l(igls'ﬁﬁum ZVEREJ NENA PRIHL AgKA @1) 2600-54

(13) A3

19) VYNALEZU azy | 66D

D03D 51/00
DO3ID 51/02
_ DO3D 51/12
(22) 21.10.94 DO3D 51/16

(32) 27.10.93
(31) 93MU2274
@33) IT

(40) 17.05.95

URAD
PRUMYSLOVEHO
VLASTNICTV]

(71) NUOVO PIGNONE S.p.A., Florence, IT:

(72) . Sora Gianluigi, Vicenza, IT;
. Sardella Lucio, Vicenza, IT,
Apoclloni Vittorio, Vicenza, IT;
Manzardo Ruggero, Vicenza, IT;

(54) Zatizenf pro ovldddnf pracovni rychlosti stavu

Ny

" (57) Zatizenf pro ovlédénf pracovnf rychlosti stavu sestivé z —
‘ hlavniho induk&nfho motoru (1) ptipojeného k setrvadniku p—
{3), ze spojky (4) pro ptipojovéni setrvadnfku (3) k hiavni- S—

mu hiideli (9) stavu, 2 brzdy (11) pro zastaveni hlavnfho hi{-

dele (9) stavu a z logické jednotky (5) pro ovl4dénf hiavniho

induk&ntho motoru (1), spojky (4) a brzdy (11). Logické :

jednotka (5) ovl4d4 hlavnf induknf motor (1) pfes méni&  y3-L : s

(13) frekvence typu obracede fize.
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Zarizeni pro ovl&dani pracovni rychlosti stavu
Oblast techniky
' %

Vynadlez se tyka zarizeni pro ovladani pracovni rychlosti
stavu, Které sestavd z hlavniho indukéniho motoru pripojeného
k setrvaéniku; -Ze  spojky pro pripojovani setrvaéniku. k
hlavnimu hfideli stavu, z brzdy pro zastaveni hlavniho hfidele'

- stavu a ' z logické jednotky pro ovlddani hlavniho indukéniho

motoru, spojky a brzdy.

Dosavadni stav techniky

Pohyb hlavniho hfidele stavu se odvozuje, pfes spojku; od
setrvadniku, uvaddéného do pracovni frekvence otadeni hlavnim
indukénim motorem, ovladanym ovlddaci logickou jednotkou. Pro

dosaZeni- pomalého " nebd ' obrafendhc ~ chodu stavu "se obvykle

pouZiva pomocny motor, Ktery je ovladan uvedenou logickou
jednotkou tak, aby stav byl v provozu redukovanou pracovni

rychlosti nebo v obrdceném chodu pomoci reverznich elementir.

Kromé toho,  Ze takové uspordddni ma znaénou celkovou
velikost a je velmi ndkladné vzhledem k potfebé pridavnych
elementd a druhého motoru, neumoZhuje provadét pozadované
zmény pracovni rychlosti stavu pro specidlni tkani nebo pro

odstranéni chyb pfi tkani v dusledku nevhodného zvyseni

pracovni rychlosti.

Ukolem vynalezu ﬁroto Jje odstranit vyse uvedené nevyhody
a vytvorit ovladaci zafizeni pro optimalizovani pracovni
rychlosti stavu ve .v3ech jeho funkénich fazich  bez potreby

pridavného motoru a pridavnych elementd.







Podstata vyndlezu

Tento Ukol splﬁujé zarizeni pro ovladani pracovni
rychlosti stavu, které sestdvd z hlavniho indukéniho motoru
pripojeného k setrvacniku, ze spojkKy pro pripojovéani
setrvacéniku k hlavnimu hfideli stavu, 2z brzdy pro zastaveni
hlavniho hfidele stavu a =z Jlogické jednotky pro ovladani
hlavniho indukéniho motoru, spojky a brzdy, podle vyndlezu,
JehoZ podstatou je, Ze logickd jednotka ovlada hlavni indukéni
motor pres ménic¢ frekvence typu obracede faze.

Timto zplisobem miZe byt frekvence otaceni hlavniho
indukéniho motoru podle potfeby' ménéna logickou jednotkou
jednoduchou zm&nou vystupni frekvence z ménice frekvence,
pricemZ obrdceného chodu- se -dosdhne obracenim fdze ménice

frekvence.

Timto zplsobem je snadno a okamzité dosaZenc obecné

- pozadovaného - zvySeni - frekvence "otddshi "Hlavaiho indukéniho

motoru a nasledné toho 1 stavu, stejné jako automatického

snizeni této frekvence otaceni pro specialni pracovni mista

- tkaniny, - ktera jsou urcovana uvedenou logickou jednotkou s

pouZitim vhodnych éidel.

Vyhodou zaf¥izeni podle vyndlezu je, Ze plUsobenim primo a
vyluéné na hlavni indukéni motor stavu se dosahne nejen

plynulého, Wu¢inného a  jednoduchého prizpisobeni pracovni

rychlosti "stavu poZadovanym hodnotdm (normalni chod nebo
pomaly chod), nybri ze stav miZe byt rovnéZ uveden do
obrdceného chodu bez potfeby jakychkoli  pfidavnych elementi,
pfic¢emZ je moZno jeho pracovni'rychlost‘spiﬁit pro ty tkaniny,
které snizZenou pracovni rychlost: vyééduji, napriklad pri
provadéni takzvaného "dlabani", a zvysit, jak je v soudasné
dobé vyZadovano u medernich vysokorychlostnich stawvu. N




Prehled obrazki na vykresech

Vynalez bude dale blize objasnén na prikladu provedeni,
ktery neni nijak omezujici, pficemz Vv ramci vynadlezu je moZno
provadét technické nebo konstrukéni upravy, podle priloZeného
vykresu, na némZz Je ‘znazornéna schematicky c¢ast stavu

pouzivajici zarizeni pro ovladani podle vynalezu,

Priklady provedeni vynalezu

Na obréazku je znézornén'hlavni indukéni motor 1 stavu,
jehoZ h¥idel 2 je pevné spojen se setrvaénikem 3, ktery muZe
byt pripojovan pres spojku 4, ovladanou logickou jednotkou 5
pomoci Xkabelu 6§, a radu spojovacich ozubenych kol 7, 8 (z
nich? jsou na obrdzku znazornéna jen dvé), k hlavnimu hfideli
9 stavu, ktery je otocné uloZen v pevném ramu 10. V rému 10 je
rovnéZ ulozZena brzda 11, xtera Jje ovladana pomoci kabelu 12
logickou Jjednotkou 5, a ktera Jje wurcena pro zastaveni
spojovaciho ozubeného kola 7, a proto i k zastaveni hlavniho

hridele 9, kdyZz je odpojen od setrvaéniku 3.

Logické jednotka 5 rovnéZz ovlada hlavni indukéni motor 1

pfes méni¢ 13 frekvence typu obracecée faze.

Misto ménidée 13 frekvence miZe byt pouZit jakykoli jiny

napaje¢ s proménnou frekvenci.




PATENTOVE NAROKY

Zafizeni pro ov1adadni pracovni rychlosti stavu, které
sestava A hlavniho indukénihoe motoru  pripojeného
k setrvacniku, ze spojky pro pripojovani  setrvacéniku
k hlavnimu hfideli stavu, 2z brzdy pro zastaveni hlavniho
hridele stavu  -a 2z 1logické jednotky pro ovladani hlavniho
indukéniho motoru, spojky a brzdy, vy znagcd u_j ici
se tim, Ze logicka jednotka ov1lada hlavni indukéni motor

pres ménic frekvence typu obraceée faze.
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