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(57) Poddvac{ tstrojf nit&® pro textilni

stroje zpracovdvajicf{ nit&, zejména pletaci

stroje, m4 oton& ulofeny prostiedek pro

doddvku nit&, kterd je dopravovéna v pod-

stat& bez prokluzu, p¥iemZ? k tomuto pro- 3
st¥edku jsou p¥ifazeny prvky pro vedeni \\E
nit& a je spojen s hnacim, frekven&né&

regulovatelnym elektrickym motorem. V dréze

Podévaci ustroji nité s elektronickou regulaci napinani nité

nit& za prvkem pro vedeni nit& jsou pro ——— -1

kontrolu nit& upraveny prostfedky v podobé&
&idel nap&ti nitd, které vyddvajfl elektricky
signdl, p¥ivAd&ny do regula&nfho prostfed-
ku, které napdji motor frekvenénim signé-
lem. Aby se i p¥i néhlgch zm&ndch spotfeby
nitd zajistila jeji dokonald dodévka, je

v dréze nit& za prvkem pro doddvku nité
uspo¥4ddno Ustroji pro vytvd¥eni zéclony
nit&, jeji% velikost stal{ pokryt spotfebu
nit& v prib&hu rozb&hu motoru. K tomuto
dstroji jsou p¥ikazeny prost¥edky které
nejpozddji po rozb&hu motoru samo&inn&
dopinf z&lohu nité& na po¥dte¥ni velikost.
Mimoto m& reguladni za¥fzeni integrétor, o
ktery omezuje &asovou zménu_ frekvence
frekvendniho signdlu alespoh p¥i rozb&hu
motoru tak, Ze zatiZeny motor miZe sledo-
vat zm&ny frekvence.
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2 CS 266 598 B2

Vyndlez se tyk& poddvacfho Ustrojf nitd s elektronickou regulaci napf{ndni nit& pro
textiln{ stroje zpracovdvajfci nité&, zejména pro pletacf stroje, s otodn& uloZenym podavacim
prvkem nit&, dopravujicim nit s vyhodou v podstat& bez prokluzu, ke kterému jsou p¥itazeny
prvky pro vedeni nité& a ktery je spojen s pohdn&cim, frekven&n& regulovanym elektrickym
motorem, s ¢idly pro kontrolu napéti nité, uloZenymi v drdze nit& za podédvacim prvkem nité&,
které kontrolujf nap&tf nit& z n&j odchdzejici a které vyddvaji elektricky signdl, jako#

i s elektrickym regulaénim za¥{fzenfm, zpracovdvajicim tento signdl, které napadji motor
ve smyslu konstantniho udrZovan{ kontrolovaného nap&tf nit& na nastavenou jmenovitou hodnotu
frekvenénim signélem.

U poddvaciho tdstrojf nité& tohoto typu, které je zndmé z amerického patentového spisu
&. 3 858 416, vydavajl snimaci prostfedky, které jsou upraveny na vodili nit& a snimajf
po ném se pohybujfci{ nit, analogicky nap&tovy signdl, ktery vyznaduje nap&t{ nit® a ktery
se srovndvé s pevné nastavenou jmenovitou hodnotou napd&tf. Rozdilové napdtf, které odpovidid
regula&ni odchylce, se zesiluje a zpracovdvd se pro vytvo¥en! se¥izovaciho signdlu, ktery
se p¥ivddi jako frekvendni signdl do frekven&n& regulovaného pohdn&ciho motoru podévaciho
Ustrojf nit&. K pohéné&cimu motoru je p¥ifazen vysilal signdlu, ktery vydav4 signil vy-
znadujici polet otd¥ek pohdndcfho motoru a tim i mnoZstvi nité doddvané za jednotku &asu,
ktery je v zAvislosti na poloze pfepinade moino srovndvat se synchronizadnim signélem,
p¥em&nénym na analogové nap&ti, ktery je doddvén druhym vysfladem signdlu, ktery m&¥i
polet otdfek vdlcového liZka okrouhlého pletaciho stroje, opatf¥endho poddvacim dstroiim
nit&. Takto ziskand, rozdilovému napéti odpovidajici reguladni odchylka je regulédtorem
zpracovavadna na odpovidajfci se¥izovaci signdl pro motor, &Im% je podet otdfek motoru a
tim i rychlost poddvénf nité& synchronizovdna s podtem ot&Sek vdlcového ltizka okrouhlého
pletaciho stroje. Odpovidajicim ru&nim ovlddédnim p¥epina&e lze tak se¥fdit podle volby
bud konstantni napdti nité& nebo doddvané mnoZstvi nit&, které je v pevné zdvislosti na
po&tu otélek okrouhlého pletaciho stroje.

zZikladni nedostatek takového podédvacfho ustroji nité spolivd v tom, Ze neni schopné
sledovat rychlé zm&ny napé&til nité& nebo rychlost pohybu. Tak nap¥iklad v tak zvaném prouZkova-
cim provozu vznikaji u okrouhlych pletacich strojl extrémn& rychle se uskutediujici zmé&ny
spotfeby nit&, coZ v men$im m&¥itku plati i pro Zakdrové stroje. Tak nap¥iklad &ini u obvyklé-
ho okrouhlého pletacfho stroje spot¥eba nité v prib&hu prouZkovaciho provozu v jednom
pletacim mist& typicky zhruba 4 m/s. Pokud prouZkovaci p¥istroj podle programu se pohybujfci
nit touto rychlostf vypusti a souasn& vloZi novou, aZ dosud nezpracovdvanou a proto v klidu
stojfcf nit, uskutedni se tato vym&na nitf{ v prib&hu zlomkd milisekund. To znamend, Ze
stard nit musi byt v prib&hu tohoto kritkého Casového intervalu zastavena ze své rychlosti
pohybu nitd zhruba 4 m/s a novd nit musi bt v pribdhu stejného krdtkého intervalu zrychlena
na plnou rychlost doddvky nité 4 m/s. JiZ nezanedbatelny moment setrvaénosti motoru a
poddvaciho Gstrojf nit& vyluduji tak velké zrychleni s vysledkem, Ze by v niti vznikaly
nep¥ipustné nap&tové Spidky. Mimoto neumoZfuje dob&hova charakteristika motoru zastavit
motor v poZadovaném krétkém Casovém intervalu, coZ vede k tomu, e se z nité&, kterou aZ
do zastaveni poddvd poddvaci dstroji nit& nadbytedné& vytvé¥eji smylky a poiadované napéti

nitd se zcela zhroutif.

K tomu jedté p¥istupuje ta skuteénost, Ze u synchronizadnfho motoru nebo krokového
motoru, které jsou jako frekvendn& regulovatelné motory vzhledem ke své velmi p¥esné regulova-
telnosti zv143t&€ vyhodné, neni mo¥%né p¥i rozb&hu a p¥i zastavovdni libovolné rychle zmé&nit
frekvenci z frekvence p¥i spou¥ténf na frekvenci odpovidajici stdlému provozu a opadné
z této frekvence na zastavovaci frekvenci, protoZe motor nenf schopen sledovat svym poétem
otédek tyto rychlé zm&ny frekvence. Vypaddvd ze synchronizmu a zlstdvi stét.

2ndmé poddvaci Gstroji nitd je z t&chto Aivodld vhodné toliko pro takové textilni
stroje spot¥ebovdvajifci nit, u kterého nevznikaji Z4dné rychlé nebo p¥feruSované zmény
p¥i spotfeb& nit¥. To platf nap¥fklad pro okrouhlé pletacf stroje, které zpracovéivaji
nevzorkované duté zboZi apod.
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Vyndlez si klade proto za tkol vytvoF¥it poddvaci dstrojf nit& s elektronickou regulaci
napé&tf{ nité&, které je p¥i své jednoduché, provozné spolehlivé konstrukci a nepatrné spot¥ebé
vykonu vhodné pro pouZitf nap¥iklad u okrouhlych pletacich strojd pracujicich v proufkova-
cim provozu, u kterych dochdzf{ k velmi rychle a p¥eruSovan& se mé&nic{ spot¥eb& nit& a
u kterych musi byt zajiSt&no, aby i navzdory uvedenym skutednostem byla nit positivng
doddvéna s pokud moZno konstantnim nap&tim nitd. A

Vytdeny lkol se Fe¥i poddvacim dstrojim nit&€ podle vyndlezu, jeho? podstata spodivé
v tom, %e v drdze nité je za poddvacim prvkem nit& uspotaddéno za¥izeni pro vytva¥eni zalohy
nité, jejiZ velikost je dostate&nd pro pokryti spot¥eby nit& v pribé&hu rozb&hu motoru,
%Ze k tomuto za¥izeni jsou p¥ifazeny prost¥edky pro samo&inné doplnéni z&lohy nit& nejpozddji
po rozb&hu motoru na pol4teéni velikost, a %e regquladni za¥izenf m& zapojeni, které omezuje
Ctasovou zménu frekvence frekven&niho signdlu alespoh p¥i rozb&hu motoru tak, ¥e zati¥eny
motor je schopen sledovat zmé&nu frekvence.

Pokud u tohoto podévaciho tstroji nité nastane pferuSovand zm&na ve spot¥ebd nité&,
nap¥iklad kdy%Z prouZkovaci za¥izeni vkldd4d aZ dosud v klidu stojfcf nit, pokryvd se okamZitd
spotfeba nité ze z&lohy nité&, zatimco se.soudasnd zrychli motor. Zrychleni motoru se uskutednu-
je v souladu s jeho rozb&hovou charakteristikou, aniZ? by vzniklo nebezpeli, Ze motor vypadne
ze synchronizmu. Mimoto neni nit v prib&hu jejiho odb&ru ze zdlohy nit& nijak nadm&rné&

napétové namdhéna.

Aby se zabrénilo tomu, Ze p¥i ndhlém znalném zmenSeni spot¥eby nité&, které nastiva
nap¥iklad kdyZ proufkovaci za¥izeni nit vypustf, a doddvka poddvaciho dstrojf nité, spojené-
ho s dobihajicim motorem, jiZ neni spot¥ebifem nité& odebirdna a proto dochdzi k hromad&ni
niti, které vede k vytvd¥eni smydek a ke zhrouceni napéti nité&,je vyhodné, Ze zapojenim
je omezena zm&na frekvence frekven&niho signdlu rovn&Z alespon v prib&hu rozb&hu motoru
tak, Ze zatfiZeny motor je schopen sledovat zménu frekvence, a Ze k za¥fzeni pro vytvd¥eni
z4lohy nit& jsou p¥i¥azeny prost¥edky pro ukléddéni nadbytelného mnoZistvi nité&, doddvaného
v prib&hu dob&hu motoru do zdlohy nité&, &im% zlistane trvale zachovédno napéti nité&. Pro
omezeni zm&ny frekvence frekvendniho signélu v zAvislosti na rozb&hové, p¥ipadné dob&hové
charakceristice motoru, spojeného s poddvacim tGstrojim nit&, miZe mit zapojeni regula&niho
zatizeni u vyhodného p¥ikladu provedeni integrdtor pro elektricky signdl, doddvany snimacimi
prost¥edky napéti, jehoZ &asovad konstanta a tim i doba rozb&hové, pfipadné dob&hové féze
motoru je upravena tak, aby motor mohl vidy sledovat zmé&nu frekvence, aniZ by vypadl ze
synchronizmu. ProtoZe v pribéhu zrychlovdni motoru plisobi proti pohdn&cimu krouticimu
momentu nejen moment setrvadnosti, ale také t¥eci kroutici moment, zatimco p¥i zpoZdovéni
motoru plisobi tfecf{ kroutic{ moment jako brzda, je Glelné, kdyZ m& integrdtor, ktery je
pfitazen rozb&hu motoru, v&t3{ Sasovou konstantu, neZ integrétor, ktery je p¥i¥azen dob&hu
motoru. V jednoduchém praktickém provedeni toho lze dosdhnout tim, Ze oba integrdtory
jsou tvofeny &lenem s odporem a kapacitou, jehoZ ohmicky odpor je v zdvislosti na signdlu

pfepinatelny na dvé rGzné hodnoty.

Za¥izeni pro vytvadfeni z&lohy nit& mé& s vyhodou alespon jeden na p¥edem stanovené -
dréze pohyblivé uloZeny vodi& nit&, ke kterému je p¥i¥azen alespof jeden pevny vodici
prvek nit&, ktery spolu s pohyblivé uloZenym vodifem nit& vytva¥i prodlouZenou drdhu nité&,
a pohyblivé ulofeny vodi& nit& je ovliviiovdn nastavitelnou jmenovitou silou, pusobfcf
proti ta¥né sile nit&, kterd na ndj plsobf, a je spojen s vysilafem signdlu snimall, ktery

vytvd¥i signdl z4visly na poloze pohyblivého vodie nité.

snimdnf polohy pohvblivého vodide nit& lze z hlediska p¥istrojové techniky uspoiéddat
velmi jednodu$e. Podle vyhodného provedeni je podle vyndlezu vysilad signdlu vytvo¥en
jako elektroopticky vysfla& signdlu, ktery snimd pohyblivy vodi& nit& nebo s nim spojenou
East. K tomuto ulelu je zvl14%td vhodny z toho divodu, Ze neplisobi{ na pohyblivy vodi& nit&
¥4danou silou, kterd by mohla nep¥fzniv& ovliviovat p¥esnost regulace.
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P¥itom miZe byt vysilafem signdlu vytvo¥eny signd) v p¥edem stanovené funk&ni zdvislosti
z4visly na okamZité poloze pohyblivého vodie nité&, a to tak, Ze se vzristajfci vychylkou
vodife nit& ve smdru vzrustajiciho nap&ti nité& signdl neproporciondlné& naristd, coZ zajisti,
%e ani dr&ha vych¢lenf pohyblivého vodide nit& nep¥ekroli po¥adovanou velikost.

Signdl, ktery je vyddvén vysiladem signdlu, nevyznafuje tak toliko zmé&nu nap&tf nité&,
aviak také polohu vodide nité& a tim i velikost zdlohy nité&. Z né&j se potom v requladnim
za¥{zeni{ odvozuje i se¥izovaci signdl pro motor, spojeny s poddvacim prvkem nit&, ktery
plisobf na po&et ot&dek motoru a tim na rychlost doddvky nité& tak, ¥e jednak udrZuje napétif
nit& na v¥dy predem stanovené jmenovité hodnotd a jednak zaji¥tuje velikost zdlohy nité&,

a to polohou pohyblivého vodife nité&, vychylenim vodife nité& na zdkladni hodnoté&, zéavislé

na rychlosti pohybu nité.

Jmenovitou hodnotu sily, kterd plsobi na pohybliv§y vodié nité&, lze ziskat nap¥iklad
pruZinou se jmenovitou hodnotou, kterd mi¥e mit vice nebo méné& strmou charakteristiku.
Jako vghodné se v¥ak ukdzalo, aby jmenovitd sfla, kterd ptsobi na pohyblivy vodid nité&,
byla v podstat& konstantni nezdvisle na drdze. K tomu tlelu miZe byt pohyblivy vodié nité&
spojen s elektromagnetickym vysilafem jmenovité hodnoty, ktery vytvd¥{ jmenovitou silu
a jeho%¥ regula&ni proud lze se¥izovat. Takovym elektromagnetickym vysiladem jmenovité
hodnoty je nap¥fklad permanentné buzeny stejnosmérny motor- nebo uspofddédni srovnatelné
s m&¥icim dUstrojim p¥istroje s oto&nou mé¥icf civkou nebo podobn&. Pro takovy vysilad
jmenovité hodnoty, vytvéd¥ejic{ jmenovity kroutici moment, se vytvo¥i zv143t& jednoduché
pom&ry, pokud je pohyblivy vodi& nit& vytvofen jako vykyvné ulo%end, alespon jedno vodici
Ustroji nit& undfejici vodic{ pdka nit&, kter4 je pevné spojena s osou vysilale jmenovité
hodnoty. Elektromagneticky vysilad, p¥ipadn& &idlo jmenovité hodnoty mé& tu vyhodu, Ze
lze velmi snadno sef¥izovat jmenovitou sflu elektrickou cestou.

Ani¥ by s tim byly spojeny n&jaké potfZe z hlediska zapojeni nebo néjaké vétS{ ndklady,
mite byt elektromagneticky vysfla® jmenovité hodnoty spojen s regula&nim za¥fzenim, které
p¥i vzniku zm&ny elektrického signdlu, vyddvaného vysilaCem signdlu, mu dofasn& p¥ipoji
kompenza¥ni signdl, ovlivhujici jmenovitou sflu ve sméru protilehlém proti zmé&né napéti
nitd. Timto ¥YeZenfm se dosihne toho, ¥e pohyblivy vodi& nit& se p¥i postupn& vzrustajici
nebo sni¥ujfcf{ spot¥eb& nit& p¥{li$ nevychyli, p¥ipadné %e se op&€t velmi rychle pfivede
zp&t do své jmenovité polohy, co¥ je pfilinou vzniku jen velmi krédtkych regulaénich intervald.
P¥itom je Gdelné, aby kompenzadnf signdl byl odvozen p¥es derivalni &len ze signdlu, vyddva-
ného vysflalem signédlu.

Jinak mi¥e mit elektromagneticky vysila& jmenovité hodnoty vstup pro signdly p¥ichéze-
jici z centrdlnfho vysilade a prestavujfci jmenovitou sflu, co¥ umoZnuje dédlkové nastaveni
se¥fzeni nap&ti vlikna nebo nité&, doddvané podavacim systémem nité&. Zejména u vicesystémo-
vych okrouhl§ych pletacich strojl se tfm otevird moZnost m&nit z jednoho centrélniho mista,
a to i za chodu stroje, bez ndroku na nap&tf nit{i v jednotlivych pletacich systémech G&elné
krétkodob& nastavovat nebo programové& upravovat nap&ti nité.

Koneén& je vyhodné, Ze drdha pohybu pohyblivého vodie nité je omezena a Ze v dréze
pohybu jsou pobli{% mezi uspofdddna s vodidem nit& spolupracujici &idla, kterd vidy vydaji
vypinac{ signdl pro motor a/nebo stroj. Tim se stévaji zbytelnymi vyb&hové zaraZky, jejichZ
kol spodivd v tom, aby p¥eruSily chod stroje p¥i pfetrZeni nit&. Tak je také moZné na
jedné mezi dridhy pohybu pohyblivého vodile nité& zastavit toliko motor a tim i podévaci
prvek nit&. Tim se dosdhne nastaveni poddvacfho dstrojf nit& prost¥ednictvim mnoZstvi
nit& ulo¥eného nebo odebraného spot¥ebilem nit&. Pokud spot¥ebi& jiZ neodebird nit, p¥emisti
se vodi& nité& na jednu mez své drdhy pohybu; p¥ifazenym &idlem je vydén vypinaci signdl
pro motor, &im¥ se pferudi doddvka nité&. To mnoZstvi nit&, které je prebyteln& doddvéno
a¥ do zastaveni motoru, se ukl&d4, jak jiZ bylo vySe vysv&tleno, do z4lohy nité&, ani%
by do%lo ke zhroucen{ nap&tf{ nit&.
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P¥i normélnim provozu pletacfho stroje je Z&doucf, aby se do jednotlivych pletacich
mist doddvalo piedem pfesné& stanovené, na poltu otdlek stroje z&vislé mnoZstvi niti. Aby
se toho mohlo dosdhnout, m4 regulaéni za¥fzeni vstup pro synchronizadni signdl, pfichéze-
jic{ z vn&j8¥fho synchronizaéniho zdroje, a motor po dosafeni otd&ek, odpovidajicich nastavené-
mu jmenovitému nap&tf nit&, je regula®nim za¥fzenim samo&inné synchronizovatelny synchroniza&-
nim signélem.

Hnaci motor poddvacfiho prvku nité& je frekven&né& regulovén; miZfe byt vytvo¥en jako
synchronni{ motor nebo zv14%t& vyhodné jako krokovy motor.

U praktického vytvofenf poddvacfho Gstrojf nit& podle vyndlezu je vyhodné, pokud
s pohyblivym vodi&em nité spojeny vysilad signdlu vyddvd analogovy signdl a reguladéni
za¥izen{ md tento analogovy signdl zpracujic{ nap&fovy/frekvendni m&ni&, ktery je zafazen
za zapojenim, zpracovdvajicim tento analogov§y signdl, a ktery vytva¥{i frekven&ni signdl.
P¥itom lze mezi integrétorem a napéEbvym/frekvenénim m&nidem uspofddat zapojeni prahové
hodnoty pro p¥eni%ené signdlové napdti, které zabrahuje, aby se na vstup nap&fového/frekvendni-
ho m&nide dostala napéti{ leZici pod spodni prahovou hodnotou. S vyhodou mi nap&tovy/frekven&-
ni{ m&ni& také nastavitelnéd potla&enf{ nulového bodu, které je vytvo¥eno tak, Ze minimé&lni
hodnota vystupni frekvence je vylad&na na start/stop frekvenci motoru. Aby bylo moZné
ovliviiovat polohu vodi&e nit&, p¥i¥azenou ur&ité rychlosti pohybu nit&, a tim i velikost
z4lohy nit&, je nap&fovy frekvendni m&ni& opat¥en za¥izenim pro zmé&nu své strmosti.

P¥i zastaveném motoru je napdti nitd& udrfovéno s vyhodou reguladnim za¥izenim na
predem stanovené hodnot&, kterd je rovna nebo men${i ne% nastavend jmenovitd hodnota. Aby
se zabranilo, #e p¥i nap&tf nitd, nastaveném na vyEsi hodnotu, vede taZnd sfla plsobici
z nit& v klidovém stavu k nepfiznivému ovliviovéni z4taZné pleteniny nebo Ze vede k tomu,
%e se uvolni nit upevn&na ve svorce nit& proufkovaciho za¥fzenf, je G&elné aby regula&ni
za¥izenf m&lo prost¥edky, kterymi je jmenovitd hodnota nap&ti nit& p¥i zvétSené zdloze
nit& ve stanoveném mé¥itku zmenZitelnd proti vychozf velikosti na p¥edem stanovenou mensi
hodnotu a p¥i opét se zmen3ujfcf{ zdloze nit& pF¥estavitelnd zp&t na jeji phvodni hodnotu.

Podavac{ uUstroj{ nitd je podle jednoho p¥ikladu provedeni opatfeno poddvacim prvkem
nit&, ktery je vytvofen jako poddvaci koletko nitd nebo bubinek, které, pffpadn& ktery
je niti ovinut a kterym je nit dopravovatelnd v podstatd bez prokluzu. Za¥fzeni vEak miZe
stejnym zpisobem také pouifit dstrojf pro doddvku nit&, u kterého je poddvaci prvek nité
vytvofen jako alespoii jeden vdlcovy pohdndci vdlec, spojitelny t¥enim's obvodem odtahové
civky nit& nebo navijecfho t&lesa nit&. Takovd Ustroji pro'podévéni nit&, u kterych je
odtahovaci civka nité pohén&na t¥ecim spojenim svého obvodu s obvodem pohdn&ciho vélce,
jsou vhodnd zejména pro vysoce elastické nité& a pfize.

Dal¥i vyhodné alternativnf vytvo¥enf{ poddvaciho dstroji nité podle vyndlezu jsou

uvedena v dal$fich bodech definice p¥edmé&tu vyndlezu.

Vynélez je v dald{m podrobn&ji vysv&tlen na p¥ikladech provedeni ve spojeni s vykreso-

vou &dsti.

Na obr. 1 je ve schematickém axonometrickém pohledu zndzorn&no poddvaci Gstroji nité
podle vyndlezu. Obr. 2 p¥edstavuje ¥ez podévacim Gstrojim nit& podle obr. 1, ktery je
vedeny rovinou podle %ary II-II z obr. 1, a to v bokoryse, p¥ifem%f je vypuSt&na brzda
nit& na vstupn{ strand. Obr. 3 zobrazuje v ¥ezu obdobné provedeni poddvacfho Ustrojf nité,
jaké je zndzorn&no na obr. 1, avSak v pozmén&né Gpravé, pfifem? Yez je veden obdobné jako
na obr. 2. Obr. 4 zobrazuje dal¥f pozmdnd&ny p¥fklad provedeni poddvaciho dGstroji nité
podle obr. 1 v fezu obdobném jako na obr. 2. Obr. 5 zobrazuje diagram zndzornujfci rozb&hovou
charakteristiku motoru a koledka nité& poddvacfho tGstrojf nit& podle obr. l. Obr. 6 zobrazuje
diagram znézoriujic{ dobdhovou charakteristiku motoru a kole&ka nit& podévaciho dstroji
nit& podie obr. 1. Obr. 7 schematicky zndzorfuje blokové schéma elektronického za¥izeni
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podédvaciho dUstrojl nité podle obr. 1. Obr. 8 zndzorhuje jednoduché schéma zapojeni k blokovému
schematu podle obr. 7. Na obr. 9 je zndzorn&n diagram zobrazujicf funkéni souvislost mezi
dhlem nastavenf{ vodiciho ramena nité& a signédlniho nap&tf, vydédvandho elektrooptickym signdl-
nim vysiladem nebo &idlem u podédvaciho tstroji nit& podle obr. 1. Obr. 10 zobrazuje obdobné
blokové schéma zapojeni, jaké je zndzorn&no na obr. 7, avdak s poddvacim Ustrojim nité&

podle obr. 1, které lze synchronizovat s vné&j8im synchronizaénim zdrojem. Na obr. 11 je
zndzorn&no schéma zapojeni spinaci{ &4sti pro zapojeni podle obr. 8, kterd slouii pro snifeni
nap&tf{ nitd. Na obr. 12 je zndzorné&no vodici rameno nité& poddvaciho Ustroji nité& podle

obr. 1 ve schematickém pddoryse, pFi¥em%? jsou zde zobrazeny rtzné oblasti uvnit¥ dréhy
pohybu tohoto vodicfho ramene nit&. Na obr. 13 je zndzorné&n dal${ p¥iklad provedeni podavaci-
ho ustroji nitd podle vyndlezu, ktery jé zvl48té& vhodny pro odvijenf vysoce eiastickych

niti nebo p¥ifzi, p¥ifemZ je zde zobrazen axonometricky pohled. Na obr. 14 je zndzornén
pozm&nny p¥fklad provedeni podédvacfiho Gstroji nité podle obr. 13, a to v axonometrickém
pohledu. Obr. 15 pfedstavuje poddvaci Ustrojf nit& podle obr. 13 v osovém fezu, v bokoryse

a v jiném m&¥{ftku, jakoZ i v axonometrickém pohledu. Obr. 16 zobrazuje poddvaci Gstrojf

nit& podle obr. 13 nebo 14 v osovém ¥ezu, v bokoryse, p¥ifemZ je zde schematicky zndzornén
pfiklad provedeni pohonu pohdn&cich vélcl.

Pod4vaci dstroji nit&, které je schematicky zn&zornéno na obr. 1, md sk¥in 1, kterd
un&d8f dr%dk 2, ktery je upraven pro upevné&ni na prstenci stojanu bliZe nezndzorné&ného
okrouhlého pletaciho stroje av jeho? oblasti jsou upraveny rovn&#Z nezndzornéné elektrické
piipojky pro elektrické a elektronické konstruk&ni prvky, uspofddané uvnit¥ sk¥in& 1. Jak
je patrno z obr. 2, je v horni f&sti sk¥in& 1 uspo¥ddin elektricky krokovy motor 3, ktery
svym h¥idelem 4 prochdzi odpovidajicim otvorem pfedni stény sk¥in& 1 a pohdni poddvaci
prvek 5 nit#, nap¥. kole&ko uloZené neotoln& na h¥fdeli 4. Poddvaci prvek 5 nit& sestdvd
z ndboje 6, nasazeného na h¥ideli 4, a z n&kolika v podstat& ve tvaru pismene U vytvo¥enych
drdté&nych t¥ment 7, jsou svym koncem spojeny s ndbojem 6 a z nichZ kaZdy mid v podstaté
rovnob&iné s osou upravenou dloZnou oblast 8 nit& a na ni navazujf{ci n&b&%né sedikmeni
9. Pro dobry odvod tepla ze sk¥in& 1 je krokovy motor 3 upevnén svym dloZnym 3titem na
deskovitém chladicim t&lese 10, které je vytvoFfeno z lehkého kovu, které je p¥idroubovéno
na vn&jEL strand pfedni st&ny skffnd 1 a které je uspoféddéno v podstaté za podidvacim prvkem
5 nit&. Chladici t&leso 10 je opatfeno vytvarovanymi chladicimi Zebry 11, kterd zv&t3uji
povrchovou plochu sloufici pro pfestup tepla do okolniho ovzdu$i.

K pod4dvacimu prvku 5, nap¥. kolefku, které tvo¥i poddvaci prvek nitd, jsou prifazeny
vodic{ prvky nitd, uspotédané polohov& pevn& na sk¥ini 1, které sestdvaji ze vstupniho
o%ka 13, upraveného na drzdku 12, pevné spojeném se skfini 1, z vychylovaciho chapale
14 nit&, ktery je uspofddén na p¥edni sténd sk¥iné 1 pobli? podévaciho prvku 5 nit&, a
ze za¥izenf 15, 16 pro vytvd¥eni zdlohy nit& které je uspofddéno na sk¥ini 1 na vystupni

strané nit& z podivaciho kolelka nité.

Nit 17, p¥ichdzejfci z bli%e nezndzornéného zdroje nité&, nap¥iklad z civky, prochdzf
vstupnim olkem 13 p¥es taliFovou nifovou brzdi&ku 18, uspofddanou na drZdku 12, a vychylovaci
chapa® 14 a vstupuje na poddvaci prvek 5 nit& v oblasti ndb&Znych seSikmeni 9 draté&nych
t¥ment 7, kterd presouvaji vytvd¥ejici se zdvity nité na Ulo%né oblasti 8 nit& dréténych
t¥mend 7, na kterych se tak vytvad¥i zdsobni ndvin sestabajici z uritého po&tu ndvinu
190 nitf (obr. 2), &imZ je spolu s Uzkymi dloZnymi oblastmi 8 nité& zajiSt&no v podstaté
bezprokluzové undfeni nitf{ 17 na obvodu poddvaciho kolelka nit&. Tali¥ovd nifovd brzdilka
18 je sefiditeln4.

Ze z4sobniho ndvinu 190 prochézi nit 17 prvnim, polohov& pevnym, na vystupni strané
upravenym ofkem za¥fzeni 15 nit&, odtud ofkem za¥fzeni 19 nité na konci ramene vodile
21 nit&, ktery tvo¥i pohyblivé &idlo nit& a je uloZeno vykyvné na opa&ném konci v misté
20 na sk¥fni 1 a odtud zp&t ke druhému, polohové pevnému Ustroji 16 nité&, které je usporéddano
pondkud pod, ale bo¥n& v bezprostf¥edni blfzkosti prvniho olka za¥izeni 15 nitd&.
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0d druhého otka Ustroji 16 nité se pohybuje nit 17 k bli¥e nezndzorn&nému spot¥ebidi
nité, u pletaciho stroje k jehlém pletaciho mista.

Na vystupni strané je nit 17 kontrolovéna v oblasti mezi talffovou nifovou brzdi&kou
18 a vychylovacim chapatem 14 nit& nifovym vstupnim &idlem 22, které p#i prasknuti nitd
pfepne spinal, ovlddany ramenem &idla, ktery je uspofdddn ve sk¥ini 1 a ktery v p¥ipadé
potfeby vyd4d elektricky vypinac{ signdl, zpusobujici zastaveni stroje.

Na vystupni strané poddvaciho koleka prvku 5 vytvd¥i vykyvn& uloZené rameno vodide
21 nité svym vodicim ofkem za¥fzenl 19 nit& mezi pevnymi vodicfmi prvky za¥fzeni 15, 16
nité prodlouZfenou drdhu nité, kterd mad v podstatd tvar pismene V a kterd pYedstavuje z&lohu
nit&, jejiZ velikost z&vis{ na tGhlovém nastaveni ramena vodife 21 nité&.

Z obr. 2 je patrno, Ze ve spodni C&sti 24 sk¥iné 1, kterd je odd&lena d&lici sténou
23, je na pfedni sténé& sk¥iné 1 upevnén maly stejnosmérny motor 25, jehoZ h¥idel 26 prochdzi
odpovidajfcim otvorem p¥edni stény sk¥fn& 1 a und8{ neotolné nasazenou ovlddaci péku 27,
kterd mid v podstaté& tvar pismene L a kterd se svym koncem z jedné strany opir& o rameno
vodide 21 nité, ¢imZ md toto snahu se vykyvnout ve smyslu obr. 1 proti smyslu hodinovych

rudicek.

Tento s vyhodou jako motor se zvonovym rotorem vytvofeny, permanentné buzeny stejnosmérny
motor 25 lze vzhledem k omezené oblasti dhlu natdfeni s nim spojeného ramene vodife 21
nité také nahradit uspofddénim, které je podobné mé&¥icimu Ustroji mé¥icfho p¥istroje s otod-
nou civkou apod.; vytvari elektromagnetické &idlo jmenovité hodnoty, které plsobi prostfed-
nictvim ovlddaci péky 27 pfedem p¥esn& danou nastavitelnou jmenovitou silou na rameno
vodide 21 nité& a jeho vodici oCko za¥izeni 19 nité&. Tato jmenovitad sila sm&fuje proti
tazné sfle z4avisié na napdt{ nité&, kterou vytvd¥{ nit vedend vodicim o&kem nité&, to znamend,

%e pY¥i pohledu na obr. 1 pusobi jmenovitd sila smérem vlevo.

S mistem 20 nap¥. osou ramene vodie 21 nité je spojen elektroopticky vysilal 28
signdlu, ktery snimd dhlovou polohu ramene vodide 21 nit& a, jak bude podrobné jesté déle
vysv&tleno, vyddvd signdl vyznalujici nap&ti nité& 17, prochdzejici vodicim ofkem zafizen{
19 nité ramene vodi&e 21 nité&, pfifemZ tento signdl je soufasn& rozhodujici pro dhlové
nastaveni ramene vodife 21 nit& a tim i pro velikost jiZ d¥ive zmin&né zdlohy nité&.

Vysilad 28 signdlu sestdvd ze svételné diody 29 a z fototranzistoru 30, ktery je
ulofen v dréze paprskd svdtelné diody 29, pfilemZ obé& tyto Casti jsou upraveny na drzéku
31, pevnd spojeném se sk¥ini. Do dréhy paprskil sv8telné diody 29 zasahuje vice nebo méné
svym okrajem na misté& 20 ramene vodile 21 nité naklinovany clonici kotou¢ 32, jehoZ obruba
md v zasadé tvar zndzorn&ny na obr. 9, ktery v podstatd sleduje exponencidlnf funkci.

V z4vislosti na vykyvnuti ramene vodie 21 nité& je clonici{ kotou& 32 fototranzistoru

30 vice nebo mén& zastindn proti svételné diod& 29, takZe se na vystupu fototranzistoru
30 objevi analogovy signil, ktery je v pevné funk&ni zivislosti na dhlové poloze ramene

I

vodide 21 nit&, dané obrysem cloniciho kotoude 32.

Vykyvny pohy ramene vodife 21 nit& je omezen v obou sm&rech otdfeni dvéma dorazovymi
koliky 33, 34 (obr. 1). Pokud nedoch&zi k Z&dnému odb&ru nit&, je rameno vodiCe 21 nit&
pobliZ levého dorazového koliku 33; pohybuje se se vzraistajici rychlosti pohybu nité&,
to znamen& se vzrustajicim poStem otdSek kolefka prvku 5, smérem vpravo ke druhému dorazovému
koliku 34, aniZ by ho mohl p¥i normdlnim provozu dosdhnout. Na dorazovy kolik 33 nebo
na dorazovy kolfk 34 dosedne rameno vodife 21 nit& toliko v pfipad& poruchy.

Pokud dojde k pYetrZeni nit& nebo pokud se z n&jakého jiného divodu zhrout{ napé&ti
nitd vystupujicf z koledka prvku 5, vykyvne se rameno vodife 21 nité& k levému dorazovému
koliku 33 a je jim uvedeno do klidu; pokud je na rozdil od toho, napffklad uzlem v niti
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17, ktery neprojde vodicim ofkem za¥fzeni 19 nit&, str¥feno rameno vodi&e 21 nit& ve smyslu
obr. 1 vpravo, je jeho pohyb omezen pravym dorazovym kolikem 34.

Na mist& 20 ramene vodife 21 nit& je ve spodni &4sti 24 sk¥in& 1 neoto®n& uspofaddno
spinaci &idlo 35, které spolupracuje se spinalem 36 uspofiddanym ve sk¥fni 1 tak, Ze pro-
st¥ednictvim odpovidajic{ spinac{ va¥ky spinacfho &idla 35 je ovliviiovdno polohové &idlo 36
vytva¥ejlci spina& kter¢ vydid vypinaci signiAl pro stroj p¥ed tim, nef rameno Qodiée 21
nité dosedne na dorazovy kolik 33, p¥fpadn& 34. V barevné svitidlové éasti 37 na spodni
stran®é sk¥in&€ 1 uspotddané signdlnf svitidlo 38 se rozsviti, jakmile se wuvede v &innost
bud nitovd vstupni &idlo 22 nebo spina& 36 a v souladu s tfm byl vydén vypinacl signal
pro stroj. Tak je moZné provést rychlou lokalizaci mista poruchy okrouhlého pletaciho
stroje.

Ve sk¥ini 1 je uspordddn z vné&jsku ovladatelny potenciometr 39 (obr. 1), ktery je
vioten do ¥idiciho zapojeni stejnosmérného motoru 25, které bude detailnd je3té& pozd&ji
vysv&tleno, a ktery umoZfiuje p¥estavovat jmenovitou sflu, kterou stejnosmdrny motor 25
plsobi na rameno vodi&e 21 nit&, a tim i nap&tf{ nit&. Mimoto je ve sk¥ini 1 nad potenciometrem
39 upraven hlavni spinad 40, ktery umofiuje zapinat a vypinat celkové z&sobovani proudem
poddvaciho dstroji{ nité& tak, Ze ve vypnutém stavu je celé Ustrojf bez proudu, p¥ilemi
potom také nevyddvéd spina® 36 nebo nifové vstupni &idlo 22 Z4dny signél pro zastaveni
stroje. P¥i zapnutém hlavnim spina&i 40 signalizuje p¥ipravenost poddvaciho Ustroji nité&

k provozu indika&ni svitidlo 41, zatimco ru®ni tladitko 42, které je upraveno ve stejné
st&n& sk¥in& 1, umoZffiuje ruéni navijeni poddvaciho koledka 5 nit¥ nebo automatické navijeni
pfesné stanoveného po&tu ndvini nit& zdsobniho poltu ndvind nité zdsobniho ndvinu 190.

P¥{klad provedenf podle obr. 3 se 1i3f od p¥edchdzejfcfho p¥ikladu provedeni podle
obr. 1 a 2 toliko tim, %e jak ovladaci pé&ka 27, tak i rameno vodife 21 nit& jsou spojeny
vidy s jednim permanentn& buzenym stejnosmérnym motorem 25, p¥ipadné 25a nebo jinym, shodné
pusobicim elektromagnetickym &idlem jmenovité hodnoty, takZe jmenovité sila; kterd piscbi
proti taZné sifle nit& z vodicfho ofka za¥fzenf 19 nit® je vytva¥ena témito ob&ma stejnosm&rny-
mi motory 25, 25a. To md v uréitych p¥ipadech pouZit{ tu vyhodu, Ze misto pomérné velkého
motoru lze pouZit toliko dva malé motory. Vysfla& 28 signdlu je uloZen opé€t na h¥ideli
26 stejnosmérného motoru 25, spojeného s ovladaci pdkou 27; jeho konstrukce byla jiZ vy-
sv&tlena p¥i popisu p¥fkladu provedeni podle obr. 2; shodné souldsti jsou opat¥eny shodnymi
vztahovymi znaky. Misto spinaciho &idla 35 a spfnade 36 podle obr. 2 je v tomto p¥ipadé
k vodi¥i 21 nit& p¥itazeno bezdotykové &idlo mezni polohy, které je tvofeno vhodn& uspofé-
danym, na h¥fdeli 26a uloZenym clonicim kotoufem &idla 43 a sv&telnou zdvorou &idla 44,
do jejfho% proudu paprskld se vice nebo mén& zasouvd clonici kotoul &idla 43, a to v zdvislosti
na thlové poloze ramene vodife 21 nit&. Fototranzistor 45 svételné zdvory Cidla 44 poskytuje
vypinac{ signdly, jakmile se rameno vodile 21 nit& dostane do mezni polohy v blizkosti
obou dorazovych koliklu 33, 34. '

Rovn&% p¥iklad provedeni podle obr. 4 v podstat& odpovidd provedeni podle obr. 1 a
2, av3ak s tim rozdilem, ¥e misto spinacfho vyst¥edniku &idla 35 a spinale 36 je zde upraveno
bezdotykové elektrooptické &idlo meznich hodnot podle obr. 3, které m& clonici kotoule
43 &idla sv&telnou z4voru &idla 44 a fototranzistor 45, pfilemZ clonici kotoué 43 je bez-
prost¥edn® spojen s h¥fdelem 26 stejnosm&rného motoru 25, bezprost¥edn& spojeného s ramenem
vodide 21, Ovladaci péka 27 je zde vibec vypudténa.

Elektrické zapojeni krokového motoru 3, ktery pohdni pod4vaci prvek 5 nité, a stejnosmér-
ného motoru 25, ktery sloudi jako &idlo jmenovité hodnoty, je zndzorn&no na obr. 7 a 8.

Jak je patrno z blokového schématu zapojeni (obr. 7), uklddéd se analogovy signédl, ktery

je vyddvén fototranzistorem 30 vysflafe 28 signdlu a ktery vyznaduje Bhlovou polohu ramene
vodige 21 nité a tim i velikost z&lohy nité&, jakoZ i nap&ti nit& 17 prochdzejic{ zdlohou

nité, p¥es filtr 50 s nizkokmitoltovou propusti a sledovad napé&tf 51 do regulaénfho prostfedku
52, které signdl zpracovdvd a na vystupni stran& vyddvéd frekven&ni signdl s ur&itou frekvenci

fady impulsd, kterd je vyznadena jako nastavovac{ frekvennf{ signdl 53 a kterd se p¥ivadil
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do ¥idici elektroniky 54, kterd doddvéa pfes prifazeny vykonovy kongovy stupen 55 ovlddaci
signdl do krokového motoru 3 v podob& odpovidajfcihe sledu krokovych impulsi. Filtr 50

s nizkokmito&tovou propusti odfiltrovdvi vysokofrekvendni rusivé signdly z analogového
signdlu p¥ichdzejiciho z vysilafe 28 signélu, které vznikaj{ nap¥iklad mechanickymi vibracemi
ramene vodile 21 nité. Sledoval 51 napéti vyddvd na své vystupni strané s pomérn& nizkou
vystupni impedanci signdl nap&tového potencidlu, ktery je z4visly na okamZité dhlové poloze
alfa ramene vodie 21 nit&. Funk&ni zdvislost, kterd je dand specidlnfm uspofdddnim clonici-
ho kotou&e 32 a kterd je ddna na vstup regulainiho prost¥edku 52 p¥ivddénym signdlem nap&fové-
ho potencidlu U v z4vislosti na thlové poloze ramene vodife 21 nité&, je znézornéna na

obr. 9; jak ji% bylo zmin&no, sleduje zhruba exponencidlni funkci; proto je charakteristika
uspofddéna progresivn&, aby se doséhlo toho, %e pF¥i nartistajicim mnoZstvi doddvky nité

za jednotku &asu nevzroste pot¥ebnd oblast nastavovaciho Ghlu ramene vodi&e 21 nit& nad

dnosnou mez.

Jako &idlo nebo vysfla& jmenovité hodnoty slou¥fcf, permanentnd buzeny stejnosmérny
motor 25 je napdjen konstantnim proudem ze zdroje 56 konstantniho proudu pfes vykonovy
koncovy stupeil 57, takZfe pfed4v4d svému h¥fdeli 26, a to nezdvisle na thlové poloze ovléddaci
padky 27, konstantni kroutici moment. Velikost tohoto krouticfho momentu a tim i jmenovitou
hodnotu nap&ti nit& 17 lze sefizovat jiZ zmin&nym potenciometrem 39.

Mimoto je analogovy nap&fovy signdl, vydadvany sledovalem 51 napé&ti privédén p¥es
druhy potenciometr 58, spojeny s potenciometrem 39, na derivadni &len 59, kde se derivuje.
V§stup deriva®nfho &lenu 59 je spojen p¥es soultovy &len 60 a sledovad 61 nap&ti s potencio-
metrem 39, to znamend s nastavovacim vstupem zdroje 56 konstantniho proudu. Tim je na
nastavovaci vstup zdroje 56 konstantniho proudu p¥ipojen kompenza&ni signdl, ktery pisobi
zejména p¥i nizkém napdtf{ vldkna a p¥i nastaveni nizké jmenovité hodnoty nap&ti vlékna,
nap¥iklad men¥i ne# zhruba 3 p, a ktery ovliviiuje kroutici moment, p¥endSeny ze stejnosmér-
ného motoru 25 na ovlddaci pdku 27 p¥i vzniku p¥eruSované regulaéni odchylky ve smyslu
zpétného veden{ ramene vodide 21 nit& do jmenovité dhlové polohy.

P¥es odd&lovaci vstup 62 a soudtovy &len 60, jakoZ i sledoval 61 nap&ti lze také
p¥ivadsi z vhdj8iho zdroje signdlu, nap¥fklad z centrdlnfho ¥{fdicfho zafizeni pro vSechny
nebo jen ur&ity podet poddvacich Gstroji nit& okrouhlého pletaciho stroje pfes potenciometr
39 na nastavovaci vstup zdroje 56 konstantniho proudu vn&jsi nastavovac{ signdl, ktery
umoZfuje ddlkové seffzeni krouticfho momentu stejnosm&rného motoru 25 a tim i jmenovité

sily, pisobici na rameno vodide 21 nité&.

P¥i staciondrnim provozu pohdni krokovy motor 3 poddvaci kolefko 5 nit& poltem otélek,
ktery je urden nastavovacim frekvendnim signdlem 53, takZe nit 17 se doddvd s odpovidajfci
rychlost{ do spot¥ebife. Rameno vodide 21 nité je v urfité Ghlové poloze mezi ob&ma dorazovymi
koliky 33, 34; sfla, kterou na ndj prost¥ednictvim vodiciho ofka zaffzeni 19 nité plasobi
pohybujfci se nit 17, je v rovnovdze s jmenovitou silou, kterd na n&j plsobi p¥es ovlidaci

péku 17 a kterou vytvd¥{ stejnosmérny motor 25.

P¥i vzniku reguladni odchylky, nap¥iklad p¥i sniZujici{ se spot¥eb& nit&, se zalne
rameno vodie 21 nit& vychylovat ze své jmenovité dGhlové polohy, &imZ zigsk4vé do regulalni-
ho prostfedku 52 p¥ivéd&ny analogovy nap&tovy signdl U + AU odpovidajfc{ zm&nu. V souladu
s tim reguluje regula®ni prost¥edek 52 nastavovaci frekven&ni signél 53 pro krokovy motor
3 a tim i rychlost doddvky nit& tak dlouho, a¥ se op&t dosdhne staciondrnfiho stavu, p¥i
kterém rameno vodi&e 21 nit& dosidhne pevné stanovené Ghlové polohy, ve které je v rovnovaze
ta¥né napdt{ nitd se jmenovitou silou, zaji¥fovanou ovl&daci pékou 27. ProtoZe jmenovitéd
sf{la je nezdvisle na tGhlové poloze ovlddaci pdky 27 a ramene vodile 21 nité& konstantni,
je ve stacionarnim stavu p¥i ka¥dé rychlosti doddvky nité a tim i p¥i kaZdé spotfeb& nité
za jednotku Gasu uvnit¥ regulované oblasti nap&t{ nité& 17 konstantni.

P¥i vzniku velmi rychlé zmdny ve spotfebd nité& 17, jakd vznikd nap¥iklad u okrouhlych
pletacich stroj& pracujfcich v proufkovacim provozu, kdy%# proufkovaci zaf{zeni uskutednuje
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vyménu nité&, je krokovy motor 3 s p¥ipojenym poddvacim koledkem 5 nit& a s na ndm se pohybujici
nité 17 p¥{1i8 pomaly v tomu, aby mohl sledovat rychly priib&h regula¥nfiho procesu. Musi

byt nap¥iklad p¥i zmin&ném proufkovacim provozu p¥i vklddani nové nité&, kterd se pted

ti{m nepohybovala, zrychlen na normidlnf{ dopravni{ mnoZstvi o hodnotd zhruba 4 m/s, v prib&hu
zlomkd milisekundy. Krokovy motor vSak mife sledovat zm&nu frekvence, to je zvySeni frekvence
nastavovaciho frekvendniho signdlu 53 toliko v uréif?ch mezich, které jsou ddny rozb&hovou
charakteristikou. Na obr. 5 a 6 je zndzorn&na rozb&hovd a dob&hov4 charakteristika krokové-
ho motoru 3 v typickém provedeni popisovaného poddvaciho dstroji nité. Z obr. 5 je patrno,

%e krokovy motor 3 pot¥ebuje nejméné zhruba 50 ms, aby dosdhl na podavacim koleku 5 nité&
obvodovou rychlost 4 m/s. P¥i pokusu jej zrychlit rychleji by po dojiti p¥isludného nastavo-
vaciho frekvenéniho signdlu 53 vypadl ze synchronismu a zlstal by stét.

Je zndmé, Ze krokovy motor 3 mé4 urlitou start/stop frekvenci a proto charakteristika

na obr. 5 neprochdzf nulovym bodem.

V podstaté toté¥ plati pro poméry p¥i zastaveni doddvky nité&; rovn&%Z tento proces
se mi¥e uskutednit toliko uvnit¥ oblasti, leZfci pod dob&hovou charakteristikou zndzornénou
na obr. 6, ani¥ by nastavovac{ frekvenéni signdl 53 p¥ivedl krokovy motor 3 k vypadku ze synchro-

nismu.

Aby se zabrénilo tomu, Ze vzhledem k popsané setrvadnosti jednotky, tvofené krokovym
motorem 3 a jeho ovladani, dojde p¥i velmi rychlém zv&tSeni spotkeby nité, nap¥iklad p¥i
vloZen{ nit& do prouZkovaciho za¥izeni, k nepfipustnému vzristu nap&tf nitd 17 na vystupni
strané poddvaciho kolefka 5 nit& nebo dokonce k p¥etrZenf{ nité& 17, a Ze na rozdil od toho
pii ndhlém p¥eruSeni odb&ru nité& 17 doddvd pom&rn& pomalu s krokovym motorem 3 dobihajici
poddvaci koledko 5 nit& p¥ebyte&nou nit, coZ vede k vytvd¥enf smydek a ke zhrouceni nap&ti
nit& 17 a tim i k zapnutf{ spinale 36 pro zastaveni stroje, jsou uskute&néna dile uvedenid opatfeni.

Mezi pevnymi vodicimi o&ky za¥fzeni 15, 16 nit& a pohyblivym vodicim oCkem za¥izenf
19 nit& je vytvotena, jak jiZ bylo vysvétleno, z&loha nité& 17. Velikost této zdlohy nité
17 se stanovi tak, aby vystafila pro pokrytf spot¥sby nit& 17 v prib&hu rozb&hu krokového
motoru 3, ktery je d&n jeho rozb&hovou charakteristikou (obr. 5). Tuto velikost lze snadno
vypotist na podkladé zndmé rozb&hové charakteristiky a rovné# zndmé spot¥eby nité 17
v prib&hu rozb&hové féze; odpovidajici volbou délky ramene vodife 21 nité a velikosti
oblasti jeho Ghlu nastaveni lze seffdit na dané hodnoty celé poddvaci tistroji nité.

Mimoto je v regula&nim prost¥edku 52 uspo¥é&déno zapojeni, vytvotené v podstaté ze
dvou integrdtort 63, 64, které mé& &asovou konstantu odpovidajici pfislusné rozbé&hové,
p¥ipadn& dob&hové charakteristice (obr. 5, 6) krokového motoru, &imZ omezuje Casovou zménu
frekvence nastavovaciho frekvenniho signdlu 53 v prib&hu rozbéhu, pfipadné& dob&hu krokové-
ho motoru 3 tak, #e krokov§ motor 3, ktery je zatf{Zen niti 17 a poddvacim kolefkem 5 nité&
atd. mi%e sledovat zm&nu frekvence. Prakticky to znamend, Ze nédb&hovd a dob&hové k¥ivka
krokového motoru 3, ¥fzeného nastavovacim frekvendnim signdlem 53, leZi{ pod rozb&hovou,

p¥ipadn& dob&hovou charakteristikou podle obr. 5, p¥ipadn& obr. 6.

Tim se doséhne toho, %e v prib&hu doby rozb&hu krokového motoru 3 miZe spot¥ebil
nit® pokryvat svoji pot¥ebu nité 17 ze z&lohy nité&, p¥ifemZ napéti nité 17 zlstdvé prost¥ed-
nictvim jmenovitého krouticiho momentu stejnosm&rného motoru 25, ktery je nezdvisly na
dhlu nastaveni, trvale na své jmenovité hodnot&. Soulasné mife v prib&hu této periody krokovy
motor 3 zrychlit poddvaci koleZko 5 nité& na polet otddek odpovidajici{ poZadované rychlosti
pohybu nit& 17 v prib&hu takového tasového obdobi, jehoZ délka je urfena rozb&hovou charakte-
ristikou a které zaji¥tuje, Ze krokovy motor 3 nastavovacim frekvendnim signdlem 53 nevypadne
synchronismu.

ProtoZe vysilal 28 signdlu snimid dhlovou polohu ramene vodife 21 nité, je se vzruistajicim
po&tem otdfek krokového motoru 3 a tim i vzristajiciho mnoZstvi nité 17 doddvaného poddvacim
koletkem 5 nité& za jednotku &asu pfevddéno rameno vodide 21 nité ovlé&daci pdkou 27 rovnéi
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ve zristajfci mi¥e samoZinn& do Ghlové polohy, kterd odpovidd staciondrnimu stavu, ve
kterém mnoZstvi nit& 17, doddvané poddvacim kolefkem 5 nité pF¥esn& odpovidd spotfebd nitd.
Jakmile se dosdhne tohoto staciondrnfho stavu, je rameno vodide 21 nit& op&t v mezipoloze
mezi dorazovymi kolfky 33, 34, kterd je ur&ena okamZitou rychlost{ doddvky nité& 17, coZ
znatf, Ze zédloha nit& 17 je op&t dopln&na na vychozi hodnotu.

V podstat& toté%Z se uskutedinuje p¥i ndhlém p¥eru¥eni doddvky nit& 17. V takovém p¥ipadd
zadind spotieba nit& 17 ndhle klesat; rameno vodide 21 nitd je ovlddaci pakou 27 postupné
vykyvovéno, takZe odebirané mnoZstvi nit&, které se snffilo, ji%¥ nep¥ichézf do z4lohy
nit&. Soufasn& vyd4 vysilad signdlu 28 signdl vyznadujic{ toto vychyleni ramene vodide
21 nit&; regula®ni prostfedek 52 zm&ni frekvenci nastavovaciho frekven&niho signdlu 53
ve smyslu zastaveni krokového motoru 3, p¥ifemZ rychlost zm&ny frekvence je viak omezena
integritorem 64 na takovou hodnotu, kter4d le?{ pod dob&hovou charakteristikou podle obr. 5,
takZe krokovy motor 3 aZ do svého zastaveni pf¥esnd sleduje zm&nu frekvence nastavovaciho

frekvenéniho signdlu 53.

ProtoZe p¥i dob&hu krokového motoru 3 a s nim spojenych prvkd plsobi tfec{ moment
jako p¥idavnd brzda, co? je vyjddfeno rozdilem mezi dob&hovou charakteristikou a rozb&ho-
vou charakteristikou, je Casovd konstanta integrdtoru 64, ktery je p¥ifazen k dob&hu krokové-
ho motoru 3, men3f, neZ Casovd konstanta integréatoru 63, ktery je p¥ifazen k rozb&hu krokové-
ho motoru 3. Pom&r obou asovych konstant je zpravidla men3{ neZ zhruba 4:1.

%Za zapojeni, které je tvofeno integrdtory 63, 64 je pfipojena diodové soustava 65,
jeji% vystup je spojen pfes filtr 66 s nizkokmito&tovou propusti s nap&tovym/frekvendnim
m&nifem 67, ktery doddvd nastavovaci frekvencni signdl 53. DiodovA soustava 65 vytvari
zapojeni s prahovou hodnotou, které zabrahuje, aby se do nap&tového/frekvendnihoc mé&nide
67 pfivéd&ly signdly s nap&tim pod spodni prahovou hodnotou, které by m&ly za nésledek,
Ze by byl p¥echodné vyddvan frekven&ni signdl s nep¥ipustnd& nizkou frekvenci pro krokovy
motor 3. Filtr 66 s nizkokmitodtovou propusti zabrahuje poruchdm nap&tového/frekven&niho

ménide 67.

Nap&tovy/frekvenini m&ni& 67 je z jiZ uvedenych divodd na vystupni strané vytvo¥en
s potlatenim nulového bodu. Mimoto lze m&nit strmost jeho charakteristiky, aby tak bylo
moZné Gceln& nastavit Ghlovou polohu ramene vodife 21 nit& a tim i velikost z&lohy nité&
17 pro ur&itou staciondrni rychlost pohybu nité 17.

zZapojeni odpovidajfci blokovému schematu zapojeni podle obr. 7 je ve svych detailech

zndzornéno, na obr. 8, p¥idemZ jeho popis se omezuje na podstatné detaily.

%Za fototranzistorem 30 vysilale signdlu 28 je p¥es filtr 50 s nizkokmito&tovou propusti,
ktery je tvo¥en odporem 70 a kondenzdtorem 71, p¥ipojen tranzistor T, v emitorovém sledovém
zapojenf{ s odporem 90 emitoru, ktery vytvad¥{ sledova& 51 nap&ti. S emitorem tranzistoru
T, je spojen odpor 72, na ktery je p¥ipojen druhy odpor 73, ktery je upraven v obvodu emitoru
tranzistoru T,, jehoZ bdze je pfes odpor 74 p¥ipojen na hmotu a pfes diodu 75 na emitor

tranzistoru T, je zapojen kondenzétor 76.

Kondenzdtoxr 76 vytvAiil v.podstaté spolu s odporem 72 integrdtor 63, ktery je pfifazen
k rozb&hu motoru 3 a jehoZ Casovd konstanta &inf napfiklad 100 ms.

Pokud je p¥i dob&hu krokového motoru 3 vzhledem k pf¥islu$nému vychyleni ramene vodice
21 nité napéfovy signdl, pfeddvany na emitor tranzistoru v pom&ru k nap&fovému potenciilu
na kondenz&toru 76 negativni, sepne tranzistor I, za emitorem odpor 73 paralelné& k odporu
72 a ke kondenzdtoru 76. Tranzistor 22 proto vykondvd funkci spina&e pro pf¥isluSné zapinéni
nebo vypindni paralelniho druhého odporu 73 k odporu 72.

Na kondenzdtor 76 je pfipojena diodovd soustava 65, tvo¥end ob&ma diodami 77, 78,
jejf% ob& diody 77, 78 jsou p¥emostény kondenzdtorem 79. Diodami 77, 78 je potlaem plochy
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prib&h vybijeci k¥ivky kondenzdtoru 76 ve spodnim nap&fovém useku. Aby se p¥i vysokém
po&tu otdfek krokového motoru 3 doséhlo okamZité reakce nap&fového/frekven&niho ménide
67, jsou ob& diody 77, 78 premost&ny kondenzédtorem 79, ktery vzhledem ke svym hodnotdm
vstupuje v &innost jen tehdy, pokud dojde ke zméné& napéti skokem.

Dob&hové Zasova konstanta integrdtoru 64, ktery je vytvofen z odpord 72, 73 a jejich
kondenzdtoru 76, md hodnotu zhruba jedné &tvrtiny Casové konstanty integrédtoru 63, ktery
je p¥ifazer k rozb&hu a ktery je tvo¥en, jak bylo uvedeno, odporem 72 a kondenzétorem
76. Vzhledem k diodové soustavé 65 jsou t¥eba toliko zhruba dvé a¥ t¥i dobdhové Zasové
konstanty pro Uplné odpojeni krokového motoru 3.

Na diodovou soustavu 65 je p¥ipojen filtr 66 s nizkokmitoltovou propusti, ktery je
tvo¥en odporem 80 a kondenzdtorem 81 a na jeho# vystupni stranu je p¥ipojen napdtovy/frekvend-
ni m&ni& 67.

Integrovanym obvodem tvofenym nap&fovy/frekvendni méni& 67 je na svém odpovidajicim
¥{dicim vstupu prost¥fednictvim d&li¥e 82, 83 nap&ti negativnd p¥edpjat na pY¥edem stanovené
napé&tf, zhruba 50 mV. Timto potlalenim nulového bodu se dosdhne, Ze v krajni poloze ramene
vodide 21 nité nebudou spolehlivé vyddvany Z4dné impulsy, to znamend %4dny nastavovaci
frekvendni signdl 53. Jinak napé&tovy/frekvendni méni& 67 vytva¥{ nastavovaci frekvendni
signdl 53, jehoZ frekvence sledu impulsli je p¥imo Um&rnd nap&fovému potencidlu vstupniho
signdlu. Strmost napétového/frekveniniho m&nife 67 lze ménit potenciometrem 84. Timto
zplsobem lze uréité rychlosti pohybu nit& 17 p¥i¥adit urditou staciondrni nebo klidovou
polohu ramene vodife 21 nité& v oblasti mezi dorazovymi koliky 33, 34. Vn&jSim odporem
85, ktery je pfemost&n kondenzdtorem 86, je nastavitelnd maximdlni frekvence impulsd nastavo-
vaciho frekveniniho signdlu 53 tak, Ze v koncové poloze ramene vodile 21 nité, kterou
zaujme pfi maximdlnir mnoZstv{ dopravované nit& 17 za jednotku &asu, a tim i maxim&lnim
napét{m signdlu na vstupu 87 nap&fového/frekventnfho m&nile 67 vznikd mnoZstvi dopravované
nité o hodnot& zhruba 10 m/s.

Odpory 88, 89, jakoZ i kondenzétory 91, 92 slouZi toliko k provoznimu osazeni integrova-
ného obvodu vytvé¥ejicfho napdtovy/frekvenini m&ni& 67 a nevyZadujl proto %4dné dalsi
vysvétleni.

Jmenovitd sifla, kterou na rameno vodife 21 nit& plisobi stejnosmérny motor 25, je
vybuzovédna permanentné a je zajiSténa zdsobovacim konstantnim proudem ze zdroje 56 konstantni-
ho proudu, ktery je opé&t tvofen integrovanym obvodem, ktery soufasn& obsahuje vykonovy
koncovy stupefi 57. Prostfednictvim napé&fového signdlu na vstup 910 tohoto integrovaného
obvodu je mo%né p¥esné& nastavit motorovy proud a tfim i kroutici moment, timto stejnosmdrnym
motorem 25 vykondvany, na prdvé poZadovanou hodnotu. K tomu  pot¥ebné napé&ti signdlu
se odebird z jezdce nastavovaciho potenciometru 39 a p¥ivddi se na vstup 910 emitorovym

sledovadem, tvo¥enym tranzistorem T Rozsah nastavovéni je p¥edem dén na hornim konci pro-

st¥ednictvim potenciometru 93 a na zpodnim konci emitorovym sledovadem vytvo¥enym tranzisto~-
rem T, a odporem 94 emitoru, které vytva¥eji sledovad napéti 61 spolu se soultovym &lenem
60 (obr. 7). Na bdzi tranzistoru I, lze bud p¥ivddét ddlkovy stavéci signdl z oddé&lovaciho
&lenu 62, ktery je tvofen odporem 95 a za nim za¥azenou diodou 96, kterym se mé&ni hodnota
nap&t{ nastavend potenciometrem 39, p¥ipadn& se v tomto misté p¥ipoj{ kompenza&ni signil,
pochdzejfci z derivaéniho &lenu 59. Derivadni &len 59 sestdvd v podstaté z kondenzétoru

97 a z odporu 99, ktery je pfemosté&n diddou 98. Nastaveni kompenza&niho signdlu se provadi
potenciometrem 58, do kterého se pfivddi analogovy signdl, vznikajfc{ ve sledovadi napé&ti
51, ktery je tvo¥en tranzistorem T, s ptifazenym odporem 90 emitoru, a to na jeho vystupu.
Jezdce obou potenciometrli 58, 93 jsou navzdjem spojeny. Celkové je toto zapojeni kompenzad-
nfiho signdlu p¥izptsobeno fyzikdlnim vlastnostem celého mechanismu ramene vodie 21 nité |
véetné stejnosm&rného motoru 25 tak, Ze pracuje s vyhodou toliko p¥i pomérné malych se¥ize-
nich napét{ nit& 17, to je takovych, které jsou rovny nebo menS8i neZ 3 p. Toho se dosdhne
zejména odpovidajicim vytvofenim potenciometru 58 a p¥ifazeného odporu 100. Odpory 101 a

102 slou%f k p¥ibliZné linearizaci nastavovaci oblasti. Dioda 98 zabrahuje tomu, aby ne-
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gativnf{ &4st nap&t{ snifovala nastavenou hodnotu motoro&ého proudﬁ. Dioda 96 odd&lovaciho
&lenu 62 zaji¥tuje, Ze hodnota motorového proudu, nastavend na potenciometru 39, se miZe
toliko zvyS8it, av3ak nikoli zmenZit.

V pfedchédzejicim p¥ikladu provedeni popsané poddvac{ Gstroji nit& je sob&stainé,
to znamend, Ze Ustroji kontinudln& bez synchronizace s n&jakym vn&j$im zdrojem signélu
zabezpeduje, %e nap&ti poddvané nit&, nezdvisle na rychlosti pod4vané nit&, to znamend
spot¥eb& nit&, je kontinudln& udrZovédno na p¥edem stanovené jmenovité hodnotd, pri¥em#
v dané provozni oblasti je positivné& doddvéno poZadované mnoZstvi nits.

Jednoduchym doplné&nim elektrického zapojeni, tak jak je to zndzornéno na obr. 10,
lze poddvaci Gstroji nit& ovlddat rovné&Z vn&jsim synchronizalnim signdlem, ktery je doddvén
napfiklad z centrdlnfho vysilale otoénych impulsid okrouhlého pletaciho stroje, a to tak,
Ze mnoZstvi doddvané nit& je timto synchronizadnim signdlem synchronizovédno. Tento zpisob
provozu ma vyznam nap¥fklad u rychlob&Znych prouZkovacich strojl, pletacich ponoZkovych
strojl apod., u kterych leZi pletacf rychlost a z ni vyplyvajlci rychlost doddvky nit&
nad spodni hodnotou, kterd je pfedem stanovena start/stop frekvenci p¥islufného krokového

motoru 3.

Vzhledem k tomu, Ze poddvaci Ustrojf nit& je na z&klad® popsaného vytvofeni schopné
sledovat extrémni zm&ny mnoZstvi doddvané extrémnf zmény mnofstvi doddvané nité p¥i vymé&né
nit& vzhledem k predchdzejicimu vyprdzdné&ni nebo napln&ni z&sobniku nit&, je podavaci
Ustroji nité podle vyndlezu zv143t& vhodné pro takové stroje. Po rozbéhu poddvaciho koledka
5 nit& a krokového motoru 3 v nédvaznosti na vym&nu nit& nésleduje pozitivni dodévka nité&,

&im# se zajist{ absolutn® rovnom&rny v¢stup zboZi. PF¥epnutl poddvaciho ustrojf nité& z popsané-
ho samostatného nezdvislého provozu v prib&hu rozb&hu na pozitivni provoz synchronizovany
s vnéjsim synchronizaénim signdlem se uskutedhuje samo&inn&, takZe nejsou t¥eba Z4dné

p¥idavné vn&jsi prostt¥edky, p¥ipadné samostatné ¥idici impulsy nebo podobné&.

Na obr. 10 jsou pro porozumdni blokovému schematu zapojeni podle obr. 7 pot¥ebné
dily oznaSeny shodnymi vztahovymi znaky. Proto nejsou v dalfim podrobné&ji vysvé&tlovény.

Mezi vystupem regulad&nfho za¥fzeni 52 a ¥idici elektronikou 54 krokovaciho motoru
3 je zapojen elektronicky spina& 105, ktery umoZfiuje voliteln& pEivédét bud z regulainiho
za¥izeni 52 vystupujici frekven&ni signdl 53 p¥i samostatném provozu nebo frekvenni synchro-
niza&ni signé&l 107, ktery se p¥ivadi pfes vstup 106 z vné€j¥iho synchronizadniho zdroje.
Pro ovl4d4ni elektronického spfnae 105 slou?i ¥idici zapojeni 108, které m& nap&tovy/frekvend-
n{ m&ni& 109, nastavovaci potenciometr 110 a kompardtor 111, ktery m& ur&itou hysterezi.
Napdtovy/frekven&ni m&ni& 109 m&ni vn&jSi frekven&ni{ synchronizalni signdl 107 na analogové
napéti, které prichdzi p¥es odpor 112 na nastavovacl potenciometr 110, na ktery z druhé
strany ptsobi pFes odpor 113 analogovy signdl z vystupu integrétorl 63, 64. Kompardtor
111 porovndvd ob& napétf a vyddvd podle toho pfepinaci signdl elektronickému spinali 105.
Nastavovac{ potenciometr 110 umoZfiuje nastavit hladinu pfepindni.

Jakmile je rozb&hovy proces krokového motoru 3 ukonlen, zaujme rameno vodife 21 nité&
polohu, kterd odpovidé p¥isluiné rychlosti pohybu nité& 17 ve staciondrnim stavu, &imZ
zisk4 také ur&itou velikost analogovy signdl, snimany p¥es odpor 113 na vystupu integrétord
62, 63. Porovn&nim této velikosti s analogovym nap&tim, odpovidajicim vn&jSimu frekvenénimu
synchronizadnimu sign&lu 107, zjist{ kompardtor 111 samo&inné& ukon&eni rozb&hového procesu
krokového motoru 3, &imi vyd4 prepfnaci signdl ze samostatného provozu na pozitivni provoz.
Pro zpétné p¥epnuti elektronického spinale 105, nap¥fklad p¥i vyhozeni nit& prouZkovacim
za¥{zenim, plat{ odpovidajfci.

Jakmile je nap¥fklad p¥i vyhozeni nit& proufkovacim za¥fzenim p¥eruSen odb&r nité
z podavaciho prvku 5, nit&, vychyli se rameno vodife 21 nit& plisobenim stejnosm&rného
motoru 25 prost¥ednictvim ovlddaci p&ky 27 nejprve do levé dorazové polohy, tak jak je
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to zndzorn&no na obr. 7. P¥itom je signdlem, ktery je z4visly na poloze a ktery vydavi
vysilat 28 signdlu, prost¥ednictvim regula®niho prost¥edku 52 atd. krokov§ motor 3 ji%
popsanym zpisobem tak ovliviiovdn, Ze postupn® sni%{ pofet otdlek a tim i mnoZstv{i nitd&

17 doddvané ze jednotku &asu. Jakmile rameno vodide 21 nit& uvnit¥ své drihy pohybu, omezené
ob&ma dorazovymi koliky 33, 34, vstoup{ ve sméru na lev§y dorazovy kolfk 33 do ur&ité oblasti,
tak zvané odstavovaci oblasti, krokovy motor 3 se zastavi. Rameno vodi&e 21 nit& se v3ak
potom okamZité& nezastavi, nybrZ se pohybuje svoji systémovou setrva&nosti tak daleko od
odstavné oblasti, a? jednak se krokovy motor 3 zastavi a jednak je nit, kterd prochdz{
vodicim odkem 19 nit& ramenem vodide 21 nit&, které je stejn& jako p¥ed tim ovliviovéno
.jmenovitou silou ze stejnosmé&rného motoru 25, op&t napnuta, &imZ se zamezi dal3{i pohyb
ramene vodie 21 nit&. Nit 17, kterd je na strané spotfebile pevn& drZena na nitovou svérkou
prouikovaciho za¥izeni, je na druhé stran® drZfena p¥{drZnym momentem krokového motoru 3;

je drZena ramenem vodife 21 nit& a stejnosm@rnym motorem 25 na jmenovitém napétf,nastavendm
potenciometrem 39. Zejména p¥i vyS8ich jmenovitych hodnotdch napétf{ nit& vznik4 nebezpeli,
Ze vyhozend nit bude pomalu vytaZfena z nitové sv&rky, coZ mé& za nédsledek, %e by p¥i nésledu-
jicim vloZeni nit& dodlo k pY¥eruSeni provozu. Rovn&Z p¥i dlouhodob&jsSim odstaveni okrouhlého
pletacfho stroje, napfiklad pfes noc, mife dojit vzhledem k této trvale udr¥fované napjatosti
nit& k nep¥ijemnostem, které by mohly nep¥fzniv& ovliviiovat vzhled o&ek v poslednfi Yade&
o&ek. Tyto problymy vznikaji zejména p¥i zpracovdvani pryZovych niti s nap&tim nit& vétiim
ne# 3 p, to je 30 mN.

V p¥ipad& pot¥eby lze tyto obtife odstranit malou dpravou regula&niho za¥fzeni 52,
kterd je zndzorn&na na obr. 1ll.

Zapojovaci dfl 120, ktery je zndzornén na obr. 1, lze podle volby vloZit do zapojeni
podle obr. 8 misto zapojovacfho dflu, ktery je na obr. 8 zobrazen &4rkovan& a ktery je
oznaden stejnym vztahovym znakem. Odpovidajici p¥{pojné body jsou oznaleny pismeny a aZ d.

U zapojovaciho dflu 120 je zapojen v obvodu kolektoru tranzistoru I nastavovaci‘potencio—
metr 121. Analogovy signdl, ktery p¥ich&zi z fototranzistoru 30 a ktery vyznafuje polohu
ramene vodife 21 nité&, se v obvodu kolektoru tranzistoru T, otod{ prakticky o 180° a p¥ivadd
se p¥es jezdce nastavovaciho potenciometru 121 na zékladnu tranzistoru Ty typu pnp, ktery
pracuje v podstat& jako spinaci zesiloval. V obvodu emitoru tranzistoru I je odpor 122
emitoru, nap¥iklad o hodnoté& zhruba 560 ohmi, zatimco kolektor tranzistor je spojen p¥es
odpor 123 zpé&tné vazby s bdzi. V obvodu kolektoru tranzistoru I jsou p¥ipojeny p¥es p¥ipojny
bod b potenciometr 93 (obr. 8} a za nim p¥ipojené spojovaci prvky.

Odporem 123 zp&tné vazby vytva¥end zp&tnd vazba kolektoru k bdzi tranzistoru T, zabranuje

n&hlému pfeklopenf potencidlu kolektoru p¥i dosafeni urditého nap&tového potenciélusna
b&zi. P¥echod se uskutedfiuje bez hystereze a mékce, pokud pohyb ramene vodide 21 nité
probihd mékce. Soufasn& sloufi odpor 123 zpétné vazby, ktery md nap¥iklad hodnotu 100 kilo-
ohmi, pro nastavenf nejniZ3{ hodnoty nap&tfi nité& 17, které plsobi na nit 17 p¥i zastaveném

krokovém motoru 3 prost¥ednictvim ramene vodide 21 nité&.

Pokud je rameno vodi&e 21 nité&, napfiklad p¥i vysmylkovani nité 17, vykg§vnuto vlevo
do té miry (obr. 10), %e krokovy motor 3 je zastaven, to znamend, pokud se rameno, vodile
21 nit& nachdzi{ v odstavné oblasti své drdhy pohybu, je tranzistor 25 prakticky bez proudu.
Tim dostdvaji oba potenciometry 93, 39 nyn{ jen nepatrny proud pf¥es odpor 123 zpé&tné vazby,
ktery vSak posta&uje k tomu, aby vyvolal na bdzi tranzistoru Iy takovy pokles nap&ti, Ze
tento na svém emitoru pfiv4di podstatnd snifeny nap&fovy signdl p¥es vstup 910 do integrova-
ného obvodu, vytvé¥ejfci{ zdroj 56 konstantniho proudu. To m& za ndsledek, Ze stejnosmérny
motor 25 je ovliviiovédn v souladu s tim zmendengym budicim proudem, &im# se na p¥isluSnou
snifenou hodnotu zmen3f{ i jmenovitd sfla plsobici! z ovlddaci péky 27 na rameno vodile
21 nité&, takZe odpovidd nap¥iklad nap&ti nité& o hodnoté& 0,5 p.

T{m je nit, kterd je vysunuta a kterd je drZena na jednom konci nitovou svérkou prouZko-
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vaciho zaffzen{, p¥i zastaveném poddvacim kolelku 5 nité& udrZovdna pod pomé&rn& malym a
proto neSkodnym napétim.

Jakmile je nit 17 prou¥kovacim zafizeniﬁ op&t spotfebovdvéna, zalne se rameno vodi&e
21 nité& pohybovat rychle vpravo (obr. 10). Fototranzistor 30 pfedd na tranzistor 21 odpovi~
dajici analogovy signdl, z&visly na poloze. P¥i dosaZeni urditého prahu napdti se stane
tranzistor Iy zcela vodivym, &imZ jeho kolektorovy potencidl dosdhne zhruba hodnotu + V,
&¢{mZ se potenciometry 93, 39 dostanou op&t na + V, co% odpovidd plivodnimu stavu v souladun
s obr. 8 a umoZfiuje plnou norm&lni funkci nastavitelnych potenciometrd 39, 93.

Popsand funkce zapojovaciho dflu 120 vytvd¥{ na obr. 12 schematicky znézorn&nou &innost
poddvaciho Ustroji nité.

Dréha pohybu kolem vodorovné osy 20 vykyvn& uloZeného ramene vodide 21 nit&, kterd
je omezena ob&ma dorazovymi kolfky 23; 34, odpovidd drdze pohybu na kruhovém oblouku p¥ifaze-
ného pohyblivého vodi&iho oka 19 nit&. Tato celkovd drdha pohybu je rozd&lena do n&kolika
déle uvedenych oblasti,

Pokud je rameno vodie 21 nit& uvnit¥ prvni oblasti A, kterd se napojuje na pravy
dorazovy kolik 34, naléz& se uvnit¥ normdlni pracovni oblasti nebo sektoru, ve které je
na nit, vedenou pohyblivym vodicim olkem za¥izeni 19 nit&, vykondvéna jmenovitd sila nastavend
na potenciometru 39, ¢imZ je nit 17 drZfena pod odpovidajicim konstantnim nap&tim nité.
zZ4loha nit& m& svou poldte&ni velikost; okamZfitd plocha ramene vodife 21 nité& uvnit¥ pracov-
ni oblasti A z4vis{ na rychlosti pohybu nitd a tim i na pot¥ebném poltu oté&ek krokového

motoru 3.

Na prvnf pracovni oblast A navazuje a¥ k levému dorazovému koliku 33 druhd pracovni
oblast B, kterou je také moiné nazvat odstavnou oblasti nebo sektorem. Jakmile rameno
vodide 21 nitd, nap¥iklad p¥i vyhozeni nit& prou¥kovacim za¥fzenim, pfekroli mez mezi
oblasti A a oblastf B a vnikne do oblasti B, odstavi se krokovy motor 3. K jeho zastaveni
dojde v predem stanovené dob¥&, kterd je z4dvisld na jeho dob&hové charakteristice, jak
to bylo podrobn& vysvé&tleno p¥i popisu reguladniho prost¥edku 52.

Cinnosti{ zapojovacfho dflu 120, kterd byla popsdna v p¥edchdzejicim textu, je odstavnd
oblast B je&t& jednou rozd&lena, a to na tfeti oblast C, ve které panuje sni%ené nap&ti
nit&, zatimco ve zbyvajfci &&sti, to je v oblasti B-C, stejné tak jako:'v pracovni oblasti

A, z0st4v4 zachovéna nastavend jmenovité hodnota nap&tf nité&.

Jakmile je nit, nap¥fklad p¥i prou¥kovéni p¥i relativn& vysoké rychlosti nité&, ndhle
vyhozena, vnikne rameno vodi&e 21 nité& svou systémovou setrvalnost{ tak daleko do odstavné
oblasti B, a% se krokovy motor 3 zastavi a nit se op&t napne, &ImZ zabrdni dalSfmu pohybu
ramene vodie 21 nit&. Pfesnd poloha nebo hloubka vniknutf, jakou rameno vodi&e 21 nité&
dosadhne v odstavné oblasti B, zAvis{ mimo jiné na tom, p#i jaké rychlosti nit& a napéti
nitd a jak rychle byl odb&r nit& pYeruSen. Pokud p¥itom zistane rameno vodiZe 21 nité&

v té &4sti B-C odstavné oblasti B, kterd navazuje na pracovni oblast A, zlstdvd pfi zastaveném
krokovém motoru 3 nap&t{ nitd 17 na jmenovité hodnot&, nastavené potenciometrem 39, kterd

platf{ i pro pletaci provoz.

Pokud by pletac{ stroj neudrZel nit stojici pod timto tahovym nap&tim, protoZe by
nap¥iklad nifové svorka proufkovaciho za¥fzeni lehce uvolnila, putuje rameno vodile

w
[0

nité plisobenim jmenovité sily, zajiltované p¥es ovlddaci pdku 27 stejnosmErnym motorem
pomalu ve sméru k levému dorazovému kolfku 33. Jakmile se vSak pfitom dostane do oblasti
C odstavné oblasti B, okamZit& se samo&inn& sniZi{ pisobenim zapojovaciho dilu 120 odpovida-

NN
W=

jfcim zmenZenim buzenf stejnosm&rného motoru 25 nap&ti nité 17 na podstatn& men3{ hodnotu,
nap¥iklad na 0,5 p. Tato hodnota je v ka¥dém p¥{ipad& tak mald, %e nitf 17 pusobici taZné
sfla je ne¥kodn&. Nemd vSak také nulovou hodnotu a proto se nelze dostat pod ni, protoZe
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by byla uvedena v &innost spinadem 36 zastavovaci funkce stroje. Tim, %e rameno vodile

21 nit& zistane, i kdyZ s podstatné menS{ pGsobici silou, stdt na jednom misté& uvnit¥
odstavné oblasti C, kde je udrZovéno niti 17 p¥i zastaveném krokovém motoru 3, se zajisti,
Ze nit 17 je i p¥i zastaveném krokovém motoru 3 jest& ve vodifi 21 nit&, v jehle nebo
nitové svorce proufkovaciho za¥izeni{ atd. a v dal¥im pracovnim postupu mife byt ¥4dn&
pletena. Pokud by vSak rameno vodife 21 nit& bylo vykgyvnuto tak daleko, Ze by v blizkosti
levého dorazového koliku 33 uvedlo v &innost spina& 36, znamend to, Ze nit byla vytaZena

nebo odtr¥ena, to znamend, Ze v kaZdém p¥ipad€ doflo k provozni porule.

Pokud nedojde k provozni poruSe, je rameno vodie 21 nité& p¥i obnoveni spotfeby nité
17 vice nebo mén& rychle p¥ivedeno zp&t z popsané polohy v odstavné oblasti B vpravo do
pracovni oblasti A, p¥ilemZ se pohybuje toliko s nepatrnym "pfekocenim" do staciondrni
polohy p¥islu¥ného po&tu otédlek, ktery platf pro danou rychlost doddvky nité& 17.

P¥i velmi rychlém chodu pletacfho stroje a vysokych rychlostech nit& nebo p¥i prouZko-
védni s vysokou rychlostf{ nit& se posune bod zapnuti krokového motoru 3 ve sméru k levému
dorazovému koliku 33, to znamend, Ze doprava nité& 17 poddvacim koleCkem 5 nité zaéne d¥ive,
a to v zdvislosti na rychlosti nité& 17 na zadldtku odbéru nité& 17. To je vyhodné z toho
diivodu, Ze se zejména p¥i vysokych rychlostech nité 17 a nizkém nap&ti nité 17 vytvoi{
jen nepatrné "pfekoceni" ramene vodide 21 nité&, protoZe pasivni zdloha nit& 17, kteréd
je déna ramenem vodide 21 nité& stojicim v odstavné oblasti B, miZe byt prakticky dplné&
vyuZita. To umoZiiuje nap¥iklad doséhnout vy&&ich rychlostf{ prouZkovdni. Mimoto dostanou
pfi sprdvné voleném okamZiku zapnuti krokového motoru 3 a sprédvné voleném okamZiku p¥epnuti
nap&ti nit& ze sniZené hodnoty, napfiklad z hodnoty 0,5 p, na provozni jmenovitou hodnotu,
nap¥iklad o hodnot& 5 p, prvni jehly pletacfho stroje jedté nékolik centimetrd délky nité
17 s nizkym napé&tim nité 17, coZ je pro zaldtek pleteni vyhodné, protoZe se zmen3{ nebezpeli
vyklouznutf nit& 17. Ddle je vyhodnd i ta skutednost, Ze pfechod z nizké hodnoty napé&ti
nit& 17 na provozni jmenovitou hodnotu nap&ti nité 17 se uskutelfiuje m&kce, coZ pochopiteln&
plati i v opainém sméru, &imZ se zabrdni vzniku odrazovych jevi. Poddvaci Ustroji nité,
které bylo popsdno v pfedchdzejicim textu a jehoZ konstruk&ni uspo¥dddni je zndzornéno
zejména na obr. 1 a% 4, md jako prvek pro doddvku nité& 17 podévaci{ prvek 5 nité, které
m4 z&sobni ndvin tvo¥eny vicekrdt ovinutou nitf vytvé¥ejfci vétsi pofet navind 190 nité,
&imZ je zaji¥téno v podstaté bezprokluzové undSeni nité& na jeho obvodu, jak ji% bylo v pifed-
chdzejicim podrobné vysvdtleno. Takov4d konstrukce poddvaciho Gstroji nité& je zvlasté vhodnd
pro doddvku normdlnich nit{ z nekoneénych nebo staplovych vldken, kterd nemaji Zadnou
nadm&rnou pruznost.

Pro vysoce elastické p¥ize op¥edené nebo holé pryZové nité apod. jsou ufelnd podavaci
Ustroji nit& s jinou konstrukci, u které vS8ak lze za¥fzeni podle vyndlezu rovnéZ vyuzit.
Tato poddvaci Ustroji nit& jsou v zésadd vytvoYena tak, Ze jejich civky nebo navijeci
télesa pro odtahovdni nit& maji s vyhodou vdlcovy tvar a na svém obvodu jsou pohdnéna
t¥enim, jak to bylo podrobné& vysvétleno nap¥fklad v &asopise "Knitting International",
Eerven 1985, str. 47 a ndsledujici. V takovych p¥ipadech vytva¥{ podaval nité& ve smyslu
vyndlezu vdlcovy pohdn&ci védlec, ktery lze t¥enim spojit s obvodem civky pro odtahovéni

nit& nebo s té&lesem pro navijeni nité.

P¥{klady provedeni takovych poddvacich dstroji nité& jsou zndzorné&ny na obr. 13 ai
16, ve kterych jsou &4sti, které odpovidaji C4stem jiZ popsanych poddvacich dstroji nité
oznadeny stejnymi vztahovymi znaky, takZe ji% nejsou znovu popisovdny.

Na sk¥ini 1, kterd op&t nese dr¥dk 2 a v jejiZ% horni &4sti je uloZen elektricky krokovy
motor 3 (obr. 15), jsou otodné& uloZeny dva s rovnob&inymi osami upravené pohéndci vélce
150, 151, které jsou ve své provozni poloze ve vodorovné rovin&. Oba vdlce 150, 151 vytva¥ejd
odvijeci misto pro alespoil jednu odtahovou civku 152 nité, kterd je opatfena dutinkou
153 civky a kterd svoji obvodovou plochou dosedd na oba vélce 150, 151. Vzddlenost mezi
vdlci 150, 151 je men3{ ne% prim&r dutinky 153 civky, takZ?e ani p¥i prdzdné odtahové civce
152 nemiZe dutinka 153 civky mezi obé&ma vdlci 150, 151 propadnout.
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Oba vdlce 150, 151 mohou byt uspo¥&ddny bud toliko vn& jedné strany skfind 1, jak
je to patrno z obr. 13, nebo, jak je to &asto tlelndj8f ji%Z z hlediska vyrovnini hmotnosti
a jak je to zndzorndno na obr. 14, na obou strandch horni &4sti sk¥fn& 1, kter4d m& pravo-
uhlé a rovnob&Zné stény, p¥ifemZ oba vdlce 150, 151 jsou uloZeny na obou strandch souose
a otolné tak, Ze se po obou strandch sk¥in& 1 vytvd¥eji odvijeci mista. Délka valch 150,
151 se voli podle vySky civek; je moZné uspofddat také takovd provedeni, u kterych jsou
na dvojici vélch 150, 151 uloZeny souose odtahové civky 152 nité ve v&tS3im podtu vedle
sebe. Oba vdlce 150, 151 jsou svymi konci oto&né uloZeny prost¥ednictvim valivych loZisek
154 (obr. 15) v Zelni desce 155, kterd je sama o sobé& spojena prost¥ednictvim vzpér 156

s horni ¢4sti sk¥iné 1.

Pod obéma vdlci 150, 151 je pro ka#dé odvijeci misto uspo¥addna kolem vodorovné osy
157 volné oto¢nd vodici kladka 158 nit&, kterd vytva¥{ polohov& pevn& umisté&ny prvek pro
vedeni nité& a ze které vychdzi nit 17 ke spot¥ebili nité.

Z obou valch 150, 151 je vélec 150 {(obr. 15), vytvo¥eny jako duty h¥idel, neotolnd&
nasunut bezprostfedné na h¥fdel 4 krokového motoru 3. Tim vytvd¥{ pohé&néci vdlec 150,
ktery je spojen t¥enim s odtahovou civkou 152 nité&, uloZenou na obou vdlcich 150, 151.
Druhy védlec 151 je v horni &4sti sk¥iné 1 uloZ%en toliko oto&né.

Je samoz¥ejmé, Ze jako pohdnéci vdlce mohou pracovat také oba vélce 150, 151, jak
je to zndzornéno schematicky na obr. 16. V tomto p¥ipadé jsou oba valce 150, 151 spojeny
neoto¢né s ozubenou Femenici, umisténou na kaZdém z nich, p¥es kterou je veden nekone&ny
ozubeny Yemen 159, ktery prochézi p¥es ozubenou femenici 160, naklinovanou na h¥ideli
krokového motoru 3. Ozubeny ¥emen 159 je upraven v horni &4sti sk¥in& 1. Zaji¥tuje nucenou
synchronizaci otoéného pohybu obou vAlcl 150, 151 navzdjem a s otonym pohybem krokového
motoru 3 tak, Ze obvodovad rychlost obou vAlcl 150, 151 je vidy stejné& velkd.

50. Prochazi

Nit 17, kterd pFichdzi z odtahové civky 152 nité, uloZené na dvojici vdlct 150, 151

a je zplUsobem, ktery je patrny z nbr. 13 a 15, vychylovdna pohén&cim h¥idelem 1

vodicim o8kem za¥izeni 19 nit& ramene vodide 21 nité a odtud pfes vodici kladku 158 nité

ke spotfebidi nit&, takZe mezi pohdndcim vdlcem 150 a vodici kladkou 158 nité& je opét
vytvofena zdloha nit&, kterd je snimdna a ¥izena ji¥ popsanym zpisobem prost¥ednictvim
ramene vodie 21 nit&. Na rameno vodie 21 nité plsobi jmenovitd nastavovac{ sila ze stejno-
smérného motoru 25 pfes ovlddaci péku 27, pfifemZ tato jmenovitd nastavovaci sfla odpovidd
pravé nastavenému nap&ti nité. Rovné&Z v tomto p¥ipadé je z&loha nité 17 stanovena tak,

aby umoZnila rozb&h krokového motoru 3 a jeho dobé&h, ani%? by jej napdjeci impulsovy signél

p¥ivedl k vypadku ze synchronizmu.

U p¥ikladu provedeni, ktery je zndzornén na obr. 14 a ktery m& dvé& odvijeci mista
po obou strandch sk¥ind 1, je zpravidla ke kaZdé dvojici vélci ;;g,';g;, které jsou uspo¥adény
vné obou protilehlych stran sk¥in&é 1, p¥ifazen samostatny pohdnéci krokovy motor 3, ktery
je ¥izen samostatnym ramenem vodie 21 nité a odpovidajici elektronikou (obr. 8). P¥itom
mohou byt oba vdlce ka%dé dvojice vdlct 150, 151 samostatné synchronizovdny samostatnym
pohonem ozubengm Yemenem podle obr. 16; je samoz¥ejmé také moZné, coZ platf zcela vSeobecné
pro viechny pt¥iklady provedeni, vytvorit elektrickou synchronizaci vdlcll 150, 151 a to
tak, %e kazdy z v&lcu 150, 151 je zpGsobem, patrnym z obr. 15, spojen se samostatnym krokovym
motorem 3 a oba tyto krokové motory 3 jsou potom navzdjem synchronizovatelné elektrickou

cestou.

Dals$i alternativni YeSeni spodivd v tom, Ze pro urdité p¥iklady pouZiti je'toliko
pro jedno odvijeci misto a k n&mu p¥ifazenou dvojici vélcd 150, 151 upravena regulace
prost¥ednictvim ramene vodi&e 21 nit&, zatimco u druhého odvijecfho mista vytvd¥i rameno
odvije&e 21 nit& toliko normdlni vypina&, ktery reaguje p¥i pretrZeni nit& apod. P¥isluSnd

dvojice vdlct 150, 151 je potom pohdnéna konstantnim poltem otédlek.
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Kone&n& je mo¥nad i takova forma provedeni, u které jsou nit& 17 z vice odtahovanych
civek 152 nit& vedeny pfes spolefné rameno vodi&e 21 nit& s p¥f{sluinym regula®nim zafizenim,
pfi¥emZ toto rameno prost¥ednictvim p¥ifazeného regula¥nfho za¥izenf pisobf na pohon v4lch
tak, aby vBechny snimané nit& 17 zlstdvaly uvnit¥ nastavend oblasti jmenovité hodnoty
nap&tf{ nitd. i

PREDMET VYNALEGZU

- 1. Poddvaci lUstrojif nit& s elektronickou regulaci napindni nit& pro textilni stroje
zpracovdvajic{ nit&, zejména pro pletacf stroje, s otodn& ulo¥enym pod4dvacim prvkem nit&,
dopravujicim nit v podstat& bez prokluzu, ke kterému jsou p¥ifazeny prvky pro vedeni nitd&

a kterf je spojen s pohdn&cim, frekvendn& regulovanym elektrickym motorem, s &idly pro
kontrolu nap&ti nité, uloZenymi v drdze nit& za pod4dvacim prvkem nitd, které kontroluji
nap&t{ nit& z n&j odchdzejic{ a které vyddvaji elektricky signdl, jakoZ i s elektrickym
regulaénim za¥fzenim, zpracovdvajicIim tento signdl, které napaj{ motor ve smyslu konstantniho
udrZov4nif kontrolovaného nap&t{ nit& na nastavenou jmenovitou hodnotu frekven&nim signdlem,
vyzna&ené tim, #e v drdze nité& (17) je za poddvacim prvkem (5) nit& uspotddéno za¥fzenf (15,
16, 19) pro vytvdfeni z4lohy nit&, jeji¥ velikost je dostatednd pro pokryti spotteby nit¥ (17)

v pribé&hu rozb&hu motoru (3), ¥e k tomuto za¥fzenf (15, 16, 19) pro vytvd¥en{ 24lohy nit& jsou p¥ifazeny
prostfedky (28, 52) pro samoinné dopln&nf{ z&lohy nit® nejpozd&ji po rozb&hu motoru (3) na podatedni
velikost, a ¥e reguladn{ za¥izeni{ (52) m4 zapojeni (63, 64), které omezuje &asovou zm&nu
frekvence frekven¥niho signdlu (53) alespon p¥i rozb&hu motoru (3) tak, ¥e zatiZeny motor

(3) je schopen sledovat zm&nu frekvence.

2. Poddvac{ tstroji nit& podle bodu 1, vyznadené tim, %e zapojenim (63, 64) je omezena
zména frekvence frekven&niho signdlu (53) rovn&Z alespofi v prib&hu rozb&hu motoru (3) tak,
fe zatfZeny motor (3) je schopen sledovat zm&nu frekvence, a %e k za¥izeni pro vytva¥eni
zdlohy nit& jsou p¥i¥azeny prost¥edky pro ukldddnf nadbytedného mnofstv{ nit& (17), dodéva-
ného v prib&hu dob&hu motoru (3) do zdlohy nité.

3. Poddvaci tstroji nité& podle bodu 1 nebo 2, vyznadené tim, Ze zapojeni (63, 64)
m4 integrator pro elektricky signdl, vyddvany snfmadi nap&t{ nité.

4. Pod4vaci tstrojf nit& podle bodu 3, vyznalené tim, %e integr&tor, p¥ifazeny k rozb&hu
motoru (3), mé& vét3{ &asovou konstantu, neZ integrdtor, p¥ifazeny k dob&hu motoru (3).

5. Poddvaci tstroji nit& podle bodu 4, vyznalené tim, Ze oba integrdtory zapojeni
(63, 64) jsou tvo¥eny Slenem s odporem (72, 73) a kapacitou (76) jehoZ ohmicky odpor je
v z4vislosti na signdlu p¥epinatelny na dvé rizné hodnoty.

6. Poddvaci{ Gstrojf nit& podle jednoho z pf¥edchdzejicich bodl, vyzna¥enéd tim, %e
za¥{zeni pro vytvd¥eni zdlohy nitd méd alespon jeden na p¥edem stanovené drdze pohybliv&
uloZeny vodi& (21) nit&, ke kterému je p¥i¥azen alespoh jeden pevny vodici{ prvek nité&,
ktery spolu s pohyblivé& uloZenym vodiem (21) nité vytvd¥{ prodlouZenou drdhu nit& (17),
a Ze pohyblivé uloZeny vodid (21) nit& je ovliviovatelny nastavitelnou jmenovitou silou,
plsobfci proti zainé sfle nit& (17), kterd na n&j plsobf a je spojen s vysiladem (28)
signdlu snimadd, pro vytva¥en{ signdlu z4vislému na poloze pohyblivého vodi&e (21) nité&.

7. Poddvaci tdstrojf nit& podle bodu 6, vyznalené tim, Eg vysila& (28) signdlu je
elektroopticky vysfla& signdlu, snimajici pohyblivy vodi& (21) nit& nebo s nim spojenou
&4st (32).

8. Poddvaci idstrojf nit& podle bodu 6 nebo 7, vyznafené tim, Ze vysflafem (28) signdlu
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vytvofeny signdl je v pfedem stanovené funk&ni zdvislosti na okamZité poloze pohyblivélc
vodife (21) nit&, takZfe se vzrlstajici vychylkou vodi&e (21) nit& ve sméru vzristajicih:
nap&t{i nit& (17) signdl neproporcion&ln& narusté&.

9. Poddvaci dstroji nit& podle bodu 6, vyznaené tim, Ze na pohyblivy vodi% (21) nitd
pisobic{ jmenovitd sila je konstantni nez&visle na drédze.

10. Podévaci Ustrojf nit& podle bodu 6, vyznalené tim, Ze pohyblivy vodi& (21) nitd
je vykyvn& uloZend, unéSejfci{ vodici pdka nité&.

11. Podévaci tstrojf{ podle jednoho z bodl 6 a% 10, vyznalené tim, %e pohyblivy vodid&
(21) nit& je spojen s elektromagnetickym vysflaem (25) jmenovité hodnoty, ktery vytva¥i
jmenovitou sf{lu a jehoZ proud je nastavitelng.

12. Pod4vaci ustrojf nit& podle bodu 11, vyznalené tim, Ze elektromagneticky vysilad
(25) jmenovité hodnoty je spojen s regulalnim za¥fzenim (52), pro vznik zmény elektrického
signdlu, vyddvaného vysilafem (28) signdlu, pro dolasné p¥ipojeni kompenzadniho signdlu,
ovliviujiciho jmenovitou sflu ve sméru protilehlému proti zmén& nap&ti nité& (17).

13. Poddvaci Ustroji nité podle bodu 12, vyznadené tim, Ze kompenzaéﬁi signdl je
odvozen p¥es derivadnf &len (59) ze signdlu vyddvaného vysiladem signdlu (28).

14. Podédvaci{ ustroji nit& podle jednoho z bodlt 11 aZ 13, vyznalené tim, Ze elektro-
magneticky vysi{lad (25) Jjmenovité hodnoty m& vstup (62) pro signdly p¥ichézejici{ z centrdlni-
ho vysilafle a pfedstavujici jmenovitou sflu.

15. Pod&vaci dstroji nit& podle jednoho z bodh 6 aZ 14, vyznaldené tim, %e dréha pohybu
pohyblivého vodi%e (21) nitd je omezena a %e v drédze pohybu jsou pobliZ mezi (33, 34)
uspofddéna s vodidem (21) nit& spolupracujicf{ &idla (35, 36; 43, 44), pro vydavéani vypinaci~

ho signdlu pro motor (3) a/nebo stroj.

16. Pod&vaci Gstroji nit& podle jednoho z pF¥edchdzejicich bodli, vyznafené tim, Ze
reguladni prostfedek (52) m& vstup (106) pro synchroniza&ni signdl (107), p¥ichézejici
z vndjsiho synchronizadniho zdroje, a Ze motor (3) po dosaZeni otélek, odpovidajicich
nastavenému jmenovitému nap&tfi nité& (17), je reguladnim prost¥edkem (52) samo&inné& synchroni-

zovatelny synchroniza&nim signdlem (107).

17. Podédvaci Ustroji nit& podle bodu 16, vyznalené tim, %e regulalni prost¥edek (52)
m4 elektronicky spina& (105), ¥izeny ¥{dicim zapojenim (108), které m4 prost¥edky (110, 111)
pro srovndvdni do n&j p¥ivédéného synchroniza&niho signdlu (107) se signdlem charakterizujicim
napdt{ nit& (17), ktery vyddvd vysila& (28) signdlu, a nezdvisle na v§sledku srovndni,
pro vyddvdni p¥epinaciho signdlu na elektronicky spina¢& (105).

18. Poddvacf tstroji nit& podle jednoho z p¥echdzejicich bodt, vyznalené tim, Ze
motor (3) je krokovy motor.

19. Pod4vac{ uUstroji nit& podle jedncho z bodh 6 aZ 18, vyznalené tim, Ze vysilad
(28) signdlu vyddvd analogovy signdl a reguladnf prost¥edek (52) m4 nap&tovy/frekvenéni K
méni& (67), ktery je zatazen za integrdtorem (63, 64) zpracovdvajicim tento analogovy

signdl, a kter§ vytvad¥{i frekvenéni signdl (53).

20. Pod4vaci dstrojf nit& podle bodd 3 a 19, vyznalené tim, %e mezi integrétorem
(63, 64) a nap&tovym/frekvendnim m&nifem (67) je uspofadano zapojeni (65) prahové hodnoty
pro pr¥endSeni signdlové napéti.

21. Pod&vaci ustrojf nitd podle bodu 19, vyznadené tim, Ze nap&fovy/frekventni ménil
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(67) m4 nastavitelné potladenf nulového bodu tak, Ze minim&lnf hodnota vystupni frekvence
je vylad&na na start/stop frekvenci motoru (3). ’

22. Podavaci uUstroji nit& podle jednoho z bodld 18 a% 21, vyznafené tim, Ze napétovy/-
frekvendni{ m&nid (67) md zaffzenf (84) pro zm&nu své strmosti.

23. Poddvaci tstrojf nitd podle jednoho z p¥edchézejicich bodd, vyznafené tim, Ze
pFi zastaven{i motoru (3) je reguladnim prost¥edkem (52) udrfovatelné napéti nité& (17) na
pfedem stanovené hodnot&, kterd je rovna nebo men$i ne? nastavend jmenovita hodnota.

24. Podévaci tGstroji nitd podle bodu 23, vyznalené tim, Ze reguladni prostfedek (52)
md prost¥edky (120), kterymi je jmenovitd hodnota nap&tf nit& (17) pfi zv&tSené zdloze
nitd (17) ve stanovendm m&¥f{tku zmenSiteln& proti vychoz{ velikosti na pfedem stanovenou
men${ hodnotu a p¥i opét se zmendujfci z&dloze nit& (17) pFestavitelnd zp&t na jeji pivodni
hodnotu.

25. Podévaci Ustrojf{ nit& podle bodl 9 a 24, vyzna&ené tim, Ze drdha pohybu pohyblivého
vodi&e (21) nit& m& prvn{ oblast (A + B - C), ve které je ovlivhovdna nastavenou jmenovitou
hodnotou sfly a ve které navazuje ve smdru zvét3ujici se zdlohy nité& (17) na druhou oblast
(C), ve které je jmenovitd hodnota sily sni¥ena na zmenZenou hodnotu, a Ze prostfedky
(120) pro zm&nu této jmenovité hodnoty sily jsou ¥fzeny na poloze zavislym signdlem z vysilace
(28) signélu.

26. Pod&vaci Gstrojf nit& podle jednoho z bodd 9 aZ 25, vyznalené tim, Ze drdha pohybu
pohyblivého vodide (21) nitd& m4 pracovni oblast (&), ve které vodi& (21) nité v normélnim
provozu zaujimi polohu danou doddvkou rychlostf nit& (17), Ze na tuto pracovni oblast
(A) navazuje vypinaci oblast (B), a %e p¥i poloze pohyblivého vodife (21) nité& ve vypfinaci
oblasti (B) zpracovadvd reguladni za¥fizeni (52) signdl z vysflale (28) signdlu ve smyslu
zastaveni motoru (3).

27. Poddvac! dstrojf nitd podle jednoho z p¥edchdzejicich bodl, vyznalené tim, Ze
poddvaci prvek nit& (17) je pod4vaci kolelko (5) nité& nebo bubinek, pro p¥ipadné cvinuti
nit{ (17) a kterym je nit (17) dopravovatelnd bez prokluzu.

28. Pod4vacf dstroji nit& podle jednoho z bodl 1 a%¥ 26, vyznalené tim, Ze poddvaci
prvek nit& (17) je alespoh jeden vélcovy pohén&ci vdlec (150), spojitelny t¥enim s obvodem
odtahové civky (152) nité& nebo navijeciho t&lesa nité.

29. Poddvaci UGstorijil nit& podle bodu 28, vyznadené tim, Ze pohdnéci vdlec (150} je
spolu s osové rovnob&ingm a v roztedi uspofddanym druhym vélcem (151) otoZné& uloZen na
spole&nych dloZnych prost¥edcich (1) ve vodorovném smdru a p¥i vytvoteni alespon jednoho
odvijeciho mista v takové vzdjemné vzd4lenosti, kterd je men3{ ne% primér dutinky (153)
civky odtahové civky (152) nité.

30. Pod4dvac{ Gstroji nit& podle bodu 29, vyznalené tim, ¥e rovnéZ druhy vdlec (151) je spojen
s hnacfm tdstrojim (159, 160), pro ud&lovdni mu stejnou obvodovou rychlost jako pohéné&cimu
valci (150) a které je nucend synchronizovéno s pohonem (3) pohdn&ciho vdlce (150).

31. Pod4vaci tstroji nitd podle bodu 30, vyznalené tfim, %e druhy vélec (151) je pohén&n
samostatnym, frekvendn& regqulovanym elektrickym motorem (3), ktery je elektrickou cestou

synchronizovdn s hnacim motorem (3) pohén&ciho vélce (150).

32, Pod4vaci dstroji nit& podle jednoho z bodu 30, vyzpatepé tim, Ze oba vélce (150,
151) jsou navzdjem synchronizovany neprokluzujfcim pfevodem (159, 160).

33. Poddvac{ dstrojf nit& podle jednoho z bodd 29 a%¥ 32, vyznalené tim, Ze oba vélce
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(150, 151) jsou na spolednych dloZnych prost¥edcich (1), pro protilehlé vytvofeni alespoi
dvou odvijecich mfst, uloZeny oto&n& a vyfné&le na protilehlych strandch.

34. Poddvaci Ustrojf nit& podle jednoho z bodl 27 a% 33, vyznadené tim, %e alespos
ke dvéma odvijecim mistim je p¥iFazeno spoledné elektrické reguladni za¥izenf (52).

13 vykresi
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