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(54)0vlédaci zafizeni pro listovy stroj

Uelem vyndlezu je ndvrh ovlddactho ze-
fizeni pro listovy stroj se fazenim p¥imo
na vykyvnych vystupnich pékdch, které obsa-
huje minimdln{ polet &lend, zabezpeluje
spolehlivé zaetazenf{ poZadované funkce p¥i
zvySenych otd&kdch tkacfho stroje, nevyZa-
duje Padic{ vile a je konstrukdn&-i vyrobn&
jednoduché. Toto ovlédaci zai¥fzeni je reeli-
zovdno poufitim t¥{ ¥adi&d pro kaZdou vy-
kyvnou vystupni pédku listového stroje, pii-
¥emZ kefdy *adid je ovldddn elektromagnetem
¥{zenym signdlem z elektronické ¥*fdic{ &4sti
listového stroje. Na elektromegnetu je za~
v&Seno posuvné previtko, které ovlddd dorazy,
jez jsou v &inném spojeni s pdkou oviddejici
posuvny spojovect kolik umistiny v oscilu-
Jicim unéddedi, jehof prostfednictvim dochdzi
ke spojenf vykyvné vystupni pdky s pFislul-
nym oscilujicim undsefem nebo s rémem stroje.
Posuvné pravitko je plrestavitelné elektro-
magnetem do dvou funk&nich poloh a je ope-
t¥eno otvory uspofadenymi tak, eby dorazy,
které jsou v &innosti, byly opteny o plnou
gdst posuvného pravitka, zatimco dorezy
mimo &innost projdou otvory v posuvném pra-
vitku, Doragy jsou do vychozi polohy vraceny
prufinemi, Redi¥e konej{ synchronni vratny
pPimodary pohib odvozeny od hnaci va&ky,
pri¥em% jsou kineticky spojeny paralelogre-
my.
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Vyndlez se tfkd ovlddeciho za¥f{zeni pro listovy stroj s vikyvnymi v¥stupnimi pdkemi
a oscilujicimi undSe&i, ur2eného pro pouzitf{ ne tkacich strojfch.

V soudasné dob¥ je zndms Fada rdznfch proveden{ listovych strojd. NejrozB{fen¥jsf jsou
listové stroje, jejichZ hlavni pohybovou ¥dstf jsou noZe, z nichi je pohyb pPendfen pomoct
platin a pdkového pfevodu na listy.

Jsou rovn¥%f zndmy tzv. rotadni stroje, které jsou zeloZeny ne principu vystfednfku
s ojnici, U tdchto stroji je v zdvislostl na #4dené vezbd vyvozeno zvednut{ nebo staZeni
listu pfipojenim vystFednfku na hnac{ &len pomoci pFibliZn# redidlnd se pohybujici zdpadky.

Listové stroje nofové i rote¥nf v dosavednim provedeni jsou ovlddény zpravidle karto-
vym dstrojim,

Jednim z nejzném&jSfch zpisobd je ovldddni listového stroje pdsem Ad¥rovend folie, ktery
Je ohmatdvén jemnymi jehlemi ve sm¥ru kolmém ne povrch folie. Ohmetévécl Jehly jsou spojeny
8 jemnyml pd¥kemi, které mechenicky postupnd zesilujf signdl plevzaty jehlou. Nekonec je
signdl natolik zesflen, %e ho lze pouZit k pfePazeni pletinového héku. Pletinovy hdk se
podle signélu bud pFikloni do zdbiru s oscilujicim noZem, nebo se odklon{ z drdéhy oscilu-
Jictho no¥e. Podle polohy platinového hdku dojde potom ke zdvihu listového rému ne tkacim
stroji, nebo listovy rdm zistene v klidu. Otvor ve folii znemend zdvih listu, Plny povrch
folie znemend klid listu v dolnf poloze.

Jiny zpisob ovldddnf listového stroje spo¥ivd v tom, Ze listovy stroj je ¥izen silovou,
kolfZkovou kertou. Pds Ffdicich karet je vytvo¥en z pFf¥ngch ty&{ spojenych v Petdzec. Do
otvord v p¥{¥nfch tydich Fetdizce jsou podle potFeby vlioZeny koli&ky, které pi{mym tlekem
zpisobl odsun ¥edicich pdk bshem posuvu Fet¥zce,

Odsunutd ¥edic{ pdke p¥ichdzf do zdbdru s platinovym hédkem, a tfm doJjde ke zdvihu listo-
vého rému tkactho stroje. Kolf¥ek zssazeny do otvoru pFf¥né tyde znemend zdvih listu, prézd-
ny otvor v p¥i¥né ty¥i znamend k1id listu v dolnf poloze.

Uvedené zndmé typy listovjch strojl mejf vSek $adu nevyhod, U listovfch strojd s no%i
Je to zejméne pot¥edbes kone¥nych klidovych vydrif pro Fezent platin na nofe, co¥ znemo¥nuje
pouZit{ dynemicky optimdélnich pohybovych funkcf listu.

Daldi{m nedostatkem je u listovych strojd tohoto typu to, Ze vyZaduji znedné Fedict
vile v trensformednim mechenismu, Vile v trensforme¥nim mechanismu Jsou potom p¥iZinou rdzy
a nepfesnost! p¥i vlastnim pohybu 1istd tkacfho stroje. Vysokym podtem Zlen) transforme&ni-
ho mechanismu je nep#{znivs ovlivhovdna i cene listového stroje.,

U rote&nich listovych strojd je hlavnl nevyhodou to, Ze je nutné uift pouze urdité t¥i-
dy pohybovych funkc{ listu, z %ehoZ vyplyvéd nemofnost reslizace dynemicky optimdlnfho pohy-
bu listu., Deldim nedostatkem rotadnich listovjich strojd je pot¥ebe klidové vydrZe pro ¥#azeni
a pohyb vystupni péky, coZ nepffzniv¥ ovlivhuje pribsh rychlosti listd, zplsobuje kmiténi
listd tkacfho stroje = nefddouc{ zvySené nemdhdni listového stroje.

V p¥{pad¥, %e se pro ke%dy list pouZije semostatny hnact mechenismus, p¥istupuje k uve-
denym nedostatkim rote¥nich listovych stroj8, i néroZnost ne v¥robu e meteridl, coZ negativnd
ovlivnuje cenu listového stroje.

Je vdak zndmo provedeni listového stroje, které odstranuje nedostatky uvedenych typd
listov¥ch strojd.,

Listovy} stroj podle tohoto provedeni obsshuje minimdln{ pofet ¢lend trensformadniho
mechenismu mezi hnecf valkou s vystupnf pdkou, nevyisduje Fedicf a klidové vydrZe pro Fazent,
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pritemZ je konstrukdnd i v¥robn¥ jednoduchy. U tohoto listového stroje jsou vystupni pédky
oto¥né ulofeny na h#*f{deli a souose s nimi se vratnym oscilujfcim zpisobem pohybujl undlede,
ve kterjch jsou exidln& posuvnd uloZeny koliky, umo¥nujicf pPfmé spojenf undSe¥e s vystupni
pékou listového stroje, bez pouZiti transformainiho mechenismu.

Spojovac{ posuvné kolfky jsou ovldddny pomocf vhodnd tvarovanych pdk, na které plisobi
dorez o%lddaciho zafizeni listového stroje. Maly pofet &lend hnacfho mechanismu e kineme-
tického Fetdzce mezi hnacfm &lenem & vystupni pdkou je z hlediske kinematicky vfhodny pro
dosafeni zvydenych otd¥ek listového stroje.

Pro zachovéni nizkého poltu &leni mechenismd listgwého stroje s vykyvnou vystupni pékou,
doss¥eni vysokjch otd¥ek, zachovdn{ konstruk¥nf a vyrobnf jednoduchosti listového stroje je
nutno poufit tekového ovlddactfho ze¥fzeni, které tyto poZedavky optimdlng splhuje.

Z uvedenych znémych zpisobd ovldddni listovych strojd nelze pro listovy stroj se faze-
nim p¥i{mo na vikyvngch vystupnich pékdch #4dny z nich pouZit pro zna&nou sloZitost t¥chto
za¥fzen{, nutnost ¥adicich vili, a tim i nemoZnost volby optimélnich pohybovych zdvislosti
p¥i pohybu fadiéﬁ.

Dal3imi nevyhodemi t&chto zpisobl jsou zejméne omezend rychlost sniméni z d¥rného ker-
tového pdsu, nepruind vymé&ne vzoru, velmi dlouhd kerta u vzoru 8 velkou st¥{dou, e to aZ
n¥kolik metrd, nutnost ¥adit ze sebou na kart¥ vice stejnych vzord pfi vyrob¥ zboZ{ s melou
.stPf{dou a technické komplikace p¥i pdréni,

Ukolem vyndlezu je odstrenit v co nejv&t3{ mi¥e nedostatky uvedenfch ovlddacich za¥i-
zeni listovych strojd.

Cilem vyndlezu je navrhnout pro listovy stroj se ¥azenim na v¥kyvnych vystupnich pdkéch
takové ovlddac{ zerizenf, které obsehuje minimdlni podet &lend, zabezpeluje spolehlivé za-
tazeni pofedovené funkce p¥i zvydenfch otddkdch tkaciho stroje a nevy?aduje ¥edici vile
a klidové vydrie pro Fazenf, pfi¥em% je konstruk¥n& i vyrobn¥ jednoduchy.

Toho se dosdkne ovldddnim listového stroje podle vyndlezu, jehoZ podstaets spolivéd ze-
Jméne v tom, Ze vystupni signdl z Fidicf ¥4sti se dostdvd k Padi¥dm opet¥enym elektromagne-
ty, které se vratng p¥imola¥e pohybujf a jsou v &inném spojen{ se spojovacimi mechenismy,
umofnujicimi p¥imé spojeni oscilujicfch undZedd s vykyvnou vystupni pdkou listového stroje.

Pro odstrendni{ konednych klidovych vydrZi k ¥azen{ & mely polet &lend ovlddacfho zafi-
zeni je vyhodné, kdy%Z ovlddaci zefizeni zahrnuje pro kafdou vykyvnou vystupni pdku tii Fa-
_ diZe spojené navzdjem s hnaci valkou, pri¥emZ na radi&ich jsou prestaviteln& uloZena posuvné
‘pravitks urdend pro ovldddni dorazd radidd.

Je vyhodné, kdyZ pro zajist¥ni synchronniho vratného p¥imolerého pohybu Fadi¥d jsou
fedife kinemeticky spojeny pareslelogramy, téhly e snimecimi kladkeml s hnaci vadkou,

S ohledem na pouXitf elektironické Ffdici &dsti k ¥{zenf listového stroje je vyhodné,
kdy% posuvné pravitko je ovlddéno do dvou funk¥nich poloh pomoci elektromagnetu spojeného s
8 t&lesem Fadile.

Pro zePazen{ pifsludného axidln& posuvn#ho spojovactho koliku do vykyvné vy¥stuphi pdky
je vyhodné, kdyZ Fedi¥ obsahuje t¥i, resp. dva dorezy, jejichZ funkce je ovldddna posuvnym
pravitkenm,

PouZit{ elektromegnetu k ovlddéni posuvného pravitke PFadile je viho&né pro elektronické
f1zeni listového stroje, cof odstranuje pou%it{ d&rného kartového pdsu, potfebnych sloZitych
&tecich a zesilovacich mechenismi a zrychluje vym&nu vzoru.
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Maly pofet &leni ovlédacihb zafizenl a kinematického Petdzce mezi hnecim ¥lenem a vy~
stupni pékou je z hlediska kinematiky vyhodny pro dossfeni zvySenych otd¥ek listového stroje

e zmenden{ jeho atavebnich rozmérid.
SRS

Deld{ vyhody & vyzneky pFedloZfeného vyndlezu jsou patrny z popisu p¥ikladného provede-
ni, zndzorn&ného ne vykrese, kde znaZf obr. ! nérysny pohled ne usporddénf Fadi¥d v poloze
pro pfedvolbu pro jednu jednotku listového stroje s vikyvnymi vy¥stupnimi pdkemi, obr. 2
nérysny pohled na uspordddni *edild ve funkini poloze p¥i Fezeni pro jednu jednotku listo-
vého stroje & obr. 3 nédrysny pohled ns.hneci mechanismus Padidd.

Pohyb yyk;’yvné vystupnf péky 3 do poZedovené polohy je $fzen pomoei t#{ Fadi¥y 4, 47 g_’.”
RediZe 4, 4, 4~ zehrnujf pro keZdou vykyvnou vfstupni pdku 3 celkem osm dorezi 11, 12, 13,
74, 15 pro ovldddn{ exidlnd posuvnfch spojovacich kolfkd 10 pomoci pék 9 a t¥i posuvné pra-
vitka 5 pPestavovatelnd ve sm¥ru Bipky S, do dvou pomoc{ elektromegnetd 6. Posuvné pravitko
5 Je opatfeno otvory 21 umo¥nujfcimi pr'd%hod dorazd 11, 72, 13, 14, 15 posuvnym previtkem 3
v pripedd, kdy n¥ktery z dorezd 71, 12, 13, I4, 12 nen{ ve funkdni poloze,

Dorezy 11, 12, 13, 14, I3 jsou uloZeny posuvnd v Fedifch 4, 5_’,' 5_? Prestavovdni posuv-
nfch previtek 5 ve smyslu ¥ipky S, je u kaZdé vykyvné vystupni pdky 3 ovlddéno podle poZa-
doveného vzoru tkaniny elektromegnetem 6. Zp&tny pohyb dorezt 11, 12, 13, 14, 15 Je vyvozen
prufinemi 8.

Pro ovldddéni posuvnych spojovacfch kolfkd 10 v obou polohdch 1-1 a 1-1 oscilujfcich
undZedd 11 Jsou ne fedi¥fch 4’ e i"uspoi‘édény t#1 dorezy 71, I2, 13, z nichZ dorezy 1! jsou
urdeny pro spojovéni vikyvné vystupni péky 3 s oscilujfcim undSelem 11 v poloze i-1; dorazy
Jsou urdeny pro spojovéni vyikyvné vystupni péky J s oscilujfcimi undsedi 1! v poloze 1! &
dorazy '2}_ zpisobuj{ rozpojeni vykyvné vystupni -péky 3 s oscilujicimi undSeli 11 v obou po-
lohdch. Ne Fedidi j:";jsou dve dorazy 74 a 5. Dorez 4 spojuje vykyvnou vystupn{ pdku 3
s rémem 12 listového stroje, dorez I5 vykyvnou vy¥stupni pdku 3 od rdmu 12 listového stroje
uvolhuje.

T#i Fedile 5_, 5_, A»_ Jsou uloZeny pohyblivé ve smyslu 8ipek S, na peralelogremech _2.
Redi%e 4, 4. 4™ tvo¥t ploché nosntky usporddené rovnob¥iné s h¥iJelem 2. Dve Fadile 4° o 4"
jsou urdeny pro ovliddéni posuvnych spojovacich kolfkd 10 v oscilujicich undSelfich 11, t¥etl
Fadild 5_"' ov14dd posuvny spojovect kolik 10 uloZeny v rdmu 12 listového stroje. Pohyb t¥#{
Yedidt 4, 47 4% Je vyvozen hnacf vedkou 13, otd¥ejfci se ne hffdell 2. Pohyb hnaci valky
13 je snimén snimecimi kladkemi 14 uloZenymi ne prodlouZenych remenech 19 prvnich Zlend
peralelogremd 15 dvojice ¥adidd 4, 4“u oscilujfcfch undledd 1.

Téhly 20 je potom pohybd ptenéd¥en na prvni a druhy ¥len 18, _l_g' peralelogremd 15 u rému
12.°K zemezeni pfiZeni je u paralelogramd 15 dvojice ¥adid 4, 4” a oscilujicich undSe¥d
11 spojen pomocnym téhlem 15 prvni ¥len 19 s druhym ¥lenem 16. UloZeni Zlend 16, 18, 18,
1§ paralelogramd je provedenoc znémym zpdsobem na Eepech 17 rovnobéinych s h¥idelem 2.

Funkce popsaného Fadicfho dstrojl listového stroje je tato:

Hnac{ vedke 13 se otd¥{ ne hi¥fdeli 2 s dhlovou rychlosti 2 ve smyslu 3ipky S; a zpisobuje
vychylovdni snimecich kladek 14, s nimi? se pohybujf jek prodlouZend remena'i'g paralelogremd
15, tek 1 ¥leny 18 o 18. Tim je pFi kaZdé otddce hifdele 2 vyvozen periodickj pohyb FadiZd
4, 447 ve smyslu Bipek S,. Vlastni Fazenf probihd ve dvou fézich,

V prvnf fdzl probfhd predvolba. Jekmile Fadile 4, 4, i"’ doséhnou zadnf dvrati, tj. po-
lohy zndzorn¥né na obr. 2, dojde k pfestaveni posuvnych pravitek 3 ve smyslu Sipky .S.i pomoci
elektromegnetd 6 podle progremu, jenf je dén poZedovenym vzorem tkeniny. Elektromegnety &
jsou ovldddny impulsy nezndzorn¥né elektronické Ffdici ¥dsti.

-
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Posuvné pravitko 3 miZe zaujmout dvd polohy ve smyslu 3ipky S,. Podle zvolené polohy
posuvného pravitke 5 se nestevi proti dorezim 7!, 72, 73, 74, 1_5_53'5 otvor 51, nebo plnéd
gést posuvného pravitka D.

V druké fdzi dochdzf{ k vlastnimu Pazenf, kdy p¥i pohybu ¥adidid i,’ A»_’,' 5_;" do p¥edni po-
lohy sm¥rem k oscilujicim undSeddm 11, tj. do polohy zndzorn&né ne obr. 3, dojde ke styku
dorazt 11, 713, 14, 15 s pdkou 3 ovlddajic{ posuvny spojovaci kolfk 10, Je-li poloha posuv-
ného pravitke 3 tekovd, e p¥fslu¥ny doraz je naestaven proti plné ¥4dsti posuvného pravitke
2, opre se takovy doraz o vy&n&lek pdky 3 a dojde k axidlnimu pfesunuti posuvného spojove-
ctho koliku 10, a tim ke spojeni nebo rozpojeni n¥kterého z oscilujfcich unédedd 11 s vy~
kyvnou vystupnf{ pdkou 3, resp. ke spojeni nebo rozpojeni vykyvné vystupni pdky 3 s rémem
12 listového stroje. '

P#i takové poloze posuvného pravitke 5, kdy proti p¥fslu¥nému dorezu je nastaven otvor
51, projde tento doraz volnd otvorem 51 posuvného pravitka 5, 2 ti{m Hedojde k silovému styku
mezi pF{sludnym dorazem o pdkou 3 a posuvny spojovacf kolik 10 z&stene v plvodni poloze.
P¥i pohybu Pedi&d 4, 4, 4, zp&t do zadni polohy zplisobf prufine 8 vréceni dorazd 11, 72,
13, 74, 15 do polohy pro pfedvolbu,

Jestli%e v okamZiku Fezenf budou oscilujfcf unédZee 11 v poloze 1=1, nap¥. jek je
znaeno ne obr., 3, a posuvnd pravitke 3 nestavena elektromagnety 6 do zndzorndnych poloh,
potom dojde k rozpojen{ vykyvné vystupni pédky 3 s rémem 12 listového stroje tfm, %e posuvny
spojovaci kolfik 10 pisobenim dorazu J5 na péku 9 se vysune ze zdbdru s vystupnt pékou 2

a zistene zasunut v rdmu 12 listového stroje.

Levy posuvny spojovaci{ kolik 10 se pisobenim dorazu 71 na pdku 9 zesune do vy¥ezu vys
kyvné vystupni péky 3. Pravy posuvny spojovaci kolfk 10 zdstdvéd v poloze, kterou m&l pFed
okemZikem Pazeni, protoZe na pdku 9 plsobi dorasz 73 prochdzejici otvorem 51 posuvného pre-
vitka 3. Po zei‘ezeni se FadiSe 4; 4, 4™ pohybujf zp&t do zednf dvrati ve smyslu Bipek S,
od oscilujfcich undedd 11, které se pohybuji smérem S, s podlle obr. 3 levy z nich und3{ ~
vykyvnou vystupni pdku 3 otddejfct se ne h¥fdeli 2°do polohy 1-1. Jekmile je vykyvnou vy-
stupnf pdkou 3 dosaZeno nové polohy, jsou k nf znovu smirem S, pfisunuty Fadile 4, 44"

a dochdz{ k dsi¥f{mu ¥ezeni. -

PREDMET VYNALALEZU

1, Ovlddaci ze¥fzenf{ pro listovy stroj s vykyvnymi vystupnimi pdkemi o oscilujfcimi
unddedi, vyznetujic{ se tim, ¥e radile (4, 4, 4',") pro #{zeni vykyvnych vystupnich pdk (3)
jsou opatPeny elektromegnety (6), na n&% jsou pripojene pFestavitelnd posuvnd pravitke (5)
pro ovlddédni dorezd (7).

2. Ovlddaci zaePfzeni pro listovy stroj podle bodu 1, vyznadujfci se tim; %e dorazy
(7) jsou posuvnd uloeny v t¥lesech ¥adidh (4, 4, 47) = podepfeny prufinemi (8).

3. Ovlédaci ze¥{izen{ pro listovy stroj podle bodu 1, vyznadujici se tim, Ze prestavitel~
né posuvnd pravitke (5) jsou opat¥ena otvory (51) umoZnujfcimi prichod dorszd (7) pFesta-
vitelnym pravitkem (5).

4, Ovlddac{ za¥fzenf pro listovy stroj podle bodu 1, vyznadujici se tim, Ze ovlddaci
zebizeni (4) zahrnuje pro keZdou vykyvnou vystupni pdku (3) t¥i Fadide (4, 4, 4™), které
jsou spojeny navzdjem s hnaef vadkou (13) pomoci paralelogrami (15), tdhel (20) a &lend (18).

3 vykresy
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