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(57) Anatace:
Reseni se tyka zafizeni k rozvadéni ptize navijené na civku
uloZenou v navijecim Qstroji pracovniho mista textilniho
stroje, obsahuje podélnou rozvadéci ty&(2) spelegnou pro fadu
pracovnich mist spfaZzenou s pohonem udélujicim ji pfimo&ary
vratny pohyb a s ovladacim systémem (5) uréujicim polohu
uvrati rozvadéci tyte (2). Podélna rozvadiei tyé (2) je
rovnobéznd s podéInym navijecim hiidelem uréenym pro fadu
pracoviiich mist. Na rozvadéci tyCi (2) a na ramu (1) stroje
jsou ve vzajemném aodstupu uloZeny dvé dvojice magneti (21,
121: 22, 13 1), z nich kazda obsahuje pevny magnet (121, 131)
a pohyblivy magnet (21, 22), piitem2 magnety ve dvojici jsou
wlaZeny stejnymi poly proti sobé,
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Zafizeni k rozvadéni piize na textilnich strojich

Oblast techniky

Zafizeni k rozvadéni pfize navijené na civku uloZenou v navijecim Vstroji pracovniho mista tex-
tilniho stroje, obsahujici podélnou rozvadéci ty¢ spoleénou pro fadu pracovnich mist spfaZenou
s pohonem udélujicim ji pFimoéary vratny pohyb a s ovladacim systémem uréujicim pritbéh zdvi-
hu rozvadéci tyée, pfi¢emZ podéina rozvadéci ty¢ je rovnobéZna s podélnym navijecim hiidelem
uréenym pro fadu pracovnich mist.

Dosavadni stav techniky

Rozvéadéci piize pf navijeni civek na textilnich strojich, napfiklad na bezvietenovych doptada-
cich strojich, soukacich, nebo dvouzakrutovych strojich, se béZné provadi pomoci pribéiné roz-
vad&ci ty€e prochéazejici podél jedné strany pracovnich mist stroje. Pfi velkych poctech v tadé
uspofadanych pracovnich mist je rozvadéci ty¢ dlouhd napfiklad 30 metr a ma tedy znaénou
hmotnost.

KFiZové navijené civky valcové nebo kuZelové se pii navijeni odvaluji svym navijenym povr-
chem po navijecich valcich, jejichZ osa rotace je rovnob&Znd s osou rozvadéci tye a rozvadéci
ty®¢ vykonava pii navijeni civky pfimocéary vratny pohyb, pfiéemz jeji zdvih odpovida délce
povriky navinu navijené civky. Vzhledem k produktivité stroje je rychlost pfize pfivadéné
k navijené civce vysokd, coZ vyZaduje i vysokou frekvenci pfimocarého vratného pohybu rozva-
déci tyde.

Z hlediska tvorby kiiZového navinu by bylo Zadouci, aby prubéh pohybu rozvadéct tye mél pilo-
vity tvar, tedy aby rychlost rozvadéci tyce byla konstantni a v uvratich se skokem meénila na stej-
nou rychlost opaéného smyslu.

V praxi nelze pfedeviim z divodu velké setrvaéné hmoty rozvadéci tyde poZadovaného idedlniho
stavu dosahnout. Zpomaleni a zrychleni ty€e v uvratich je omezené, zména smyslu rychlosti
v uvratich trva ur€itou nutnou dobu. Béhem této doby se piize neuklada na povrch civky ve Srou-
bovici se stoupanim vytvafejicim pozadovany kiiZovy ndvin, ale stoupdni $roubovice se zmen3u-
je v samotné (ivrati na nulu a jednotlivé zavity prize se uklddaji na sebe. Pfize se v téchto mistech
civky hromad{ a priimér navinu zde mistné nartista rychieji.

Tomu se brani modifikaci pohybu rozvadéci tyée v misté uvrati. Pf jednom obvyklém Fedeni
zastava zdvih konstantni a peloha obou uvrati se posouva soub€Zné v jednom a druhém sméru.
U druhého obvyklého fefeni se velikost zdvihu méni a polohy dvrati se posouvaji vzijemng
v opaném smyslu, &imzZ se velikost zdvihu stfidavé zvétiuje a zmensuje. Z hlediska kvality névi-
nu je vyhodné&jsi druhé fefeni, které viak nelze jednodufe realizovat pfi pohonu vadkovym
mechanismem nebo mechanismem, kde servomotor neméni smysl otaceni.

V dobé pohybu tyce konstantni rychlosti je potfebny vykon jejiho hnaciho ustroji relativné maly
protoZe slouZi pouze k pfekonavani pasivnich odporil a k vychylovéni pfize. V uvratich viak do-
chazi k podstatnym zménam vykonu hnaciho dstroji nejprve pro odebrdni a nasledné pro udéleni
setrvacné energie hmoté rozvadéci tyCe. To je fefeno velkym jmenovitym hnacim momentem
motoru a/nebo akumulaci kinetické energie vznikajici pfi brzdéni setrvaéné hmoty rozvadéci tyée
pred dvrati a zpétnym uvolnénim akumulované energie pfi rozbéhu rozvadéci tyfe za uvrati.
Energie rozvadéci tyte se obvykle akumuluje do rotaéni energie hnaciho ustroji, ale pokud se
pouZije hnaci ustroji, kde servomotor vykonava vratny pohyb, musi se naopak setrvatna hmota
nebo moment setrvaénosti hnaciho 1stroji rovnéZ zabrzdi a poté urychlit a hnaci moment nebo
sila servomotoru museji byt vysoké. Servomotory s velkym hnacim momentem maji oviem velky
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moment setrvaénosti a tim zvy$uji celkovou redukovanou pohybujici se hmotu, tak?e dosazitelny
nartist zrychleni tyée je maly nebo zadny.

Kromé zabezpeleni pozadovaného tvaru okrajil navinu civky je dal$im problémem zvé&tiovani
priméru navijené civky, pii kterém se postupné méni axialni poloha jednotlivych po sob& polo-
zenych zaviti pfize, které se k sobé stfidavé pfibliZuji a opét vzdaluji. Tim periodicky dochazi ke
vzniku pasem, ktera narusuji tvar navinu a komplikuji pribéh navijeni. Tomu se zabranuje tim,
Ze se podle ur¢itého predpisu postupné méni frekvence pohybu rozvadéci tyce.

Soucasna feSeni pohonl rozvadéci tyte obvykle pouZivaji vatkové mechanismy. Jeden mecha-
nismus s konstantnim zdvihem zajist'uje zakladni pilovity zdvih rozvadéci ty¢e véetné zmén
rychlosti v Gvratich, Druhy superponovany mechanismus vytvaii pomalé soub&zné posouvani
avrati. Oba mechanismy jsou zatézovany celkovou silou nutnou k vyvozeni pohybu tyée. Ruseni
pasem se provadi bud’ fizenym varidtorem ovladanym obvykle dal§im vaékovym mechanismem,
nebo zatazenim ménide frekvence do okruhu napdjeni hnaciho elektromotoru. Prevodova skfii
obsahujici tyto mechanismy je pouze na jedné strané stroje takze dlouha rozvadéci ty€ je citliva
na vznik vibraci. Sifi se po ni nejen podéiné viny deformaci, ale i viny pfi¢né zpiisobené namaha-
nim ty¢e na vzpér a jejim vybofovanim ve vodicich loziskach. Vybo&ovani ma navic za disledek
zvySovani tfecich sil. Pfi¢né viny na ty¢i maji mensi rychlost nez viny podélné a kmitani tye
byva velmi slozité. Pohyb volného konce rozvadéci tyée se potom li¥i od pohybu &asti tyce
v misté jejiho spojeni s hnacim mechanizmem.

Je zfejmé, ze hlavnim divodem limitujicim rychlost rozvadéni a komplikujicim mechanizmus
pohonu rozvadéci tyce jsou setrvaéné sily vznikajici z diivodu nedostatedné kompenzace 0¢inkd
velkych zpomaleni a zrychleni pohybujicich se hmot v okoli tvrati.

K pohlceni energie pohybujicich se setrvaénych hmot a k jejimu naslednému vyuZiti vyuzivaji
néktera zafizeni podle dosavadniho stavu techniky pruzin. Je vyhodné, kdyz ma takova pruzina
nelinearni charakteristiku, ktera Iépe odpovida sile nutné k dosaZeni poZzadovaného pohybu tye.
U mechanickych nebo pneumatickych pruzin je zajisténi takové charakteristiky obtiZzné. V nékte-
rych pfipadech se pro odlehceni vackovych mechanismii pouziva pryzovych nebo plastickych
naraznikil plisobicich na rozvadéci ty¢ v okoli Gvrati. Tyto pruziny vak zplsobuji razy a rozkmi-
tani tyCe a navic maji nizkou Zivotnost.

Zatizeni dale vétiinou neumoZiiuji nastavit zdvih rozvadéci ty&e a tim ménit 3irku navinu na civ-
ce. Rozvadéci ty¢ je namahana velkymi tlakovymi silami vyZadujicimi pfisluiné zvétieni prifezu
tye, coZ ma za nasledek dal3i zvétSeni hmotnosti rozvadéci tyde a tedy i neZadoucich setrvag-
nych sil. 1 pfi znadném prifezu rozvadéci tySe zplisobuje kmitani obvykle odlisny pribéh zdvihu
ty¢e v riznych mistech stroje.

Cilem vynalezu je odstranit nebo alespoii podstatné zmirnit nedostatky soucasného stavu techni-
ky.

Podstata vyndlezu

Zafizeni k rozvadéni pfize navijené na civku uloZenou v navijecim Ostroji pracovniho mista
textilniho stroje, jehoZ podstata spociva v tom, Ze na rozvadéci ty&i a na ramu stroje jsou ve vza-
Jemném odstupu uloZeny dv¢ dvojice magneti, z nichz kazd obsahuje pevny magnet a pohybli-
vy magnet, pfiCemZ magnety ve dvojici jsou umistény stejnymi poly proti sobé.

Vyhodou je G¢inné tlumeni pfimodarého vratného pohybu rozvadéci tyde v oblasti vrati, akumu-
lace energie setrvaéné hmoty tyce v dobé pfed Gvrati a vydej této energie prispivajici k rozbéhu
rozvadéci tyCe za Ovrati,
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P¥i pouziti dvojice pevného a pohyblivého magnetu v mistech konch rozvadéci tye stroje mize
nastat vyrazné snizeni nebo i aplné odstranéni tlakové sily v rozvadéci ty€i. Potom je mozné roz-
vadéci tyé znaéné odleh&it nebo ji i nahradit malo hmotnym ¢lenem schopnym pienaset pouze
tahové sily. To vyznamné piispivé ke sniZeni dynamického naméhani hnaciho dstroji.

Také je mozné vhodnym tvarem a uspofadanim pevného a pohyblivého magnetu zvolit takovy
priibéh a velikost jejich odpudivé sily, aby pohon rozvadéctho mechanismus dodaval pouze ener-
gii k piekonani pasivnich odporil celého rozvad¥ciho mechanismu a k vychylovani pfizi pfi navi-
jeni civek.

Vyhodné je, kdy? kaZda dvojice magnetii je tvofena pevnym magnetem uloZenym piestavitelné
na ramu stroje a pohyblivym magnetem uloZenym pevné na rozvadeci ty¢i.

Prestavenim pevnych magnet se lIze pfizplisobit zm&nam poloh Gvrati rozvadéci tyce a lze ovliv-
fiovat priibéh sily pisobici na rozvadéci ty¢ a jeji maximalni velikost.

ZvIa3te vyhodné je, kdy? jsou pevné magnety k ramu stroje uchyceny stavitelné prostiednictvim
servomotorl upevnénych na ramu, jejichZ vystupem je piimogary posun pevnych magneti podél
rozvadéci tyde, pii¢emZ po vykonani tohoto pfimotarého posunu je vystupni &len servomotoru
stabilizovan.

Dale je vyhodné, kdyZ servomotory pevnych magnetii jsou spiazeny s fidici jednotkou uréujici
polohu avrati rozvadéci tyce.

RovnéZ je vyhodné, kdyz mezi pevnym magnetem a pobyblivym magnetem je umistén pruzny
doraz.

Pruiny doraz zabrani ptipadnému kontaktu mezi magnety, &imZ je mechanicky chrani. Dale je
vyhodné, je-li mezi pevny magnet a napi. servopohon vlozen pruzny &len, napt. talifové pruziny,
které umoZni pevnému magnetu ustoupit pfi dosazeni mezni sily mezi pevnym a pohyblivym
magnetem a zabranit tak raziim v rozvadéci ty¢i nebo jejimu poskozeni pfi dotyku pevného
a pohyblivého magnetu a/nebo pfi dotyku pevného a pohyblivého magnetu s pruznym dorazem.

Ve vyhodném uspofadani jsou v blizkosti rozvadéci ty¢e podél ni situoviny snimace axialni
polohy rozvadéci tyce.

Vyhodné je také, kdyZ jsou pevné magnety opatieny snimaéi velikosti pisobici odpudivé sily.

Prostfednictvim snima&i polohy rozvadéci ty€e lze zpfesnit sledovani jejiho pohybu a tim zpiiso-
bit pfi pfestavovani polohy pevnych magneti, k demuZ napomahaji navic snimace velikosti odpu-
dive sily magneti.

Vyhodné je, kdy2 hnaci prostfedky udé&lujici rozvadéci tyi ptimogary vratny pohyb obsahuji ser-
vomotor ovladany fidici jednotkou, pfidemz jsou spfaZeny alespoii se snimati polohy rozvadéci
tyde a se snimadem sil pusobicich v rozvadéci ty€i a snimagi odpudivych sil magneta.

Pfedavanim informaci o poloze rozvadéci ty€e, o silach v ni pisobicich a o odpudivych silach

magneti Fidicimu systému servomotoru pohonu mechanizmu rozvadéci tyde 1ze vyhodné optima-
lizovat &innost mechanizmu a tim dosadhnout adekvatnich pohybil rozvadéci tyce.

Popsané uspofadéni pevnych a pohyblivych magnetd a rozvadéci tyfe je moiné s uvedenymi
vyhodami aplikovat nejen u novych, ale i u stavajicich a star$ich rozvadécich mechanisma s raz-
nymi pohony rozvadécich ty¢i.
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Hnaci mechanismus rozvad&ci tye miZe byt proveden rotaénim servomotorem doplnénym
vhodnym mechanismem transformujici rotaéni pohyb na primodary nebo s vyhodou linearnim
servomotorem s ptimocarym pohybem.

Piehled obrazkil na vvkresech

Prikladna provedeni vyndlezu jsou znazornéna na vykrese, kde znaéi obr. |1 schématické uspora-
dani pohonu rozvadéci ty¢e klikovym mechanizmem se souose usporadanym servomotorem,
obr. 2 schématické uspofadani se servomotorem pohangjicim klikovy mechanizmus prosttednict-
vim pfevodu a obr. 3 schéma nastavovini poloh pevnych magnetii.

Piiklady provedeni vynalezu

Zakladni provedeni zafizeni podle vynalezu je znizornéno na obr. 1. V ramu 1 textilniho stroje je
ulozena rozvadécei ty¢ 2 prostfednictvim vedeni 11. Rozvadéci tyé 2 je pohanéna excentrickym
klikovym mechanismem 3 obsahujicim kliku 31 a ojnici 32. Klikovy hiidel 33 je souose spojen
s vystupem hnaciho servomotoru 4 opatfeného snimadem 41 polohy. Na rozvadéci tyéi 2 jsou
pevné uchyceny pohyblivé magnety 21 a 22. Na ramu 1 stroje jsou upevnény linearni servomoto-
ry 12, 13, k jejichz vystupiim jsou pfipojeny pevné magnety 121 a 131. Otvorem v pevnych mag-
netech 121, 131 a linearnich servomotorech 12, 13, pfipadné mimo linearni servomotory 12, 13,
volné prochazi rozvadéci tyé 2. Pohyblivy magnet 21 a pevny magnet 121 stejné jako pohyblivy
magnet 22 a pevny magnet 131 tvofi spolupracujici dvojice. Magnety jsou vzajemné rozmistény
tak, Ze ve znazornéné levé krajni poloze rozvadéci tyGe 2 je pohyblivy magnet 22 maximalné pi-
blizen k pevnému magnetu 131, pfi¢emZ je sou¢asné pohyblivy magnet 21 maximainé vzdalen od
pevneho magnetu 121 a vzdalenost mezi pfivracenymi &ely magnetli 21 a 121 odpovida zdvihu
rozvadéei tyde 2.

Pohyblivé magnety 21, 22 a pevné magnety 121, 131 jsou orientovany tak, e mezi magnety 21,
121 a 22, 131 pisobi uvnit spolupracujici dvojice magneti odpudivé sily. Mezi magnety 21, 121
a 22, 131 kazdé spolupracujici dvojice miZe byt umistén neznazomény pruzny bezpednostni
doraz, o jehoZ délku ve sméru osy rozvadéci tyde 2 se vzdalenost mezi magnety spolupracujici
dvojice zvétiuje.

K ovladini rozvadéci tyCe 2 z hlediska frekvence, okamZité amplitudy zdvihu a posouvéni Gvrati
Jejiho ptimogarého vratného pohybu je zafizeni opatieno ovladacim systémem 5, ktery obsahuje
fidici jednotku 51 rozvadéni pfize, napajede 52, 53 linearnich servomotort 12, 13 a méni¢ frek-
vence 34 hnaciho servomotoru 4 klikového mechanizmu 3.

Ridici jednotka 51 rozvadéni pfize je souCasti neznazornéného fidiciho systému dopfddaciho
stroje, se kterym je obousmérnou cestou spfaZena. Déle je na vstup do fidici jednotky 51 pFipojen
informagni vystup snimaée 41 polohy servomotoru 4 pohonu klikového mechanizmu 3. Vystupy
fidici jednotky 51 jsou pfipojeny k napdje€im 52, 53 linearnich servomotori 12, 13 a k méni¢i 54
hnaciho servomotoru 4 klikového mechanizmu 3.

Informace o poZadovanych parametrech frekvence, amplitudy zdvihu a polohy tvrati pfimodaré-
ho vratného pohybu rozvadéci tyce 2 jsou do Fidici jednotky 51 rozvadéni piize dodavany z vy-
stupu Fidiciho systému dopfadacibo stroje. Ridici jednotka 51 zpracovava vstupni informace
z vystupu fidiciho systému dopfadaciho stroje a informace ze snimage 41 polohy servomotoru 4,
$ JejichZ vyuzitim fidi ¢innost ménice 54 a jeho prostfednictvim parametry kyvného servomotoru
4. Tim je ovladana amplituda zdvihu, jeho poloha ve sméru rozvadéci ty&e 2 a rychlost posuvné-
ho vratného pohybu rozvadéci tyce 2. Prostfednictvim napajedd 52, 53 ovlada fidici jednotka 51
linearni servomotory 12, 13, kterymi je nastavovana poloha pevnych magnetii 121, 131 tak, aby
odpovidala Gvratim zdvihu rozvadéci tyge 2.




10

20

25

30

35

40

45

50

58

CZ 302884 B6

Na obr. 3 jsou schématicky zndzoré&ny polohy pevnych magnetd 121, 131 odpovidajici zdvihu
rozvadéci tyCe 2 Hzenému ménitem 54. V poloze A jsou pevné magnety 121, 131 vzhledem k ra-
mu ] stroje stabilizovény linearnimi servomotory 12, 13 v zékladni poloze, které odpovida zdvih
Z rozvadici tyée 2. V poloze B je pevny magnet 131 pfesunut linedrnim servomotorem 13 vlevo
o vzdalenost X, &¢imz se o stejnou vzdalenost jednostranné zvétdi zdvih Z na hodnotu Z1. V polo-
ze C jsou oba pevné magnety 121, 131 vzhledem k poloze A pfesunuty smérem k linedrnim
servomotorim 12, 13, &imz je zdvih Z vzhledem k poloze A zvétSen symetricky o dvojnasobek
vzdalenosti X. V poloze D jsou vzhledem k poloze A oba pevné magnety 121, 131 pfesunuty
vlevo o vzdalenost X, ¢im% je zdvih Z bez zmény velikosti pfesunut vievo o vzdalenost X. Ridici
jednotka 51 pfitom nastavovanim polohy pevnych magnetd 121, 131 zajistuje neménnou velikost
mezery mezi magnety 21 a 121 nebo magnety 22 a 131 v uvratich pfi jakychkoliv zménach
polohy tvrati rozvadéci tyée 2. Nezndzornény pruiny doraz pfipadné umistény mezi spolupracu-
jici dvojici magnetd 21, 121 a/nebo 22, 131 zabraiiuje poskozeni magneti pii piipadném neza-
doucim tvrdém dosednuti magneti.

V neznizornéném provedeni je mezi pevnym magnetem a napiiklad servopohonem vioZen
pruzny &len, napf. talifové pruziny, které umozni pevnému magnetu ustoupit pii dosaZeni mezni
sily mezi pevnym a pohyblivym magnetem a zabrénit tak razim v rozvadéci tyti nebo jejimu
poskozeni pfi dotyku pevného a pohyblivého magnetu a/nebo pfi dotyku pevneho a pohyblivého
magnetu s pruznym dorazem.

Na obr. 2 je znazorngno dalsi piikladné provedeni zafizeni podle vynilezu. Na klikovém hitideli
33 klikového mechanizmu 3 je uspofadino ozubené kolo 34, které je pohanéno hnacim ser-
vomotorem 6 spfazenym se snimadem 41 polohy. Na rozvadéci ty€i 2 je v blizkosti hnaciho
klikového mechanismu 3 umistén snima& 23 sily plsobici v rozvadéci ty€i 2. V blizkosti drahy
rozvadéci ty¢e 2 jsou na rAmu 1 stroje uspofadany snimace 14, 15 axidlni polohy rozvadéci tyde
2. U pevnych magnetd 121, 131 jsou umistény snimace 1211, 1311 odpudivych sil magneti.
Ve srovnani s prvaim pikladnym provedenim podle vynalezu obsahuje ovlddaci systém 3 navic
méfici zafizeni 35 velikosti sil plisobicich v rozvad&ci tydi 2 a zafizeni 56 a 57 pro méfeni veli-
kosti odpudivych sil magnetit 21, 121 a 22, 131 jednotlivych spolupracujicich dvojic magnett.

Cilem zdokonaleného druhého provedeni podle vynalezu je presn&j3i stanoveni funkénich poloh
rozvadéci tyde 2 stalym zjistovanim silovych i polohovych pomérii v mechanizmu rozvadéciho
astroji, &imz lze pozitivng ovliviiovat kvalitu vyrabéného pfizového navinu.

Je zfejmé, Ze snimani polohy nebo sily mohou byt v rozsahu patentovych ndrokii realizoviany
i jinymi, nez zde uvedenymi prostfedky. Napfiklad funkce snimale 41 polohy servomotoru 4
miiZe byt pinéna polohovymi snimaci 14, 15, nebo miZe byt ke snimani polohy rozvadéci ty€e 2
vyuzito neznazornéného znamého linearniho snimate polohy.

V ptikladnych provedenich podle vynalezu jsou po permanentni magnety pouZity materialy napf.
na bazi Fe Nd B (Zelezo, neodym, bor), nebo Sm Co (samarium, kobalt), které se vyznaduji
veikou koercivitou a schopnosti trvale zachovavat magnetizaci.

Z hlediska snizeni hmotnosti zv1aité rozvadéci tyée 2 miZe byt jako magnetickych prostfedki
s vyhodou vyuZito permanentnich magneti uspofadanych do Halbachovych poli.

Ve spolupracujicich dvojicich magneti je mozné rovnéZ pouZit kombinaci permanentnich mag-
netl a elektromagnetd i s moZnosti jejich fizeni.

Posuvného pfimogarého vratného pohybu rozvadéci tyée 2 miize byt naptiklad dosazeno nahra-
dou kliky 31 a ojnice 32 klikového mechanizmu 3 spfaZenim ozubeného kola ulozeného na
vystupnim hfideli hnaciho servomotoru s neznazornénym pfimym ozubenym hiebenem spiaZe-
nym s rozvadéci tydi 2. Rovnéz ize pouit k pohanéni rozvadéci tyCe 2 sestavy droubu a matice
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s pohybovym kuliC¢kovym zavitem. Vyhodné mbZe byt i sprazeni rozvadéci tyde 2 se znamym
linearnim elektromotorem.

Obecné je mozno prizpisobit fizeni chodu hnaciho servomotoru v oblastech tvrati rozvadéci tyce
2 souhlasné s prib&éhem odpudivych sil magnetit a tim minimalizovat zatiZeni hnaciho servomo-
toru. Dal3i vvhodou zafizeni podle vynilezu je moZnost realizace i sloZit&j3iho pohybu rozvadéci
tyCe 2, kdy Ize fizenim hnaciho servomotoru s vratnym pohybem dosahnout pohybu vedouciho
pfesné k pozadovanému priibéhu navinu civek.

PATENTOVE NAROKY

L. Zatizeni k rozvadéni pfize navijené na civku uloZenou v navijecim dstroji pracovniho mista
textilniho stroje, obsahujici podélnou rozvadéci ty¢ (2) spole¢nou pro fadu pracovnich mist spfa-
Zenou s pohonem udélujicim ji pfimocary vratny pohyb a s ovladacim systémem urdujicim polo-
hu Gvrati rozvadéci tyde (2), pfi¢emz podélna rozvadéci tyd (2) je rovnobéina s podélnym navije-
cim hfidelem uréenym pro fadu pracovnich mist, vyzna&ujici se tim, Ze na rozvadéci
ty¢i (2) a na ramu (1) stroje jsou ve vzajemném odstupu uloZeny dvé dvojice magnetii (21, 121;
22, 131), z nichZ kazd4 obsahuje pevny magnet (121, 131) a pohyblivy magnet (21, 22), pFicemz
magnety ve dvojici jsou uloZeny stejnymi poly proti sobg.

2. Zafizeni podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze kazda dvojice magnetii je tvote-
na pevitym magnetem (121, 131) ulozenym pfestavitelné na ramu (1) stroje a pohyblivym mag-
netem (21, 22) uloZenym pevné na rozvadéci tydi (2).

3. Zafizeni podle naroku 1 nebo 2, vyzmadujici se tim, Ze¢ pevné magnety (121,
131) jsou k ramu (1) stroje uchyceny stavitelné prostfednictvim servomotorii (12, 13) upevng-
nych na ramu (1), pti¢emz vystupem servomotoru (12, 13) je pfimocary posun pevného magnetu
(121, 131) podél rozvadéci tyde (2), pfitemz po vykonani tohoto pfimogarého posunu je vystupni
¢len servomotoru (12, 13) stabilizovan,

4. Zafizeni podle niroku 3, vyznac¢ujici se tim, Ze servomotory (12, 13) pevnych
magneti (121, 131) jsou spfaZeny s fidici jednotkou (51) urdujici polohu Uvrati rozvadéci tyce

2).

5. Zafizeni podle kteréhokotiv z pfedchozich narokl, vyznacéujici se tim, Ze mezi
pohyblivym magnetem (21, 22) a pevnym magnetem (121, 131) je umistén pruzny doraz.

6. Zafizeni podle kteréhokoliv z pfedchozich narokd, vyznaéujici se tim, Ze mezi
pevny magnet (121, 131) a linearni servomotor (12, 13) je vlozen pruzny ¢len, umoziujici pevné-
mu magnetu (121, 131) ustoupit pfi dosazeni mezni sily mezi pevaym a pohyblivym magnetem
a zabranit tak rdzim v rozvadéci ty&i (2) nebo jejimu poskozeni pfi dotyku pevného a pohybli-
vého magnetu a/nebo pfi detyku pevného a pohyblivého magnetu s pruznym dorazem.

7. Zafizeni podle kteréhokoliv z predchozich narokil,, vyznaéujici se tim, Zev bliz-
kosti rozvadéci ty¢e (2) jsou podél ni situovany snimace (14, 15) axidlni polohy rozvadéci tyce

(2).

8. Zatizeni podle kteréhokoliv z predchozich ndrokia, vyzna&ujici se tim, e pevné
magnety (121, 131) jsou opatfeny snimaci (1211, 1311) velikosti odpudivé sily.
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9, Zatizeni podle kteréhokoliv z ptedchozich narokil, vyzmadujici se tim, Ze hnaci
prostiedky ud&lujici rozvadéei tyti (3) pfimodary vratny pohyb obsahuji servomotor (4) ovladany
Fidici jednotkou (51), ptidemz jsou sptaZeny alespoii se snimati (14, 15) polohy rozvadéci tyce
a se snimadem (23) sil piisobicich v rozvad&cf ty&i (2) a snimati (1211, 1311) odpudivych sil

CZ 302884 Bo

dvojice magneti (21, 121; 22, 131).

3 vykresy

Seznam vztahovych znaéek

1
11
12

ram (doptadaciho stroje)
uloZeni
linedrni servomotor

121 pevny magnet
1211 snima¢ (odpudivych sil)

13

linearni servomotor

131 pevny magnet
1311 snima¢ (odpudivych sil)

14
i5
2

21
22
23
3

31
32
33
34
4

41
5

51
52
53
54
55
56
57
6

snima& axialni polohy (rozvadéci tyde)

snima¢ axialni polohy (rozvadéci tyle)

rozvadéci tyce

pohyblivy magnet

pohyblivy magnet

snimat sily (v rozvadéct ty¢i)

klikovy mechanizmus

klika

ojnice

klikovy htidel

ozubené kolo

hnaci servomotor

snimag& polohy (hnacihe servomotoru)

ovlddact systém

tidici jednotka

napajec

napdajec

méni€ frekvence

métici zatizeni (velikosti sil plisobicich v rozvadéci ty¢i))
méFici zafizeni (velikosti odpudivych sil magnetil)
métici zatizeni (velikosti odpudivych sil magneti)
hnaci servomotor
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