieno rovndZ ndkolik systémd pasivni kompenzace,
coz znali, Ze pfize sema prostiednictvim promé&nlivé osové sily
vytvéii a periodicky uvolfiuje urditou zésobu., Obvykle je piFize
opéséna pifes pruzici prvek,ktery pFfi zvySené osové sile ustou=
pi pfed jejim’pﬂsobenin a p*i jejim poklesu naopak prohnutim
ptize vytvofi jeji zdsobu., Obdobng 1ze vytvédifet zdscbu piize
. prohnutim ur&itého jejiho useku do ‘tvaru smylky proudem vzdu=
chu, ktery mé pi&ny smdr ke sméru pohybu prize.

: Tyto znémé systémy a zatizendi vykazuji vyhodnost v uré&i=
tych podminkéch vyroby strojé a nebo v podminkéch Jejich pro-
vozniho pouziti, V jinych podminkdch se naopak projevuji nevy=
hody, které vedou bud k nehospoddrnosti, nebo ke zhor3ené fun-
kci navijeciho zatfizeni, coZ se projevi negativné na kvalité |
navijenych kuieiovych-civek a na zhorseni jejich schopnosti
pro dal3i zpracovéni, Systém navijeni se zésobnikem piize, kte=-
ry se napliuje. a vyprazdnuje na zéklad® signédlu snimaného. kon=
tinudlnd &idlem, vytvéri pFedpoklady pro relativnd vysoké na-
vijeci rychlosti, avdak je pom&rnd technicky néro&ny a nékladny.
Pro rychlosti navijeni pouZivané u bezvietenovych dopfédacich
strojd je tento systém technicky komplikovany a nevyhodny.

U .systémb pasivni kompenzacé se zpravidla jednéd o velmi
jednoduchy mechanismus, ktery reaguje samovoln& na mdnici se
prabdh osové sily v pi*izi tim, Ze prize je opdséna pfes pru=.
3ici prvek a zésoba prize se tim samodind vytvé¥i a uvolnuje.
Nevyhoda tohoto systému spo&ivd v tom, 2e je zaloZen na vyky=
vech osové sily v p¥izi, coZ piizi bud nadmdrnd namshé, nebo
naopak v okbmiiku uvolndni jsou zhorseny podminky pro sprévné
jeji navinuti na civku. ' ' '
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Je haopék %2é4douci, aby probdh osové sily byl pokud moz-
no konstantni, nebo jen s tak malymi vykyvy, aby bylo moZno
prob&h navijeni pfize a stavbu civky citlivé@ regulovat a prizi
pritom namédhat jen piFim&Fenym zplsobem, ktery nebude priZinou
ptetrhd a ani Gbytku taZnosti p*ize, coZ je dlsledek tieba 1
krdtkodobych $pilek osové sily v prabdhu navijeni,

U systému aktivni kompenzace, kteréd pifesnd koriguje prié=-
b&h vytvédfeni a uvolnovédni zdsoby piize p¥i ménicich se pod-
minkdch v pridb&hu zdvihu vodide i v prib&hu rostouci vrstVy
prize na civce, je nutné konstrukin& i vyrobn& zvladnout velmi
citlivy mechanismus. Mechanické souldsti, které by vyhovély
podminkam dlouhodobého provozu je nutno z ddvodd mazéni ulo-
Zit douzavienych skiini, pohyblivé &dsti musi mit uloieni od=~
povidajici konstruk&ni naro&nosti mechanismd. :

Spln&ni téchto poiadavkﬁ je moZné a proveditelné pouie piti
pom&rné vysokych nékladech na realizaci zafizeni a pi#i velmi
ndro&nych podminkdch pii se*izovédni a udrib& mechanismd p#i
provozu strojd.

K vy$e -uvedenym nevyhodédm stdvajicich zarizeni znémych
systémd a mechanismd navijeni na kuZelové civky je prihlédnuto
" u zdokonalendho zatrizeni, u n&hoZ mezi mistem konstantni do-
dévky pi‘ize a mistem jejiho navijeni promé&nlivou rychlosti se
pohyblivym kompenzdtorem vytvéi*i a uvolnuje zésoba p*ize,ptidem2
pohyb kompenzétoru je vyslednici alespon tii rdznych, soudasnd
plsobicich udinkd, z nichZ alespon jeden je odvozen od pohybu
‘rozvédéciho mechanismu vodi&e pro rozvadéni pfize. alespon
jeden je odvozen od pohybu mechanismu pii rostouci vrstvé na-
vijené p¥ize a alespon jeden je podle podstaty vynélazu odvozen
od okamZitého prib&hu osové sily v navijenéd prizi, SehoZ je dosa-
2eno tim, Z2e do kinematické vazby mezi pohyblivy kompenzétor 3
a rozvédéci mechanismus vodiie piFize Jeizafazen pruzici prvek.

‘Velikost kompenzace neboli prdb&h vytvéiFeni a uvolnovéni
zdesoby pitize je moZno korigovat z &4sti pravidelnd kolisavym
prib&hem thlové rychlosti kuZelovych civek v pribé&hu zdvihu
vodite nezévisle na -ostatnich podminkdch navijeni a zbyvajici
velikost a prib&h kompenzace se dociluje pohybem kompenzétoru,
na ktery navzéjem nezévisle a. soutasnd pOsobi tifi vyie uvede~
né rGzné G&inky. -
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Dalsi vyhoda navijeni podle vynédlezu spolivé v tom, Ze
sniZuje na minimum vykyvy osové sily v navijenéd pi#izi, kteréd
by mohly byt zap#ilin&ny proménlivymi provoznimi vlivy 8 pod-
minkami, To umoZnuje navijet piizi s maximdlni Zetrnosti na ku-
~ %elové civky, z nich2 se pak prize p*i daldim zpracovéni rovno=
ndrnd odviji s nizkou pfetrhovosti.

Vyhoda zafizeni podle vyndlezu téZ spolivéd v jeho koﬁ-
struk&ni jednoduchosti a snadné pFizplsobivosti vyrobnim i
provoznim podminkém, zejména u bezvietenovych dop*ddacich stro-
jﬁ. .

Podstata zplsobu navijeni a pFikladné provedeni mechanismu
je popséno v. nésledujicim popisu a zndzorn&no na vykrese, kde
obrézek znali schématické vyobrazeni mechanismu navijeni pou-
2ivandho u bezvietenového dopitéddaciho stroje.

_ Kuzelové civka 1 je oto&n¥ upevndna v civkovém rému 2,
jehoZ osa otdeni 3 je pFibliZnd rovnob&Zna s osou kuZelové
civky 1. Soudésti civkového rému 2 je rameno 4. Kuelovéd civ=
ka 1 v pracovni poloze dosedéd na hnaci vélec 5. P*ize 6 se po-
dévéa konstantni rychlosti ve smé&ru Sipky 7 v disledku pfitlaku
mezi podévacim vélcem 8 a prfitlainym védleckem 9. Pfize 6 se
rozvédi ve smé&ru podél kuZelové civky 1 vodiZem 10 upevné&nym

na rozvédéci ty&i 11 , kteréd vykondvéd posuvné vratny pohyb ve
sméru- 8ipek 12. Rozvédéci ty& 11 Jé upevnéna na péce 13 rozvé-
déciho mechanismu 31, kterd prostfednictvim rolny 14 a vadky 15
vykonévé vykyvny pohyb. Druhé rameno 16 péky 13 zasahuje do ku-
liey péky 17 upevndné seiiditelnd na hif{deli 18 spolu s pékou
19, kteréd je prostfednictvim téhla 20 a prbiiny 21 spojend

8 posuvnym &lenem 22 umisté&nym na ovlddacim ramenu 23 pohyb-
1ivého kompenzatoru 24, ktery je V podstatd tvofen pfi&né k
pohybu p¥ize 6 vykyvnéd upravenym ramenem otofnd uloZenym kolem
osy 25. Posuvny &élen 22 je pprostiednictvim lanka 26 spojen s
ramenem 4 civkového rému 2. Lanko 26 je opéséno kolem kladky
27 oto&n& uloZené na tyZli 28. Posuvny &len 22 je pruiinou 29
taZzen opa&nym smdrem neZ lanko 26. Rém strdje je oznalen pouze

znatkami 30 uiivanymi v kinematice.

Cinnost zatrizeni je nédsledujivi:
KuZelové civka 1 upevndnéd v civkovém rému 2 je pohénéna
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tfecim stykem s hnacim vélcem 5 a naviji pi¥izi 6, kterd se rozvédi
podél kuZelové civky 1 vodifem 10 vykonévajicim posuvné& vratny po-
hyb. | -
ﬁfizeag'Je poddvéna konstantni rychlosti ve smé&ru &ipky 7 v disled-
ku oté&ivého pohybu podévaciho vélce 8 a piitla&ného véledku 9 mezi .
‘nimiZ je sevfena. PFize 6 je prohnuta pifes kompenzator 24, ktery - '
dostdvéd vykyvny pohyb od rozvéddéciho mechanismu 31 vodiég 10 pitize 6
v disledku kinematického spojeni &lentd 14, 15, 16, 17, 18,19, 20, 21,
22, 23, Tento vykyvny pohyb je korigovén pi#i rostouci vrstvé navinu-
té pFize presouvénim polohy posuvného &lenu 22 po ovlédacim remenu

- 23 pohyblivého kompenzétoru 24 oto&ndho kolem osy 25 zm&nou polohy
ramena 4 a timto pomalym pohybem, ktery se prostiednictvim lanka 26
p*endsi na posuvny &len 22, se méni jeho vzdédlenost os osy otéleni
25 a tim se mé&ni i velikost vykyvného pohybu‘pohyb119ého kompenzéto-
ru 24. Na opalnou stranu proti .taZné sile lanka 26 plsobi pruZina 29,
kterd spolupracuje pi#i piesouvéni posuvného &lenu 22. Vykyvny pohyb
pohyb11Vého,kqmpenzétoru 24 Jje témito dvéma druhy kinematického spo-
jeni s pohybovymi mechamismy stroje jednozna&nd urden, coZ pro uréi-
té podminky navijeni mGZe byt natolik synchronizovéno, %e prb&h na-
vijeni pfize 6 na kuZelovou civku 1 mGZe byt naprosto uspokojivy. To .
znamend, %e prOb&h kompenzace pom&rn& pFesnd vystihujé proménlivé
‘podminky navijeni, kteréd vznikaji v dtisledku premistovéni polohy vo-
' dide 10 podél kuZelové civky 1 i v disledku narb@sténi jejiho priméru,
"PrOb&h osové sily v navijenéd pifizi 6 je pomé&rné konstantni, nebo jen
8 vychylkami, které se vyrovnaji pruZnosti pFize 6. V provoznich pod-
minkadch v8ak mohou nastévat, a také Casto nastavaji, pom&rn& znat&né
odchyliy od vy3e uyeden?cﬁ teoretickych &i ideélnich podminek navi-
jend. Tyto ochylky vznikaji nap¥iklad pFi zm&n& Uhlu kFi2eni pFize 6
"na civce 1 , coZ pro‘odliéﬁé druhy zpracovéni ptize je'béiné pozado=-
véno., Jestd vyznamndjsi pFilinou vzniku odchylek jsou nepfesnosti
navijeci rychlosti, které jsou dosledkem toho, Ze kuZelové civky 1
jsou pohénény trecim stykem s navijecim vélcem 5, Existuje vidy pou-
ze jeden bod vzéjemnédho styku. kuZelového povrchu civky'l e vélcem 5,
ktery ji pohéni, kde nastavéd tisté t.j. bezpFokluzoVé odvalovéni. Po=
hon civky 1 se ovdem vidy provédi v ur&ité 3iFi tFeciho styku. Cim

' je v&t3{ vzddlenost od bodu Zistého odvalovéni, tim Gmdrnd se zvdt-
Suje prokluz mezi tfecimi plochami. Stavba t&lesa kuZelové civky 1
;nemé mérnou hmotnoet & tuhost vinuti konstantni, coZ byld Setnymi
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méfenimi, zkuSenostmi z praxe dostatelnd prokézéno. V désledku toho
neni mo%no poéitat s tim, Ze podminky tifeciho styku po vrdce kuZelo-
vé civky s navijecim vdlcem budou konstantni a v provoznich podmin-
kdch dostateind blizké idedlnim &i teoreticky odvozenym podminkém
pohonu, Daldim &initelem, ktery zansé3i do podminek navijeni prvky
neuriitosti a kolisavosti, je geometrie styku kuZelové civky 1

e navijecim vélcem 5, coZ je déno serizovénim souososti osy 3 civ~
kového rému g a osy kuZelové civky 1 a déle polohou této osy vzhle=
dem k ose navijeciho vélce S a to pro cely prbbéh nartistadri vrstev
ptize na kuZelové civce. :

Uréity vliv maji i provozni podminky, jako je druh a Jémnost
navijené p¥ize 6, rychlost navijeni, zmé&ny podminek otdZeni kuZe-
lové civky 6 pii provoznim zanédeni prachem v mistech jejich uchy=-
ceni na civkovém rému 2 a dalsi,

v8echny vlivy, které zpﬁsdbuji vznik odchylek od idedlnido, &i
teoretického prdbdhu podminek navijeni realizovaného presnd #izenou
kompenzaci, maji ten disledek, Ze odchylky a vykyvy si musi vykom-
penzovat sama prize svoji taZnosti. Pokud jsou vykyvy vdt3i, docha-
zi k mistnimu pfepéti na uréitych dsecich p*ize, coZ mé za nédsledek
sniZeni teZnosti piize v téchto Usecich., V dalsim zpracovéni této
prize se to projevi zvyéenou pfetrhavosti,

Pro zmendeni. nebo pdstran&éni vySe uvedenych negaci, které jsou

.. d@sledkem piresnych mechanickych vazeb pohybu kompenzujiciho prvku,

je tento systém navijeni doplnén i prostifedkem pasivni kompenzace
- podle vynédlezu, ktery ovlivnuje pohyb kompenzace v didsledku zm&n
osové eily v navijeni prizi 6. ' '

Toto je provedeno zatazenim pruZiny 21 do kinematického spojeni
pohyblivého kompenzétoru 24 s rozvédécim mechanismem 31 vodie 10
pro rozvéadéni prize 6.

To umo2ni zmendit na minimum naméhéni prize 6 vyse popaanyni
vykyvy, které vznikaji v provoznich podminkéch pii navijeni kuZe~
lovych civek 1. '

Pro rGzné jemnosti piize 1l, nebo pro rtzné poZadavky na mdkkost
vretev piFize je nutno volit st¥edni hodnotu osové sily v piizi 1.
K tomuto poZadavku je moZno vyhodné pi*izplsobit charakteristiku
pruZiny 21, coZ je moZno provést centralné a jednotnd pro cely
stroj natolenim h¥idele 18 po pfedchozim uvolndni péky 17 a né=-
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sledném jejim upevndni v nové poloze podle poZadovanédho predpéti
prutiny 21, ‘

PREDMET VYNALEZU

1, Zatizeni k navijeni pF¥ize na kuZelové civky na textilnich
strojich s konstantni rychlosti dodévky pi*ize k navijeni, zejména
na bezvietenovych dopiéddacich strojich vybavenych kompenzaci roz-
dilu‘rychloati dodédvky a okam2ité rychlosti navijeni stifidavym vy~

" tvéFenim a uvoliovénim zdsoby prize mezi mistem doddvky a mistem
jejiho navijeni ohybem p?izé'pfus pohyblivy kompenzétor, ktery Jé
"tvofen pii&nd k pohybu piize vykyvnd upravenym ramenem a ktery je
kinematicky spiaZen 8 rozvadécim mechanismem vodile pro rozvéadéni-
pfize podél civky‘pfostfednictvim korek&niho Ustroji pro zmé&nu
velikosti vzdvihu pohyblivého kompenzétoru v zévislosti na prdbé-
hu narlsténi hévijéné vretvy piize na civku,vyznalujici se tim,

%¢ do kinematické vazby mezi pohyblivy kompenzétor (24) a roz-
védéci mechpnienué (31) vodile (10) prize (6) je zafazen alespon
jeden pruzici prvek (21). -

2.,  zatizeni podlé,hoduvl. vyznadujici se tim, Ze pohyblivy.
kompenzdtor (24) je na svém ovliddacim remenu (23) opatfen posuve
nym &lenem (22) zgfazénym do kinematické vazby pohyblivého kome
penzétoru (24) 8 rozvdddcim mechanismem (31) pohyblivého vodi-
&e (10) prize (6) pro korekci velikosti zdvihu pohyblivého kom=
penzétoru (24) v zévislosti ra ndrustu navijené vretvy piize (6)
na civce (1), ptilemi posuvny &len (22) je.spojen s odklépdnim
civkovym rémem (2) pomoci ohebného prvku (26) jako ﬁapfv;fzhkem.
péskem 8 podobnd. ' ' |

1 vykres
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