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Pohanéci zarizeni odfezdvale niti u $iciho stroje

Oblast techniky

o

Vynalez se tykd poh&n&ciho zarizeni odfezavade niti
Siciho stroje, u kterého Jje pouZito vacky pro pohéanéni
pohyblivého noZe vzhledem k pevnému noZi, pridem? pohyblivy

niZ spolupracuje s pevnym noZem pro ucely odfez&vani niti.

Dosavadni stav techniky

Na vyobrazeni podle obr. 4 je zndzorné&no znamé pohanéci

zarizeni odrezéavade niti.

Solenoid 1P je opatfen ty&i 11P, kterd je pohybliva ve
smérech, zndzorn&nych S$ipkami A a B, pricemZ je napdjen za

ucelem pohybu tyce 11P ve sméru, znazorné&ném Sipkou

| oo

Tyc 11P je pfipojena ke spodnimu konci vykyvného ramene 3P
prostfednictvim spojovaciho &lanku 2P. Vykyvné rameno 3P je
opatfeno pruzinou 12P pro vytlaCovani tyce 11P ze
solenoidu 1P. Tyé 11P je bé&Zné plhsobenim pruZiny 12p
vytlacovéna vé smé&ru §ipky A. Horni kbnec vykyvného ramene 3P
je wuloZen na ramu stroje (na vyobrazeni neznazorné&no)
prostfednictvim vayVného htidele 1212; pricemZz je vykyvné

rameno 3P opatfeno ve své st¥edni &asti véledkem 31P.

Spodni hfidel 4P je pfipojen k pohan&cimu zdroji (na

vyobrazeni nezndzornéno) za UCelem otaceni kotouldovitou




vackou 5P, kterd je pfipevnéna ke spodnimu h¥ideli 4P.
Kotoucovita vacka 5P ma& vadkovou plochu 52P, ktera Jje
vytvoféna na jeji levostranné ploSe, pfic¢emZ se tato vacdkova
plocha 52P premistuje ve smérech, znazornénych Sipkami A a B.
, Véleéék '§£E je priivadén do 'styku s va&kovou plochou ggg,
pticemz se pohybuje doleva a doprava v souladu
s premistovanim vackové plochy 52P, v dasledku &ehoZ dochéazi
k vykyvovani vykyvného ramene 3P kolem vykyvného

h¥idele 101P.

Spojovaci ¢&lének 6P, pfipojeny ke spodnimu konci
vykyvného ramene 3P, je pfipojen k zakladné 7P pohyblivého
noze 8P, ktery Jje oto¢n& wuloZen na noZové opéfte .gggg
prostfednictvim h¥idele 102P pohyblivého noZe 8P. Zakladna P
pohyblivého noZe B8P se ot&¢i ve sm&rech, znazornénych
Sipkami C a D, pokud se vykyvné rameno 3P otaci. V blizkosti
polohy, kde se pohyblivy nuaz '§2,  pfipevhény 'k zakladné& 7P
1P
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pohyblivéhoc noZe 8P, zacind otalet, pak noZova <&ast
pohyblivého noZe 8P, opatfend na vrcholu pohyblivym noZem 8P,

zabird s noZovou ¢&sti 91P pevného noZe 9P, ktery Je

pfipevnén k noZové op&re 200P.

Vztahova znacka 1OP'oznaéuje hacek, ktery zachycuje nité

pri pohybu pohyblivého noZe 8P nad ha&kem 10P.

Na vyobrazeni podle obr. 5 je zndzornéna kotou&ovita
vacka 5P v rozvinutém stavu. Spodni strana obr. 5 odpovida
sméru, znazornénému Sipkou A na obr. 4. Jak se kotoudovita
vacka 5P otac¢i, pohybuji se va&kova plocha o2P a valecek 31P

vzajemné viCi sobé& ve sméru, znazorndném Sipkou E.
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Casti vadkové plochy mezi body d-a-b jsou ve stejné
roviné jako Jjedna koncovd plocha 51P, takZe nedochazi
k Zadnému pfemistovani. V bodé b (pocatecni poloha
premistovéani) se plocha prudce premistuje ve sméru,
znéZornéném Sipkou B, pficemz pfemistovéni je maximalni ve
sméru, zndzornéném 3Sipkou B, mezi body b-c, pri¢emZ se plocha
postupné premistuje mezi body c-d ve sméru, znazorn&ném

Sipkou A.
Nyni bude v dal3im popséna funkce pfedm&tného zafizeni.

Po vydani signdlu k odstfiZeni nit& prost¥fednictvim
ovladani peddlu nebo podobné& je solenoid 1P napéjen, pricemzZ
se spodni hfidel 4P otali je3té predtim, neZ je stehovaci
Ooperace ukoncena. V disledku tohoto napdjeni solenoidu 1P je
ty¢ 11P zatahovédna =zp&t proti taZné sile pruZiny 12p ve
sméru, znézornéném Sipkou gftVéleéek 31P je poté pritlacovéan
na vackovou plochu 52P kotoudovité valky 5P. Jak se vadkova
plocha 52P premistuje s otadCenim kotoudovité vadky 5P,
pfipevnéné ke spodnimu h¥ideli 4P, pohybuje se valecek 31P
v zavislosti na tvaru vacdkové plochy 52P. V disledku toho se
vykyvné rameno 3P ota&i kolem vykyvného h¥idele 101pP

v synchronizaci s p¥emistovanim vadkové plochy 52P.

Jak se valeCek 31P rychle pohybuje ve sméru, zndzornéném
Sipkou B, na své cesté pd va&kové plose 52P mezi body b-c,
otaci se vykyvné rameno 3P kolem vykyvného h¥idele 101P proti
sméru pohybu hodinonch ruCicek. Tento otacéivy pohyb
vykyvného ramene 3P je prendSen na zakladnu 7P pohyblivého
noze 8P prostfednictvim spojovaciho &lanku 6P. Zakladna 7P
pohyblivého noZe 8P se potom ot&&i ve sméru, znazornéném

é
Sipkou D, kolem h¥idele 102P, nesouciho pohyblivy nGZ 8P,




v disledku &ehoZ se pohyblivy nuZ 8P pohybuje nad ha&kem 10P

v pfic¢ném sméru.

Jak se dale valeCek 31P postupné pohybuje ve sméru,
'znézornéném éipkoﬁ A, na své cesté po vaékové_ploée 52P mezi
body c¢-d, otaci se vykyvné rameno 3P ve sm&ru pohybu
hodinovych rﬁéiéek kolem vykyvného hridele 101P, v disledku
‘éehoi se zakladna 7P pohyblivého noZe 8P pohybuje ve sméru,
znazornéném Sipkou C, kolem hiidele 102P pthblivého noze 8P.
V disledku toho se pohyblivy n@Z 8P pohybuje nad ha&kem 10P

V. pfi¢ném sméru a navraci se do své plivodni polohy otad&eni.

V této dobe pohyblivy ntz 8P zachyti horni a spodni nit,
které lezi nad h&&kem 10P, pfiCemZ noZova C&a&st 81P
pohyblivého noZe 8P odf¥izne obé& zachycené nit& ve spolupréci

s nozovou C&sti 91P pevného noZe 9P.

U znamého pohané&ciho zatrizeni odfezavale niti musi byt
pfi odfezadvani niti solenoid 1P vidy napé&jen, takzZe
valeCek 31P je pfitlaéévén na vacCkovou plochu 52P pro ucely
pohanéni pohyblivého noZe 8P, z ¢ehoZ vyplyvad problém

pfilisné spotfeby elektrické energie.

JelikoZ je solenoid 1P napadjen po celou dobu bé&hem
odfezavaci operace, ~je valeCek 31P rovné&Zz pritladovédn po
celou dobu b&hem odfezavaci operace na vaékovou plochu 52P,
pricemZ kdyZ se vélecek 31P pohybuje z bodu ¢ do bodu d, musi
kotoucovita &aéka 5P zajistit zpétné pritlacovani
vdleCku 31P, v prib&hu kterého dochazi k zabrafiovdni ot&&eni
vatky 5P a ke zpofdovani navratu pohyblivého noZe 8P.
V disledku toho &asto dochazi k tomu, Ze pohyblivy n@Z 8

nité& nezachyti.




Pfi  YeSeni  tohoto problému byly provaddény snahy
nenapajet solenoid 1P, kdyZ vélecek 31P pfijde do bodu ¢, a
to za UCelem dosaZeni Uspor elektrické energie, privadéné do
solenoidu lg; a pro ucely shiieni zatizZeni, p&sobicihq na

kotoudovitou wvadku SP.

Avsak i u tohoto zatrizeni je nutno napdjet solenoid 1P
. az do té doby, kdy valeCek 31P prijde alespofi do bodu c,
takZe dochazi k p?¥ili§ velké spotF¥eb& elektrické energie.
Kromé& toho v pfipadé, kdy je napajeni solenoidu 1P pferuSeno
drfive, neZ v pfedem stanovené dob&, vrati se pohyblivy ntZ 8P
dfive, neZ je pfedem stanovend doba, a to v dasledku tazné

sily pruZiny 12P, takZe nité& nezachyti.

A  naopak v pfipadé, kdy Jje napajeni solenoidu 1P
pferudeno pozdéji, néé v pfedem stanovené dobé&, plsobi na
kotouCovitou vadku 5P zatiZeni, takZe dochazi k pomalej3imu
otaCeni této vacky 5P. V disledku toho se pohyblivy naz 8P

zpozduje pfi svém ndvratu, takZe nestadi nité& zachytit.

Jelikoz je Qkavné rameno 3P, nesouci valecek 31P, pfimo
pfipojeno k ty&i 11p, je nutno zkonstruovat ty& 11P
solenoidu 1P tak, aby m&la takovy zdvih, ktery umoZifiuje
valeCku 31P dosdhnout polohy maximélniho bodu pfemisténi
vagkové plochyv 52P. Zejména je nutﬁo prodlouzZit zdviH
tyce 11P, v dasledku ¢ehoZ je nutno pouZit velkého solenoidu,

takze se vlastni zatrizeni stava pfilid velkym.

JelikoZ je vackovd plocha 52P opatfena &&sti, kterd se
prudce premistuje z bodu b (tj. z pocateé&niho bodu

pfemistovadni) na koncové ploSe 51P do bodu c (tj. do bodu




maximalniho premisténi), je vyvijen p¥ilid velky tlak na
soucasti pro pohadnéni pohyblivého noZe, ktery urychluje
opotrfebeni téchto souldsti. Krom& toho bude dochizet ke
zrychleni rychlosti pohyblivého noze, pohybujiciho se nad
h&ckem v:pfiéném sméru, coZ bude nep¥iznivé plsobit na nité,
které maji byt odfezavany, takZe nebude moci byti dosaZeno

stabilizovaného provozu odfezavani niti.

Podstata vyndalezu

Proto je Ukolem pfedmétu tohoto vynadlezu vyvinout takové
pohanéci =zafizeni od¥ezava&e niti, u kterého bude moZno
snizZit spotfebu elektrické energie a rovnd&Z sniZit =zat&sz,
pisobici na souldsti pro pohon zarizeni, v dusledku &eho?
bude mozZno dosdhnout stabilizovaného provadéni odfezavani
'niti, p#icemz bude. rovné€Z moZno vytvorit pohénéci =zafizeni
odfezavace niti, které bude mitimalou velikost, takZe celé

zafizeni bude kompaktni.

o

alsim tGkolem pfedm&tu tohoto vyndlezu Jje vyvinout
pohanéci zafizeni odfezavade niti, které bude provadét
pocatecni pohyb pohyblivého noZe tak, aby do3lo ke zvyseni
trvanlivosti souc¢dsti, zaji3tujicich pohon pohyblivého noZe,
stejné Jjako aby bylo dosaZeno stabilizovaného provozu

odtezavani niti.

Za uCelem odstranéni shora wuvedenych nedostatkdl a
vyfeSenil shora wuvedenych problémd bylo v souladu s jednim
aspektem predmétu tohoto vyndlezu vyvinuto pohané&ci zatrizeni

odfezavae niti u Siciho stroje, které obsahuje:
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prostfedky pro odfezadvani niti, zahrnujici pevny n@Z a
pohyblivy niZ s vratnym pohybem pro jeho uvaddéni do styku a

ze styku s pevnym noZem,

va&ku, opatfenou vadkovou plochou pro zajistovani pohybu

pohyblivého nozZe,
valecCek, pohyblivé uspotadany proti vadce,

spojovaci ¢&lanek pro vzajemné spojeni prostfedkd pro

odf¥ezdvani niti a valedku, a

ovladaci uGstroji pro zajiStovani pohybu valel&ku pro jeho
zab&r s vackovou plochou, pf#igemZz je ovladaci ustroji
pohanéno pro zajisténi zabé&ru valelku s valkovou plochou, a
pfiCemz se valecek pohybuje podél vackové plochy pro

pfendSeni vratného pohybu na pohyblivy n@Z pro odfezavani

niti,

pticemZz Jje vaclka opatfena vadkovou plochou, otev¥enou
zpusobem, odpovidajicim po&ate&ni poloze pohyblivého nozZe
tak, <Ze valecek se miZe pohybovat do styku a ze styku
s vaCkovym povrchem, p¥ic¢emZ je vedeni uspofadidno proti

3

vaCkové ploSe, vychdzejici =z valkové plochy, odpovidajici
pocatecni '~ poloze, a je premistovéno =z alespon pocatecni
polohy premistovadni do polohy maximdlni velikosti pfemisténi,
ptiCemZz je vedeni uspofddano pro zabréanéni pohybu valecku od
vackové plochy, vychdzejici z vackové plochy, odpovidajici

pocatecni poloze.

Pohéanéci zarizeni odfezavale niti podle tohoto vynalezu

je opatfeno jednosmé&rnym prevodovym mechanizmem, pfidemZ je




sila ovladaciho uUstroji prendSena pouze ve sméru pohybu

valecku k vackové plose.

Vackova plocha, odpovidajici pocéte&ni poloze, je
usporadana tak, Ze md premisténi o velikosti od pfedniho
konce vedeni, pricemz je tato velikost alespofi vét3i, neZ je

polomér valecku.

Ovladaci ustroji je napdjeno elektrickym proudem pro
uvedeni valecku do pocCateéni polohy na valkové plo3e, pridemi
je toto napajeni pferuZeno, pokud valelek ptrijde mezi.
vagkovou . plochu a vedend. Jak je  valeEek  veden
prostfednictvim vedeni, tak se valecek kontinudlné pohybuje
podél vackové plochy.za UCelem prendSeni predem stanoveného
-pohybu na pohyblivy ntZ prostfednictvim spojovaciho élénku,
v disledku ¢&ehoZz jsou nité odfezavany prostfednictvim

sSpolupréce.pohyblivého noze a pevného noZe.

Neni proto nutno udrZovat p¥ivod elektrického proudu do
ovladaciho gstroji az do té doby, kdy se valecek dostane do
polohy maximdlniho premisté&ni. Napéjeni' ovladdaciho dustroji
miZe byt pferuseno, pokud se valedek dostane 'do polohy
% blizko;ti. poCate¢ni polohy pfémisﬁovéni, je tak moZno
zkratit dobu pfivodu elektrického proudu do ovladaciho
ustroji a sniZit tak spotfebu elektrické energie, priCemz je
dédle moZno sniZit zatiZeni na ota&ejici se va&ku, v disledku
cehoZ je moZno provadét stabilizovanou operaci odrezavani

niti.

Zat*izeni je opatfeno jednosmérnym pfevodovym

mechanizmem, pti¢emZ je sila od ovladaciho ustroji prfenadena




pouze v tom sméru, ve Kkterém se valeCek pohybuje smérem

k vackové plose.

Kromé toho je valkovd plocha ve své pocateé¢ni poloze
pfemisténa o velikost od predniho konce vedeni, pricemZ IJje
tato velikost vé&t3i, neZ alespofl polomé&r valedku. Proto kdyZ
je valeCek pritlaCovdn na pfredni konec vedeni, jelikoZz je
stfedovd osa valec¢ku umisténa ve sm&ru premistovani, nez
pfedni konec vedeni, tak je valecek veden timto vedenim a

zahajuje premistovéani.

V disledku toho miZe byt valelek presn& naveden mezi
vackovou plochu a vedeni, takZe miZe byt spolehlivé& provadéna

operace odrezavani niti.
V souladu s dal3im aspektem pFfedmétu tohoto vyndlezu
bylo vyvinuto pohén&ci zatizeni odfezavade niti u Siciho

stroje, obsahujici:

prostrfedky pro odfrezdvani niti, =zahrnujici pevny naZ a

niZz pohyblivy va&i pevnému nozi,

vacku, opatrenou vackovou plochou pro zajistovani pohybu

pohyblivého noiZe,
valeCek, uspotrddany proti vadkové plose,

spojovaci ¢&lének pro vzadjemné spojeni prostfedkil pro

odfezavani niti a valedku, a

ovladaci ustroji pro zajidtovani pohybu valedku smé&rem

k vackové plosSe pro zabér valelku s valkovou plochou, pricemz




je ovladaci ustroji pohdnéno pro zajidténi pohybﬁ valecku do

zabéru s vacCkovou plochou, a pricemZ se valedek pohybuje

v souladu s vackovou plochou pro pfend3eni pfedem stanoveného

pohybu na pohyblivy nlZ pro odfezavani niti,

pfiCemZ je osazend Cast uspofaddana primo pfed pocated&ni
polohou premistovani vadkové plochy, pfridemZ je osazend &ast
pfemistovdna v tom sméru, Ze je valkovad plocha premistovana o

~ 7z

velikost premisténi osazené C&sti, kterd nemd vliv na operaci

od¥ezavani niti.

Pohyblivy n0Z se protd pohybuje tak, Ze to nemd& vliv na
operaci odfezavani niti, kdyZz je ovladaci ﬁstrbji pohanéno
pro vlozZeni véleéku do osazené Céasti.

S touto osazenou <c&asti,. JjelikoZ mhZe byt velikost
premisténi vale&ku do maximalni polohy premisté&ni vyrazné
snizena, je moZno dosdhnout mirného sklonu,  vychazejiciho
z poCatedni polohy premistovani do maximdlni polohy
ptemistovani, pfifem? je odfezavaci operace pohyblivého nozZe
provadéna jemnég, v disledku ¢&ehoZ dochazi ke zvySeni
trvanlivosti a Zivotnosti soucdasti, pracujicich ve spojeni
s pohyblivym noZem, a ptriCemZ je krom& toho zajistovéano

pfesné provadéni operace odfezavani niti.

Prehled obrazkd na vykresech

Vyndlez bude v dal3im podrobné&ji objasné&n na prikladech
jehé konkrétniho provedeni, Jjejich? popis bude podan s

prihlédnutim k p¥iloZenym obrazkam vykrest, kde:

—_




obr. 1 znazornuje schematicky pohled ze zadni strany na
pohdnéci zarizeni odfezavacde niti, pouZité u prfedmé&tu tohoto

vynalezu;

obr. 2 znazorfiuje pohled na vadku v rozvinutém stavu,
kterdzto vacka je vyuzivana v souvislosti s pohé&nécim

zarfizenim odrezavace niti podle tohoto vynédlezu;

obr. 3 znazornuje pohledy, vysvétlujici provoz a funkci
pohdnéciho zatizeni odfezavade niti podle tohoto vynalezu,

pticemz:
obr. 3A znézornuje stav pred premistovanim valecdku;

obr. 3B znézorfiuje stav, ' kdy Jje valedek umisté&n na

osazené casti; a ’

obr. 3C znazorfuje stav, kdy je véaleCek presunut do bodu

maximalni velikosti pFfemistovéani;

obr. 4 zn&zornuje plGdorysny pohled na znamé pohénéci

zarizeni od¥ezdvade niti; a

obr. 5 zndzornuje pohled na vacku v rozvinutém stavuy,
kterdZto vacka je vyuZivdna u zndmého poh&né&ciho zarizeni

odfezavade niti.

Priklady provedeni vynalezu

Priklady provedeni pfedmé&tu tohoto vyndlezu budou nyni

popsany s odkazem na vyobrazeni podle obr. 1 a podlé obr. 2.
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Vztahovou znaCckou 1 Jje oznalen elektromagneticky
solenoid jako pohénéci zafizeni, ktery je pripevnén k ramu
stroje prostfednictvim zdkladny 2 solenoidu 1. Tento
elektromagneticky solenoid 1 je opatfen ty&i 11, kterad je
normadlné pritahovdna ve sméru, znézornénénl'éipkou G, a to
pﬁsobenﬁn vinuté pruzZiny (na vyobrazenich nezndzornéno), a
ktera je opatfena hlavou 12 tyce 11, prfipevnénou k jejimu

konci.

Clen 3 pro ovladani Véleéku 52, ktery Jje zahnut do
uspotradéni, které m& v podstaté tvar pismene L, m& zakladovou
Zast oto&né& uloZenou na oto&ném nosném hrideli 4a, uloZeném
v zakladné 4 pro wuloZeni oto&ného nosného hfidele 4a,
pfipevnéné k ramu Siciho stroje (na vyobrazenich

neznazornéno), pfidemZ je na svém prodlouZeném konci opatfen

vy¥ezem 31.

Hlava 12 tyce 11 je opatfena osazenym 3roubem 12b, ktery
je pfipevnén k jejimu konci, a ktery je vloZen do vyfezu 31.
Clen 3 pro ovladani vale&ku 52 je opatfen zab&rovou &asti 32,
lezici na jeho horni ¢a&sti a majici z&b&rovou plochu 32a na

svém levostranné plose.

Vztahova znac¢ka 5 oznauje opérny c¢&léanek valecku 52,
jehoZ . spodni konec je oto&n& uloZen na otodném nosném
hfideli 4a. Jak je zndzorné&no na vyobrazeni podle obr. l,bje
opérny cléanek 5 valecku 52 opatfen horni &asti, kterd vycéniva
smérem doprava, a kterd je opatfena zab&rovym dJepem 51,
kteryZzto zab&rovy Cep 51 je uzplsoben pro zab&r se zab&rovou
plochou 32a ¢lenu 3 pro ovladani valeCku 52. Zabérovy Cep 51
je opatfen vale&kem 52, usporadanym na jeho opacné strané.

Clen 3 pro ovladani valec¢ku 52 a opérny ¢lanek 5 valeCku 52
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jsou wusporaddany tak, aby vytvarely jednosmérny ‘prevodovy

mechanizmus.

Vztahovou znad&kou 6 Je oznacena kotoucCovita vacka,
uloZend na spodnim hfidéli, ktery'se otacCi v zavislosti na
otaleni pohonu 3iciho stroje. Kotoulovitd vacka 6 se otaci
spolec¢né s provozem $iciho stroje. Tato kotoucovitéd vacka 6
ma. na své pravé strané podle obr. 1 koncovou plochu 61,
kterdZto koncovd plocha je opatfena vackovou plochou 62,
ktera je premistovéna ve smérech, oznaCenych Sipkami H a I.
Je-1li valeCek 52 uveden do z&béru s vackovou plochou 62 a
pohybuje-1i se v souladu s pohybem vackové plochy gg[
vykonava opérny ¢&lanek 5 vdale¢ku 52 vratny pohyb kolem
otocného nosného hfidele 4a ve smérech, zndzornénych

Sipkami H a I.

Opérny élének 5 wvalecCku §g ma& horni konec otoc¢né
pfipojen k jednomu konci spojovaciho &lanku 7 prostrednictvim
spojovaciho hfidele 7a, =zatimco opa&ny konec spojovaciho
¢lanku 7 Jje oto&né pripojen ke spodnimu konci &lanku 8
pohyblivého noZe 9 prostfednictvim spojovaciho htridele 7b.
Spojovaci ¢lének 7 sestdva z prvniho &léanku 71, opatfeného
vytezem 73, a z druhého ¢&lanku 72, opatfeného vyfezem 74.
Prvni ¢léanek 71 a druhy ¢&lanek 72 jsou pevné pfipojeny
prostrednictvim sefizovacich Sroubl 73a a 74a, které umoZiuji

provadét sefizeni ¢i nastaveni délky spojovaciho ¢&léanku 7.

Horni konec &lanku 8 pohyblivého noZe 9 je pfipevnén ke
hfideli 8a pohyblivého noZe 9, ktery je otoc¢né uloZen na ramu
Siciho stroje (na vyobrazenich neznidzornéno), a ktery je
pevné pripojen k zakladové ¢asti pohyblivého noZe 9 jako

odfezavaci prostfedky niti. Pohyblivy nbZ 9 se otaci ve
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smérech, znadzornénych Sipkami M a N, prostfednictvim

spojovaciho ¢&lanku 7, ¢lanku 8 pohyblivého noZe 9 a

hfidele 8a pohyblivého noZe 9, jejichZ <¢innost je ovléadana
v zavislosti na vykyvném pohybu opé&rného ¢lanku 5 véalecku 52,
ktery Jje v zab&ru ‘s kotoudovitou vadkou 6 ﬁmostfednictvim
valeCku 52. V disledku toho se pohyblivy naz 9 pohybuje nad

haCkem 10 v pric¢ném sméru za Ulelem zachyceni niti.

Vztahovou znackou 91 je oznaCen pevny n0Z, tvorici

odrezavaci prostfedky niti, ktery je pripevné&n k rému 3iciho

stroje (na vyobrazenich nezndzornéno) v blizkosti bodu,
v némZz se vrchol pohyblivého noZe 9 zadind otadet. Pevny
niz 91 m& vrchol opatfen noZovou ¢asti 9la pevného noze 91

pro UCely odfezavani niti ve spolupraci s noZovou c¢asti 9a

pohyblivého noZe 9.

Nyni bude podrobnéji popséna kotouovita valka g; které
tvofi charakteristickou soucast predmé&tu tohoto vynalezu, a

to s odkazem na vyobrazeni podle obr. 2.

Spodni strana obr. 2 odpovidd sméru, =zndzornénému
Sipkou H z obr. 1. Jak se kotoulovitd valka 6 otali, pohybuji
se vacCkova plocha 62 a valeCek 52 vzadjemné& vici sobé ve

sméru, zndzorné&ném Sipkou J.

VaCckova plocha 62 m& maximdlni velikost pfremisténi c,
které je stejné, jako je tomu u dosavadniho znadmého stavu
techniky, pfiCemZ Jje opatfena osazenou Césti 62a ﬁezi
body a-b, umoZiujici velikost premisténi L, kterd je vétsi,
nez je polomér valeCku 52. V disledku toho velikost
ptemisténi valec¢ku 52 mezi body b-c je maximalni velikost

pfemisté&ni minus L, coZ zajisti sklon nebo nakloné&ni mnohem
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mirné€jsi, neZ Je tomu u znamé vadkové plochy. Zejména

valeCek 52 bude postupné& pfemistovan ve sméru, znazorndném
Sipkou I. Velikosti pfemisté&ni mezi body c-d-a jsou stejné

jako u znamé vackové plochy.

Vedeni 63 je vytvofeno proti plode vackové plochy 62
mezi body b-c s pfedem stanovenym prostorem, usporadanym mezi
vackovou plochou a vedenim pro umozné&ni prichodu valedku 52.
Na levé strané vedeni 63 je vytvo¥ena ptredni koncova
Cast 63a, kterd odpovida nulové velikosti premisténi. Predni
koncova ¢&st 63a je umisté&na mirné& napravo od bodu b na

~vyobrazeni podle obr. 2.

V téchto podminkadch se valeek 52, zabirajici's vackovou
plochou 62, pohybuje v osazené &asti 62a a zac¢ind byt opét
pfitlaéovéﬁ ‘na pfedni koncovou &ast 63a. Jak Je pfedni
koncova c¢&ast 63a pfitlaGovana na &ast vale&ku 52, ktera je
niZe, neZ je stfedovd osa valelku 52 v dusledku velikoesti L
pfemisténi, jak je znadzornéno na vyobrazéni podle obr. 2, je
valeCek 52 veden mezi vackovou plochou 62 a vedenim 63.
V disledku toho se valedek 52 kontinudlné pohybuje, pricemz

je veden mezi valkovou plochou 62 a vedenim 63.

Nyni bude v daldim popsana - funkce a provoz predmétu
tohoto vynalezu, a to s odkazy na vyobrazeni podle obr. 2 a

podle obr. 3a aZ obr. 3c.

Pokud neni operace odfezavani niti provadéna, je
elektromagneticky solenoid 1l v nenapajeném stavu, takZe jak
je znaézornéno na vyobrazeni podle obr. 3A, ty& 1 vycniva,

zatimco valedek 52 je umistén napravo od koncové plochy 61
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kotoucovité wvacky 6, a pohyblivy ndZ 9 je umisté&n mimo

hacek 10 nad timto ha&ckem 10.

Pokud dojde  k vydani signalu  k odfezavani niti
prostfednictvim '.ovlédéni pedalu nebo pddobné, dojde
k napdjeni elektromagnetického solenoidu vl ‘prostfednictvim
pfivodu elektrického proudu, jak je zndzorn&no na vyobrazeni
podle obr. 3B, a to je3té pfedtim, neZ je stehovaci operace
‘ukonéena, ‘pricemz _spodni - h¥idel (na vyobrazenich
neznézornéno) se porad jeSté otaci. Poté se pohybuje hlava 12
tyce 11 spole¢né s touto tyé&i 1l ve sméru, zndzornéném
Sipkou G, pticemZ se <&len 3 pro ovladani valecCku 52 otééi
proti'sméru‘pohybu hodinovych ruc&icek kolem otoéného nosného

h¥idele 4a.

Za téchto podminek zdbé&rovad plocha 32a zabérové Casti 32
Clenu 3 pro ovladani valeCku 52 pfitlaéuje zadbérovy cCep 51
opérného ¢&lanku 5 valedku 52 smérem doleva (ve sméru
Sipky I), v dusledku &ehoZ se opé&rny &lanek g' valeCku 52
otadCi proti sméru pohybu hodinovych rudidek kolem oto&ného
nosného ht¥idele 4a. Valecek 52 tak tladi na osazenou &&st 62
vadkové plochy 62 mezi body a-b, jak Jje =zndzorné&no na

vyobrazeni podle obr. 2.

Mezitim, kdy se spojovaci &léanek 7, pfipojeny k horniﬁu
konci opérného ¢&lanku 5 valelku §g,>pohyije've sméru doleva
(ve sméru Sipky 1I), tak <¢&lének 8 pohyblivého noZe 9,
pfipojeny ke druhému konci spojovaciho ¢&lé&nku 7, otéc&i
hfidelem 8a pohyblivého noze 9, v dusledku &ehoZ se pohyblivy
niz 9 otaldi ve sméru 3ipky N do polohy, ve které je pohyblivy
nuz 9, pripevnény ke hfideli 8a pohyblivého noZe 9, umistén

nad koncovou &asti hacku 10.
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Velikost otaceni pohyblivého noZe 9 do polohy nad
hackem 10 je déna velikosti premisténi osazené <&asti 62,
ktera je nastavena do Vhédné polohy a pripravena pro nasledné

zapoCeti operace odfezavani niti.

Jak se kotoudovitd vadka 6 otaci, je véalecek 52
pritlacovan na predni koncovou C&ast 63a vedeni 63 v poloze
mirné za bodem b. Jak je znadzorn&no na vyobrazeni podle
obr. 3C, tak se valeCek 52 pohybuje-podél vackové plochy 62,
pficemZz je veden touto vatkovou plochou 62 a vedenim 63 pro
ucely pokracovani operace odfezavani niti. Privod
elektrického proudu do elektromagnetického solenoidu 1 vje
pferud3en tehdy, kdyé. zaCne byt valeCek 52 veden vackovou
plochou 62 a vedenim 63, naceZ je ty& 11 poté zataZena zpét a
¢len 3 pro ovladani vale¢ku 52 je oddalen od opé&rného
élénku!§ vale&ku 52 pro ﬁéeiy jeho navraceni do poc&ate&ni

polohy.

Pokud je valeCek 52 mirn& pF¥emistén z bodu b, a pokud
valeCek 52 priché&zi do bodu ¢ maximalni velikosti pfemisténi,
byl jiZ pohyblivy nuz 9 pfesunut do polohy ve smé&ru Sipky N,

pfiCemZz prekonal maximalni Ghel otad&eni.

Jak se kotouCovita vacka 6 dale otaci a valecek 52

prochazi bodem ¢, ot&¢i se opérny <&lanek 5 vale&ku 52
postupné ve smé&ru pohybu hodinovych ru&ifek kolem otod&ného
nosného ht¥idele 4a v souvislosti s mirn& skloné&nou vackovou
plochou 62, v disledku <&ehoZ se pohyblivy naz 9 otaci ve
sméru $ipky M. Proto se pohyblivy nGZ 9 pohybuje zp&t pro

UCely zachyceni niti, které maji byt odfiznuty, a dale se
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otaci stejnym smérem, pfidemZ noZova Cast 9a pohyblivého nozZe

odfezava nité ve spoluprdci s noZovou ¢asti 9la pevného noZe.

-V souladu s pfedmétem tohoto vynalezu je  vedeni
vytvofeno proti zbytku vadkové plochy, =zasahujici za bod c.
Toto vedeni vsSak mhZe byt vypuétého vzhledem ke zbytku

vaCckové plochy, zasahujici za bod c.

V- souladu s predmé&tem tohoto vyndlezu neni nutno
udrzovat pfivod elektrické energie do ovladaciho za¥izeni do
té doby, neZ valecek prijde do bodu maximalni velikosti
premisténi vackové plochy, priZemZ mizZe byt pfivod elektrické
energie prerusen, pokud dojde k vedeni valecku
prostfednictvim vedeni v pocidtedni etap& premistovani. Je
proto mozZno zkratit dobu pfrivodu elektrické energie do
ovléddaciho zatizeni, v disledku ¢&ehoZ dochdzi k Usporam
energie, prficemZz e dale moind realizovat stabilizovanou
operaci odfezavani niti, aniZ by bylo nutno plusobit na vadku

tlakem.

Kromé toho je uspotradan jednosmérny prevodovy
mechanizmus, ptric¢emZ je sila pohénéciho =zatizeni prenasena
pouze ve smeéru, ve kterém se pohybuje valeCek na vadkové
ploSe. Pohdnéci =zatizeni proto nemusi mit zdvih pro pohyb
valec¢ku azZz do bodu maximalni velikosti pfemisténi valecku na
- vaCkové ploSe, nebot je jednoduSe nutno mit zdvih pro pohyb
valeCku aZ do polohy valelku, kdy je valecek veden vedenim.
Proto miZe byt spousdtéci zafizeni miniaturizovéno, v dusledku

cehoZ miZe dojit i miniaturizaci celého zafizeni.

PoCatecni poloha vackové plochy je pfemisténa od predni

koncové ¢asti vedeni o velikost alespoinl vét35i, neZ je polomér




19 '. E - : o. .

valeCku. Je proto moZné, aby valelek pFresn& vstoupil do
prostoru, usporadaného mezi vackovou plochcu a vedenim, a aby

byla pfesné provedena operace odfezavani niti.

Kromé toﬁo je vaCka opatfena osazenou cCéasti, smé&rujici
k poCatec¢ni poloze premistovadni vackové plochy, ptriemZz je
osazend Cast premistovdna do té miry, kterd nebude mit Zadny
nepfiznivy vliv na operaci odfezadvani niti pro sniZeni.
maximadlni velikosti pfemisté&ni. Je proto moZno provést mnohem
mirnéjsi sklon z'poééteéniho bodu premistovani do . bodu
maximalni velikosti pFfemisté&ni. V disledku toho bude pohyb
pohyblivého noZe mnohem klidné&j3i, ptricemZ dojde ke zVYéeni'
trvanlivosti a Zivotnosti soucéasti, pracujicich v souvislosti
S provozem pohyblivého noze, v disledku ¢ehoZ bude umoZnéno a

zajisténo provadét presnou operaci odfezavani niti.
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PATENTOVE NAROKY

1. Pohénéci zafizeni odfezdvace niti u Siciho stroje,

obsahujici:

prostfedky pro odfezadvadni niti, zahrnujici pevny naZ a
pohyblivy nlZ s vratnym pohybem pro jeho uvadéni do styku a

ze styku s pevnym noZem,

vacku, opatfenou vackovou plochou pro zaji3tovani pohybu

pohyblivého noze,
valecek, pohyblivé uspofadany proti vadce,

spojovaci ¢&lanek pro vzajemné spojeni prostfedkli pro

odfezavani niti a valecku, a

ovladaci Ustroji pro zajistovani pohybu valelku pro jeho
zabér s vackovou ' plochou, p¥ic¢emZ Jje ovladaci -ustfoji
pohanéno pro zajisténi zabéru vale&ku s va&kovou plochou, a
pficemZ se valelek pohybuje podél vadkové plochy pro
pfenadSeni vratného pohybu na pohyblivy nﬁé pro odrezadvani
niti,
vyznacujici se t im, Ze vacka je opatfena
vackovou plochoﬁ, otevfenou zpUsobem, odpovidajicim podatecni
poloze pohyblivého noZe tak, Ze valeek se mliZe pohybovat do
styku a ze styku s valkovym povrchem, pric¢emZz ije vedeni
uspofadano proti vadkové plode, vychazejici z vackové plochy,
odpovidajici polateéni poloze, a je premistovadno z alespon
poCatecni polohy pfemistovadni do polohy maximdlni velikosti

pfemisténi, pf¥ifemZ je vedeni uspofadano pro zabranéni pohybu
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valeCku od vacCkové plochy, vychazejici z vackové plochy,
odpovidajici pocatecni poloze.

2. Pohéanéci zafizeni odrezavale niti podle naroku 1,
vyznadc¢uijici se tim, Ze je usporadan
jednosmérny pf¥evodovy mechanizmus, pficemZz je sila ovladaciho
Ustroji prendSena pouze ve sm&ru pohybu vale&ku k vackové

'ploée.

~3..Pohénéci za¥izeni odfezavace niti podle néroku 1,
v>y znacuijici s e tim, Ze vackova plocha,
odpovidajici pocate&ni poloze, je usporaddéna tak, Ze ma
pfemisténi o velikosti od pfedniho konce vedeni, pridemz je

tato velikost alespoii vét3i, neZ je polom@r valedku.

4. Pohanéci zarizeni odfezdvace niti u Siciho stroje,

obsahujici:

prostr¥edky pro odfezdvani niti, zahrnujici pevny ntZ a

ntZz pohyblivy vi&i pevnému nozi,

vacku, opatfenou vackovou plochou pro zajidtovani pohybu

pohyblivého nozZe,
valecek, usporadany proti vackové plose,

spojovaci ¢&lanek pro vzadjemné spojeni prostfedka pro
odfezavani niti a valedku, a

ovladaci ustroji pro zajidtovadni pohybu valelCku smérem
k vackové ploSe pro zdbér vale¢ku s vackovou plochou, pricemz

Jje ovladaci uUstroji poh&néno pro zajisté&ni pohybu véale&ku do
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zabéru s vackovou plochou, a pficemZz se valelek pohybuje
v souladu s vacCkovou plochou pro pfendSeni pfedem stanoveného

. o

pohybu na pohyblivy nlZ pro odfezdvéani niti,

v yvz nac¢uijici s e tim, zZe dsazeﬁé éést_ je
usporadana pfimd pfed polateéni polohou pfemistovani vadkové
plochy, pficemZ je osazend C4st premistovana v tom sméru, Ze
je vaCkova plocha pfemistovadna o velikost premisténi osazené

,éésti, které nem& vliv na operaci odfezAavani niti.
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