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Zatizeni k navijeni kuZelovych k#i%em soukanfch civek pFi

konstantni rychlosti nité

Oblast techniky

N £

Vyndlez se tykéd za¥izeni k navijeni kufelovych k¥i¥em
soukanych civek pFi Lkonstantni rychlosti nit& s civednici

¥ 2w

otoéné wuloZenou kolem osy otddeni a nesouci ki¥iZem soukanou
civku, ptimodafe se pohybujicim vodidem niti a periodicky
naplnitelnym a vyprazdnitelnym zédsobnikem nit& pro prodlou¥eni

drahy nité.

Dosavadni stav techniky

V souvislosti s otevienymi dopfddacimi stroji je znamé
vybavit k navijeni kuZelov§ch ki¥iZem soukanych civek soukaci
zafizeni Pizenym zdsobnikem nit&. Takov§to zdsobnik nit& ma za
kol vyrovnat pFfi navijeni kuZelovfich kFiZem soukanych civek
v oblasti soukaciho =zarizeni vznikajici rdzné rychlosti
navijeni nité na konstantni rychlost dopravy nité& soukaciho
zaffzeni. U zndmych zaitizeni je kii%em soukand civka bé&hem
soukadni uchycena na oto&né& wulo¥ené civednici a je pohéné&na
pomoci t¥eni tfecim vAlcem. Rychlost soukéani ki¥i¥em soukané
civky v oblasti jejiho poh&dné&ného pramé&ru piFitom odpovida
rychlosti dopravy nité dopfddacim za¥izenim. To znamena, kdy¥
se mnaviji nit na maly promér k¥iZem soukané civky, le#i
okamZitd rychlost navijeni nité& pod nastavenou hodnotou
rychlosti dopravy nité, takZe se prebyvajici délka nitd& musi
pifechodné& uloZit v zésobniku nit&. Tato pifechodn& uloZena délka
nité se ze zadsobniku nité op&t odebirid, kdy% rychlost navijen{
nité soukac{ zaPizeni nardstd pri v&tSich primdrech k¥iZového

navinu pres rychlost dopravy nité& doptaddacim zarizenim.

Ddle stanovi pomér mezi malym primérem nédvinu a velky§m




primérem ndvinu délku nité& akumulovanou ¥Fizenfm zasobnikem nitéd

na zdvihu vedeni nité.

PonévadZ se pomér malého prim&ru k velkému priméru s
probihajicim pFiristkem priméru ndvinu méni, musi se také délka
nité, kterd se ukladd a odebird ze =zé&sobniku nité&, neustale
prizplisobovat. Aby se toho dosdhlo je znamé pritadit zasobniku
nité Fidici zarizeni, které pFisludné piizplsobuje zasobni

obsah z&sobniku nitd také postupu navijeni.

Inémé zasobniky nité& maji otodnou pdku, kterd se mfZe
otodit do oblasti drdhy nit& a tim se mi%e regulerni draha nité
pribéZné ménit. Tato otodnad padka je obvykle uloZena pohyblivé

kolem osy otadeni a je polohovana pohonen.

Z EP 0 284 149 je znamy ¥Fizen§y zédsobnik nité, jeho
poloha stanovujici mnoZstvi zédsoby nité je ménitelnid pomoci
elektrického pohonu. Rizeni elektrického pohonu je provedeno
pomoci PFidiciho zatizeni, které obdr#Zi v§chozi informaci od
senzoru navijeni nité€. To znamend, kdyZ se pii navijeni ki#iZové
soukané civky m&ni navijeni nité& naptiklad v zdvislosti na

.

momentalni rychlosti navijeni nité&, reaguje ¥idici zarizeni

odpovidajicim #izenim zdsobniku nitég.

Z DE 18 14 928 Al je dédle znamé zaPizeni ke k¥i¥ovému
navijeni k vf§rob& kuZelovych civek, u kterého jsou vodi& niti
a pfidavny prostiedek testujici obvod k¥FiZ%ové soukané civky

v mechanické vazbé se zadsobnikem nit& pomoci vadky a pakovi.

Z DE 24 54 917 C2 jsou dadle znimé zplsob a zabizeni k
navijeni kuZelovych kifiZ%ové soukanfch civek, u néhoZz se
zaésobnik nité& neustdle #idi proporciondln& podle navinutého
obvodu kfiZové soukané civky. Ke stanoveni momentalniho

navinutého obvodu k¥iZ%ové soukané civky je vytvofena otodné




uloZend civeénice s méficim &lenem, kter§y eviduje otodné polohy
civelnice a ©idi pomoci mechanického vazebniho &lenu polohu

zasobniku nité.

U sznamych zarizeni k navijeni kuZelovich kridem
soukanych civek je nevfhodné, %e Fizeni =zasobniku nité& bud na
zfklad® mno%stvi mechanick§ch vazebn§ch prvkd zahrnuje mnoZstvi
chyb, nebo jsou délky nit& v zasobniku nité&, zjiiténé m&ienim
napéti nité, jako v pFipadd FeSeni podle EP 0 284 149,

relativn& nepfesné.

Podstata vynédlezu

Vyndlez spodiva v ikolu vytvoitit =zarizeni shora
uvedeného typu, u kterého je jednoduchou cestou mo¥né exaktni
Fizeni zasobniku nité.

Podle vynédlezu se tento dGkol vyFeZ3i zatfizenim se znaky

uvedenymi v nadroku 1.

Tim, %e se pomoci prvniho senzorového za¥izeni eviduje
momentdln& navijeny primér k¥FiZové& soukané civky a pomoci
druhého senzorového =zabizeni momentdlni poloha a/nebo smér
pohybu vodide niti a ob& senzorovd zabizeni jsou pFipojena
k #idicimu za¥izeni, je kdykoliv moZné exaktni ¥izeni zasobniku
nité. Ridici zarizeni neprihli#i p#i Pfizeni zédsobniku nité& jen
ke skutedné rychlosti navijeni nit® soukaciho zatizeni, nybri
také k pom&ru mezi velkym a malym primérem k¥iZem soukané
civky, =ziskanému v tomto dasovém okamZiku. Touto cestou je
neustdle v z4sob& pFesnd pot¥ebné mnoistvi nit&, takie se pii

navijeni k¥i¥em soukané civky mife zabrianit neZadoucim zmdnam

napéti nité.

To znamend, %e se pouZitim senzorovych zarizeni podle
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vynalezu miiZe bezprost¥edné kontrolovat momentalni stav
navinuti k#¥iZfem soukané civky. Jak poloha vodide niti, ktery

v

poskytuje momentdlni dosedaci bod nitd& na k¥i¥em soukanou
civku, tak i momentdlni prdamér kiiZem navijené civky poskytuji
v pravou chvili skute&né pro délku zasobni nits podstatné
informace o stavu. Takovymto uspofadanim se mohou chyby v
zdsob& redukovat na zanedbatelné minimum. Kromd toho odpada
mno¥stvi mechanickych vazebnich prvki, co¥ vede ke
zjednoduSenému zasobnimu zatizeni, vyfadujicimu mén& stavebniho

prostoru.

Pomoci algoritmf k definici ¥idiciho signélu pro pohon
zdgobniku nité&, vloZenych do #idiciho zabizeni, se mi%e vzit na
zfetel momentdlni primér k#ifem soukané civky presné v bodé, ve
kterém pirimo nit dosedad. Tim se obdr#i velmi exaktni Fizeni
zsobniku nité.

a

Senzorovym zaFizenim ke kontrole okamfitého préméru
kitiZem soukané civky miZ%e b§t znamé zarizeni pracujici s
Hallov§m senzorem, kter§y zjiStuje dhel otodeni civednice.
Alternativni moZnost zjisté&ni okam¥itého primdru kiifem soukané
civky pfedstavuje matematické zji8tovani. Pomoci senzoru

z v

unisténého na civednici se pritom zjisti otddky kFi¥em soukané

~ ”

civky a pouZiji se ve spojeni se znam§mi otadkami t¥eciho valce

a s rovnéZ znadm¥ym primérem t¥eciho valce ke zjiZt&ni hnaného

priméru k#iZem soukané civky.

V pfednostnim provedeni vyndlezu je stanoveno, Ze
pohon zésobniku nit& je vytvoren jako krokov§ motor. Krokovy
motor lze velmi exaktn& #idit pomoci +#idiciho za¥izeni, takie
reaguje na béhem navijeni se kontinualné nm&nici podminky
navijeni, to znamend na neustdle se vlivem pohybu vodide nitf
ménici bod ndvinu nitd a primér kififem soukané civky, neustéle

se ménici vlivem postupu nAvinu, a bezprost¥fedné se jednoduchou




(XX X ]
[ XX X ]
L
.
cecsnse
(A2 X
ose s
sase

cestou miZe pPizplsobit na tom z4vislé nastaveni mnoistvi nitég

v zasobniku.

Dals{i pitednostni provedeni vynalezu vyplyvaji =z

dal8ich znakd, uvedenych v zdvisl§fch narocich.

Pfehled obrézkd na vikresech

Vynadlez je v nédsledujicim bli¥e objasn&n na pr¥ikladech

provedeni pomoci pFislud3nych vykresd. Na v§kresech znazorfiuje:

obr. 1 schématicky bo&ni pohled na pracovni misto otevieného

rotorového doptaddaciho stroje,

obr. 2 schématicky bo&ni pohled na navijeci zafizeni s prvni

variantou provedeni zédsobniku nité,

obr. 2a pohled &zepfedu na navijeci za¥fizeni podle Sipky X =z
obr. 2,

obr. 3 schématicky pohled =zepfedu na navijeci za¥izeni s

druhou variantou provedeni zasobniku nité& a

obr. 4 schématicky pohled na zésobnik nité& podle obr. 3,
pooto&eny o 90 O,

P#iklady provedeni vynédlezu

Obr. 1 znédzorfiuje bo¢ni pohled na pracovni misto 10
otevFeného rotorového dop¥addaciho stroje 12. Takovito otevieny
dopirddaci stroj 12 sestdvd na obou sv§ch podélnfch stranéch
stroje 12 2z vice takovychto vedle sebe umist&nfch pracovnich
mist 10. Konstrukce a d&inky pracovnich mist 10 jsou pfitom

identickeé, takZze je provedeno vysvétleni pouze Jjednoho
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pracovniho mista 10.

=

Pracovni mista 10 maji oteviené dopradaci zar¥izeni 1

|

a navijeci zatizeni 16. V otevieném dopradacim zarFizeni 14 se,
jak znémo, pFfade pramen 20 vldkna umisté&ny v pfadni konvi 18 do
nité 22, Nit 22 se nédslednd naviji v navijecim zabizeni 16 do
k¥iZové soukané civky 24. K¥¢i%ové soukani civka 24 je bé&hen
dopfaddaciho/navijeciho procesu uchycena v navijecim zabPizeni
16 v civednici 26 a je piritom pohdné&na prostifednictvim tfeciho
valce 28 pomoci tfeni. Civednice 26 je ulofena otodn& kolem osy

30 otadeni.

Nit 22 je odtahovadna z otev¥eného dopfddaciho zatizeni
14 pomoci smekaciho za¥izeni 8 nit& 22, které sestiavd z hnaciho
valce a pFitlaéné kladky dosedajici na hnaci véalec,
s definovanou konstatni rychlosti dopravy nité 22. V8echna
pracovni mista 10 na jedné stran& doptadaciho stroje 12 maji
spoledny hnaci vAlec smekaciho zaFizeni 8 nité 22 a tim také
rychlost dopravy nité& 22 a tim i rychlost navijeni, kterou se

musi nit 22 navijet na kFiZové soukanou civku 24.

Ve sméru chodu nité& 22 jsou zatazeny za smekaci
zatizeni 8 nit& 22 zadsobnik 32 nit& 22, parafinovaci zarizeni
34 a vodid 36 niti 22. Vodi& 36 niti 22 se pFimodate pohybuje
pfed vnéjSim obvodem kFi%em soukané civky 24 a tim zajistuje
pfi soudasném pohonu k¥ifem soukané civky 24 pomoci t¥eciho
vilce 28, Z%e se nit 22 naviji v ki¥iZovych vrstvach na kifiZem

soukanou civku 24.

Zasobnik 32 nit& 22, ktery je podle p#ikladu provedeni

podle obr. 2 umistén napfiklad mezi smekaci zabFizeni 8 nitd 22

a parafinovaci zaPfizeni 34, md4 otodnou padku 38, pFestavitelnou
do dréhy nité& 22. (hel otodeni této oto&né paky 38, kterd na

svém konci nese vodici kladku 72, je definované nastavitelny
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pomoci PFizeného pohonu 40. zeny pohon 40, pfednostné& krokovy

motor, je pomoci iidiciho vedeni 44 p#ipojen k #idicimu

c
zatfizeni 46. Ridici =za¥izeni 46 je krom& toho pFipojeno
a e

k prvnimu senzorovému z i 48 které detekuje napriklad

]
otodenou polohu civednice 26 Fidicimu za¥izeni 46 je rovné&#
pfipojeno druhé senzorové zaFizeni 50, 50°, které kontroluje
momentalni polohu vodide 36 niti.
Otevienému rotorovému dopradacimu stroje 12 Je
ptifazen zde naznadeny, samodinné pracujici ovladaci agregat
52, ktery je opfen svym podvozkem 54 na kolejnicich 56.

Kolejnice 56 jsou umisté&ny v horni 84sti otevieného rotorového
doptéddaciho stroje 12, na nich% je ovladaci agregat 52 pojizdny
podél otevieného rotorového dopradaciho stroje 12. Ovladaci
agregat 52 zahrnuje Fadu jednotlivé neznadzornénych
manipulaénich zafizeni k zaptedeni nebo k vymé&né& LkiiZem

soukanych civek 24.

Funkce pracovnich mist 10 je obecné znaméa, takZe se v

ramci predlofeného popisu nemusi bliZe uvadét.

Jak je jiZ uvedeno v idvodu popisu, obdr#i se rychlost
navinu nité& 22 kiFiZové soukané civky 24 =z otddek a priméru
hnaciho tfeciho védlce 28 a rovn&% hnaciho prim&ru kiiZové
soukané civky 24. Rychlost navijeni nité& 22 navijeciho zatizeni
16 musi prfitom byt neustdle slad&na s rychlosti dopravy nité 22

N4

doptadacim zabFizenim 14. Ponévadi u kuZelovych kiiZoveé

soukanych civek 24 se zpravidla neshoduje hnan§ prim&r kiiZem
soukané civky 24 a prémér k¥iZ%em soukané civky 24 v mistd
ukladani nité 22 a proto leZi rychlost nédvinu nité 22

navijeciho zaiizeni 16 na malém préméru k¥iZ%em soukané civka
24 pod rychlosti dopravy nité 22 a na velkém priméru k¥iZem
soukané civky 24 le%i nad rychlosti dopravy nitd 22, musi se

vznikajici rozdil délky nit& 22 vyrovnat pomoci zasobniku 32
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PonévadZ se nit 22 p#i navijeni kuZelové, kiiZem

i
36 niti 22 neustdle pohybuje

soukané civky 24 pomoci vodide
mezi velkym primérem a malym primdrem kiiZov& soukané civky 24,
ale tfeci vdlec 28 obihéd s konstantnimi otdacdkami, musi se pFi
ka¥ dém zdvojeném zdvihu vodide 36 nejprve stanoveni délka nits
22 akumulovat a ndsledné& opé&t uvolnit. Prizplsobeni pot#ebného
mnoistvi nité& 22 nastava pomoci Fizeného zasobniku 32 nite 22.
JestliZe je nédvin nit& 22 kuZelové, kiri¥em soukané civky 24

e
22, tak se zasobnik

maly a men8i ne’ kontinudlni pFivod nitéd
32 nité& 22, ktery tvo¥i pomoci otodné paky 38 vice nebo mé

né
velkou smydku nité& 22, plni. Jestli¥e narfistd névin nité 22

N4

kiiZem soukané civky 24 pies kontinualni pfivod nit& 22, musi
se potFfebné diferendni mno¥stvi nité& 22 odebrat ze zédsobniku
32 nit& 22. Obsah zdsobniku 32 nit¥ 22 miiZe pritom kolisat,
napriklad v zdvislosti na kuZfelovitosti kPiZem soukané civky

24, mezi hodnotou nula a maximadlni hodnotou.

Pomoci detailniho =zndzorné&ni zadsobniku 32 nit& 22 na
obr. 2, pridem% stejné dasti &asti jako na obr. 1 jsou opatiteny
stejnymi vztahovymi znadkami a nejsou znovu objasnény, je

objasnéno Fizeni zédsobniku 32 nit& 22.

Pomoci objasnéné obecné funkce zdsobniku 32 nité 22 je
zfejmé, %e plnéni, pPipadné vyprazdiovani zasobniku 32 nité 22,
to znamend prodlouZeni, pPFipadné zkradceni akumulované smyéky
nité, je zadvislé zejména na poloze, respektive sm&ru chodu
vodi¢e 36 nit& 22 a rovné¥ na prim&ru kii%em soukané civky 24.
Pritom nastavované podminky jsou bli%e objasné&ny pomoci pohledu
schématicky znédzornéného na obr. 2a, ktery znédzorfiuje pohled
zepfedu na navijeci zabizeni 16 (podle ¥ipky X na obr. 2).

-

Pomoci tfeciho valce 28 pohadnéného ve sméru RF otadeni
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tfeciho vdlce 28 se pohdni k¥iZem soukana civka 24 ve sméru Rk
otdeni kii%em soukané civky 24. Otadky treciho vdlce 28 jsou

P

pFitom bé&hem celého navijeni konstatntni. KuZfelovd k¥ifove
soukand civka 24, kterd ma velk{y primér D a maly primér d, je
pohédné&na t¥fecim povlakem 66, umistdnfm na tirecim valci 28 v
oblasti jejiho priméru 60, Rychlost navinu nité 22 v oblasti
priméru 60 k¥iZem soukané civky 24 pritom odpovida rychlosti
dopravy nité 22 dopfédaciho za¥izeni 14. K navinuti nité 22 do
kfiZicich se vrstev ndvinu na k#Fi%em soukanou civku 24, se nit
22 béhem navijeni krom& toho pohybuje pomoci vodide 36 niti
neustéle mezi malym primérem d a velkym pramérem D.

Pri tomto pohybu nité& 22 se neustédle méni dosedaci bod
70 nité 22 na kiFi%ové& soukané civce 24 a tim skutednd rychlost
navijeni nité 22. To z2namend podle toho, kde préavé leii
dosedaci bod 70 nit& 22, existuje nutnost zdsobnik 32 nité 22
plnit nebo vyprazdiovat.

Pro definované Ffizeni zédsobniku 32 nité 22 je
stanoveno, Ze se prvnim senzorovym zabizenim 48, které eviduje
tihel otoéeni civeénice 26, neustdle =zjistuje hnany primér da
ki¥iZem soukané civky 24. Soudasné se pomoci druhého senzorového

zatizeni 50, 50 ° zjisftuje momentdlni poloha a/nebo smér chodu
vodife 36 niti 22 a tim odstup dosedaciho bodu 70 nit& 22 od

hnaného priméru da k¥iZfem soukané civky 24. Prvni senzorové
zatizeni 48 prfitom mi%e mit napfiklad Hallév senzor, ktery
kontroluje wdhlovou polohu civednice 26 a vydava 2z toho
vznikajici signdl proporciondlni hnanému pramdru da k¥iZem
soukané civky 24. Na z8klad& znam§ch geometrickych rozméri
civednice 26 a jejiho uspoF4ddani relativn& k tiecimu vdlci 26

lze jednoduchou cestou vytvo¥it prislu¥ny signdl o priéméru.

Podle jiné varianty provedeni 1lze hnany prtmér da

ki¥iZem soukané civky 24 =zjistit prostiednictvi dal%iho prvniho




280
*S9 e
*e mm
(2 X X
sanss

senzorového zafizeni 48 ° také v§podetnd. Pritom plati:

dka = dr + nr/nk,

pri¢emZ df je zndm§ primér treciho vadlce 28, nF jsou znamé
hnaci otddky treciho vadlce 28 a nk otadky kFiZem soukané civky

24, zji%téné dals8im prvnim senzorovych zarizenim 48°.

Momentdlni poloha vodide 36 niti 22 a tim dosedaciho
bodu le%i uvnit# drdhy w, na které nastdvd pohyb vodide 36 niti
22 ve sméru 64 pohybu. Podle skutedné polohy se obdrii odstup
od hnaného priméru da kFi%em soukané civky 24. Senzorové
zaFizeni ke kontrole vodide 36 nitd 22 maze byt naptfiklad
vytvofeno tak, ¥e v jednom nebo v obou vratnfch bodech vodide
36 nité 22 je instalovano optické druhé senzorové zavrizeni 50,
pfipadné 507,

Senzorovad zaPizeni 48, 50 predavaji své signaly o
hnaném priméru da k¥iZ¥em soukané civky 24, ptipadng o poloze
a/nebo sméru chodu vodide 36 niti 22 ¥idicimu zatizeni 46, kde

m

m
se dale zpracuji, pFidemZ se zjisti okamZit§ dosedaci bod Vit
m

7
nité 22 na kiFiZové soukané civce 24 a t okamZ%itd rychlost
3

i
6 nité 22 a rovné¥

navijeni nit& 22, smér chodu vodide
okamZity hnany primér da k#i%em soukané civky 24. Podle tohoto
vyhodnoceni se iniciuje #idicim za¥izenim 46 pres Pidici vedeni
44 Yizen§y pohon 40 zdsobniku 32 nité& 22. ﬁizen& pohon 40 je
pfitom prednostné& vytvorfen jako krokov§y motor, jeho? hnaci
h#idel je ve vazb® s hiidelem 42 otaddeni otod&né paky 38. Vazba
mi¥e byt provedena jako pFimd nebo prosttednictvim vloZené
pfevodovky. Pomoci krokového motoru je mo%nad definovanid zmé&na

polohy otodné paky 38 bud ve sméru Z, nebo v opadném sméru V.

Jak znédzorifiuje obr. 2, sestadva otodnd paka 38 na svénm

konci odvrédceném od h¥Fidele 42 otaddeni z vodici kladky 172,




kolem které obihd nit 22. Predtim nei nit 2 prochazi pres

vodici kladku 72, je vedena smekacim zat{zenim 8. Za vodici

izen
4. Timto usporadanim

kladku 72 je zaPazena pevnd vodici kladka
se dosahuje, %e pri piremistdni otodné padky 38 je ovlivnén chod
nité 22 mezi smekacim zaFizenim 8 a pevnou vodici kladkou 74.
p¥i pohybu oto&né padky 38 ve sméru Z se dréha nité 22 zvétiuje

a tim se plni zasobnik 32 nité 22, pFi pohybu v opadném smé&ru

YV se drédha nité 22 opét zmenSuje a tim se zdsobnik 32 nité 22

vyprazdiiuje.

Na zdklad& objasn&ni je ziejmé, %e chod nité 22 mezi
smekacim zaPizenim 8 a pevnou vodici kladkou 74 je ovlivnén
polohou otoéné paky 38 a tim #izenin Fizenym pohonem 40.
PonévadZ Fizen§y pohon 40 obdr#i #idici signdly v zavislosti na
aktualnim hnaném préméru da kF¥i%em soukané civky 24 a rovnéZ na
dosedacim bodu 70 nit& 22 na kiiZem soukané civce 24, je moZné
exaktni stanoveni délky nité 22 v zasobniku 32 nité 22.

Na obr. 3 a 4 je znédzorn&no dal8i provedeni zasobniku

2 nité& 22, ptidemZ ve vztahu k vysvétleni konstrukce, funkce a

-

Fizeni zédsobniku 32 nit& 22 se odkazuje také na obr. 1, 2 a

2a.

Podstatny rozdil mezi zdsobnikem 32 nit& 22 podle obr.
3 a4 a zasobnikem 32 nit& 22 podle obr. 1, 2 a 2a spodiva
v tom, Ze jsou zde vytvoteny dva dil&i =zasobniky 76, 78,
v nichZ se prodlufuje, piFipadné zkracuje chod nité& 22. K tomu
se stanovi, Ze hnaci h¥idel 80 Fizeného pohonu 40 nese t¥men
82, na jehoZ koncich je umisténa dal%i vodici kladka 84, 86.
Dal%i vodici kladky 84, 86 maji vodici dréaiku, ve které Jje
vedena nit 22. Oto&né dal$i vodici kladky 84, 86 jsou umistény
mezi staciondrnimi vodicimi kladkami 88.

o

Rizeni ¥izeného pohonu 40 je také zde provedeno pomoci
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Fidiciho zaFizeni 46, kt vyhodnocuje signdly od senzorov§ch

pohonu 40 tak, %e dal&i vodici kladky 84, 86 vstupuji do drahy

nité 22 proti sobd mezi dvéma staciondrnimi vodicimi kladkami

eré
zatizeni 48, 48" a 50, 50°. T¥fmen 82 se otaci pomoci #izeného

P

88. Tim se otodnym pohybem vytvawri zdvojeny zdvih, ktery vede
k dvojnadsobné dlouhému prodlouZeni drdhy nité& 22, ne# otodny
pohyb oto&né paky 38 na obr. 2. Tim Je zvladtéd moZné zmendit
pro z&sobnik 32 nit& 22 vestavbovy prostor, pondvad% volna
otoéna dréaha tfmenu 82 je na zékladé zdvojeni zdvihu
minimalizovdna. Prednostné je zasobnik 32 nit& 22 podle
prikladu provedeni na obr. 3 4 umist&n bezprostifedné

a
v oblasti parafinovaciho zarizeni 38.
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PATENTOVE NARGOKY

Za¥izeni k navijeni kuZelovyjch k¥i%em soukanych civek pPi
konstantni rychlosti nité s civednici (26), oto&nd& uloZenou
kolem osy (30) otd¢eni a nesouci k¥i%em soukanou civku
(24), pPimodate se pohybujicim vodidem >(36) niti (22) a
periodicky naplnitelnym a vyprazdnitelnym z&dsobnikem (32)
nité& (22) pro prodlouZeni dridhy nits (22), vyznadujici se
tim, %e sestdvd z prvniho senzorového zarizeni (48, 48°)
pro zji&téni momentdlniho hnaného prémé&ru (da) kiiZem
soukané civky (24) a druhého senzorového zarizeni (60, 507)
pro zji&téni polohy a/nebo sméru pohybu vodide (36) niti
(22), ptidem¥ senzorovd zarizeni (48, 48°, 50, 50°) jsou
pFfipojena k Fidicimu zatfizeni (46) pro definované Fizeni
zdsobniku (32) nit& (22) v zévislosti na signdlech ze

senzorovych zaifizeni (48, 48", 50, 50°).

Zatizeni podle néroku 1, vyznadujici se tim, Ze prvni
senzorové zatizeni (48) pro zji&t&ni hnaného praméru (da)
ki¥i%em soukané civky (24) je +tvoFeno ke kontrole otolené

polohy civednice (26).

Zatizeni podle ndroku 1, vyznadujici se tim, %e dalsi prvni
senzorové zaiizeni (48°) pro zji&téni hnaného priméru (da)
kifiZiem soukané civky (24) je +tvoFfeno ke kontrole otadek

kifiZem soukané civky (24).

Zatizeni podle jednoho z predchozich narokd, vyznadujici se

tim, Ze prvni senzorové =za¥izeni (48, 48°) je opatfeno

Hallovym senzorem.

Zar¥izeni podle nédroku 1, vyznadujici se tim, %e dalsi prvni
senzorové zaifizeni (48°) je pripojeno k ¥idicimu zatizeni

(46) k vypodetnimu zjisténi hnaného priméru (da) kriZem




10.

11.

soukané civky (24) ze zndmého priaméru (dr) treciho valce
(28) a znam§ch otadek tieciho valce (28) a rovné# otadek
kfi%Zem soukané civky (24), =zjisténgch dal8im prvnim

senzorovym zatizenim (487).

Zatizeni podle jednoho z ptedchozich naroki, vyznadujici se
tim, Ye druhé senzorové za¥izeni (50, 50°) je umisténo

alespofi v oblasti mista obratu vodide (36) nitf (22).

Zatizeni podle néroku 1, vyznadujici se tim, %e Pidici
zafizeni (46) je piFipojeno k Fizenému pohonu (40) zasobniku
(32) nit& (22) pro premisténi otodné paky (38), respektive
t¥fmenu (82), zasobniku (32) nit& (22) podle dosedaciho bodu

(70) nit& (22) na kii%em soukané civce (24).

Zatizeni podle néroku 7, vyznacéujici se tim, Z%e ‘Fizeny¥m

pohonem (40) je krokov§ motor.

Zat¥izeni podle ndroku 8, vyznadujici se tim, Ze h¥idel (42)
otd¢eni krokového motorou licuje s osou otddeni otocné paky
(38), respektive timenu (82), zisobniku (32) nits (22).

Zatizeni podle jednoho z pfedchozich nérokd, vyznadujici se
tim, Ze oto&nd pdaka (38), respektive t¥men (82), jsou
pomoci #izeného pohonu (40) prestavitelnéd v Jednom sméru

(Z) a v opa&ném sméru (V).

Zatizeni podle jednoho z p#edchozich nadrokt, vyznadéujici se
tim, Ze zadsobnik (32) nitég (22) je vytvoten jako
dvouramenny t¥men (82) s na konci umisténymi dal&imi
vodicimi kladkami (84, 86), které jsou mistény otodené mezi

dvéma staciondrnimi vodicimi kladkami (88).
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12. Zatizeni podle jednoho z p¥edchozich ndrokl, vyznadujici se
tim, %Ze =zdsobnik (32) nit& (22) je umistén v oblasti

parafinovaciho zatizeni (34).
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