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tomu uréené navijeci zafizeni

(57) Anotace:

Reseni se tyka4 zpiisobu ovladani stroje pro navijent niti,
predeviim soukactho stroje, kde prostfednictvim vodice niti
(C) rozvéadéciho zafizeni je nit (F) tam a zpét vedena pricné ke
sméru odtahu nit, pfitemz se béhem rozvadéciho zdvihu
(Hch) pohybuje mezi dvéma body obratu (C.0 aZ C.4) a v této
situaci vytvati (hel k¥iZeni (or) za Gelem toho, aby se pies
prenaseci vélec (3) niti uloZila na rotujici civku (2) o $ifce
zdvihu (Hp) nit& s odpovidajicim Ghlem k¥izeni. Sitka zdvihu
(Hp) niti (F) ziistava v podstat® nem&nna b&hem navijeciho
procesu navzdory vlivu zmén Ghlu kifZeni (ct), obzv1asté vlivu
rychlych zm&n ahlu kiiZeni, pomoci alespoii jednoho
odpovidajiciho pfedem daného opatient, kde v tomto pfipadé
&elni plochy civky tvori prakticky jednu rovinu. Déle se feSeni
tyka soukaciho zafizeni k provadéni zplisobu a zpiisobu
navijeni niti na civku.

CZ 2004 - 1059 A3
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ZpUsob ovladani stroje pro navijeni niti a k tomu uréené navijeci zafizeni

Oblast techniky

Vynélez se tyka tvorby civek s navinem niti, obzvlasté podle narokd 16 a
17 a zpUsobu ovladani stroje pro navijeni niti a navijeciho zafizeni podle Uvodni

gasti prvniho naroku a prvniho naroku na zafizeni.

Dosavadni stav techniky

Je vdeobecné znamo, Ze béhem tvorby civky, na kterou vodi¢ niti
pohybujici se tam a zpét uklada nit nejdfive jdouci pfes pfenaseci valec niti,
kterym miiZe byt také tachovélec, a z néj poté na télo civky, je nit vieCena tam a
zpét voditem niti; jinak feceno vodi¢ niti se pohybuje rychle pred niti. Tato
situace vede k tzv. vie¢né chybé, ktera zavisi na rychlosti vodiCe niti, vzdalenosti
mezi vodiéem niti a prenasecim valcem niti, tfenim mezi niti a povrchem
tachovalce a vzduchovym tfenim niti. PFenaSeci valec niti je zpravidla

tachovalec a dale v textu se také tak bez omezeni nazyva.

Dale je znamo, Zze bé&hem tvorby libovolného navinu s chybou vzhledu
nebo b&hem krokového presného navijeni se béhem tvorby civky ahel kfizeni
méni nékolikrat, ob&as také neolekavané, coz vede ke zmé&né rychlosti vodice

niti, ktera odpovida uhlu kfiZeni.

Pokud se napfiklad tvofi krokovy presny navin, tak se kazdy krok zacCina
se specifickym Uhlem kfizeni, ktery se béhem kroku zmensuje, tj. jak se zvétsuje
pramér civky, tim se zmensuje rychlost otaceni civky a nasledné se sniZuje
rychlost vodi¢e niti. To znamen4, Ze rychlost vodiCe niti je vy$Si na zacatku
kroku neZ na konci kroku, coZ vede k tomu, Ze chyba taZeni je vy$8i na zaCatku
kroku nez na konci a §itka civky na konci kroku je pfislusné vétsi nez na
zadatku. ProtoZe takova civka se tvofi nékolika kroky, ¢elni plocha je na kazdé
koncové sté&né civky v prafezu tvofena zubovitym prafezem. Tento zubovity
prGfez ma tu nevyhodu, Zze délky niti maji tendenci sklouznout pfi pfiblizeni ke
koncové sténé civky, takze se vytvafi tzv. utazena nit, coz vede k problémim

b&hem dal§iho zpracovani civky a tudiz je neZadouci.
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Jedna mozZnost jak zamezit této nevyhodné zubovité struktufe spociva
v podstatném zvysSeni poctu krokil na navijeci proces tak, aby se v tvofila jemna
zubovita struktura v urcitém rozmezi, pfesto to nutné& nevede k zamezeni tvorby
utazenych niti.

Resenym problémem tohoto vynalezu je tedy zamezit tvorbu zubovitého

profilu.

Podstata vynalezu

Vynalez feSi problém tak, Zze podle zplsobu provedeni vynalezu se
vle¢na chyba a obzvlasté skoky ve vle¢né chybé opravi takovym zplsobem, ze

¢elni plochy civky v podstaté tvofi rovinu.
Vyhodna provedeni jsou popsany v zavislych patentovych nérocich.

V tomto ptipadé nejsou zplsob provedeni vynalezu a zafizeni zavislé na
podstaté zplsobu rozvadeéni, tj. zplsob provedeni vynalezu a zafizeni mohou
byt v kazdém pfipadé realizovany nebo konstruovany s rozvadécim zafizenim
obsahujicim ryhovany buben nebo kfidlo nebo pas nebo srozvadécim
ramenem. Vtomto kontextu je rozvadéci uspofadani s ryhovanym bubnem
uvefejnéno a popsano napf. v DE 26 27 643, kfidlové zafizeni v EP 0622 3-
24 A.1 a usporadani s rozvadécim ramenem v DE 198 46 138.0, stejné tak jako
v EP 0838 4-22 A.1. Dals$i rozvadéci zafizeni, kterym Ize zménit bod predani niti
na tachovalec podobnym zplGsobem jak je to proveditelné u uspofadani
s rozvadécim ramenem je uveiejnéno a popsano v WO 00/17082. V tomto
pfipadé se zde nachazeji dva opaénym smérem rotujici disky, kde na kazdém
z nich jsou tfi radialni vodiCe niti schopné posunu tam a zpatky, které jsou
uspofadany tak, aby byly radialné pohyblivé na rotujicich discich a kazdy z nich
je v odpovidajicim momenté prevzeti niti zatlaCen dozadu, jak pied tak i pfi

uvolnéni niti.

Piehled obrazku na vykrese

Vynalez je dale vysvétlen pouze na zakladé obrazkd reprezentujicich

nékolik provedeni vynalezu.
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V tomto pfipadé obrazky 1, 2, 4, 8, 9 vzdy ukazuji to stejné rozvadéci
zafizeni, ackoliv je vzdy uvedeno s obménami, kde Cislo na obrazku s dalSim
identifikatnim znakem ,a“ znamena ve schematickém zobrazeni pohyb niti od
centralniho vodi¢e niti k rozvadécimu vodiéi niti v rdznych polohach a pfes
snimaci valec na civku a ¢islo na obrazku s identifikacnim znakem ,b“
predstavuje pficné fezy tachovélci a povrchem civky, které pfichazi do styku s
niti bEhem procesu navijeni. V tomto pfipadé v8echny obrazky 1, 2, 4, 9 a 10
ukazuji poloschematické zobrazeni rozvadéciho zafizeni a rozdily mezi &isly

jsou zaloZeny na rozdilech mezi vodici niti.
Dale je zobrazeno:
obr. 3 vztah mezi uhlem kfiZzeni a vleCnou chybou
obr. 5aA rychlostni a asova kfivka pro vodi¢ niti
obr. 5b ukladani niti a bod obratu niti na civce

obr. 6 v horni ¢asti, prabé&h Ghlu kiizeni mezi dvéma limitnimi Ghly
kfizeni b&hem tvorby krokového pifesného navinu a v dolni ¢asti prabéh vieéné
chyby civky, kde |ze vypozorovat, Ze vleCna chyba se snizuje se sniZujicim se
uhlem kfiZzeni

obr. 7 pfiény fez Casti koncové stény civky, ktera byla vytvofena

krokovym pfesnym navijenim podle obr. 6a

obr. 7 civka, CasteCné vyobrazena v prifezu
obr. 10 kontrolni diagram funk&ni charakteristiky zplsobu podie
vynalezu

Piiklady provedeni vynalezu

Obrazek 1 s obr. 1a ukazuji civkovou dutinku 1, na které se vytvari
civka2 sniti F. Vtomto pfipadé je nit F podavana zjakéhokoliv zdroje
(dopiadaci nosnik nebo civka) pfes centralni vodi¢ niti D a pfes vodi¢ niti 4,
ktery je zde ukazan v pozicich C.0 az C.3 za Géelem zobrazeni pribé&hu niti
z centralniho vodi¢e niti D az na civku 2. V této situaci saha délka zdvihu

z jedné koncove pozice C.0 do druhé koncové pozice C.3. Déle je vyobrazeno,
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jak je nit tazena vodiCem niti do pfislusného sméru zdvihu, tj. vzdalenost Hp
mezi dvéma body obratu (viz také obr. 2a) niti na tachovélci 3 je mensi, nez

zdvih vodice niti Hch.

To, co se oznacuje jako delka vleCeni mezi vodi€em niti a pfimkou 6
navijeni niti na tachovalci 3 se znadi jako délka 5 vle€eni. Pro jednoduchost je
tato délka vyobrazena ve vyznageném sméru, ackoliv pfesna délka je v podstaté

vétsi v dasledku naklonéné pozice ukazané na obr. 1a a obr. 1b.

V dasledku vle€eni niti jak je vyobrazeno, vle¢na chyba $ roste; jinymi
slovy Sifka civky Hp (= vzdalenost Hp) je odvozena od rozdilu mezi délkou

zdvihu Hch minus dvakrat vie¢na chyba S

Na tachovélci 3 nit nevykazuje Zadnou vle¢nou chybu mezi pfimkou 6

navijeni niti a pfimkou 7 pfivadéni na civku 2.

Jak jiz bylo dfive zminéno, popisy na obrazcich 1a a 1b jsou
poloschematické a tudiz i bod pfivadéni niti na civku na obrazku 1b je
vyobrazen jako projekce, zatimco u obrazku 1a je vyobrazen jako rozvinuty

pohled.

Obrazek 2 s obr. 2a ukazuji polohu niti F ve dvou oblastech obratu
rozvadéciho vodiCe niti 4, tj. v polohach C.0 a C.3, tj. v koncovych polohach
s korespondujicimi vle€nymi chybami S, v pozici C.4 tj. v neutralni poloze bez
vie¢né chyby 8 a ve vleenych polohach C.5 a C.6 v obraceném rozvadécim

sméru.

K tomu je navic na obrazku 2a vyobrazen celkovy Uhel kfizeni o a také je
alespori teoreticky vyobrazeno jakym zplisobem se nit poklada na civku na

konci rozvadéciho zdvihu s polohami niti F.1 a F.2 v ¢elni oblasti civky 2.
Posledné zminény popis je jesté jednou vyobrazen na obr. 5.

Stejné soucasti se stejnym referenénim oznagenim se znovu uvadsji jen

pokud je to nezbytné nutné, coz plati béhem celého popisu vynalezu.

Obrazek 3 ukazuje, Ze s rostoucim thlem kfiZzeni (a2 misto 1) roste také

vle€¢na chyba S.
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To je také vyobrazeno na obrazku 4a; jinak feeno vie¢na chyba S se
vyskytuje pfi aq a vie¢na chyba 8.1 se vyskytuje pfi zvétdeném ahlu kfizeni, a to
u oz, kde u obrazku 4b je v kazdém pfipadé zakreslena polovina Ghlu kizeni

o472 NEbo azp.

Obrazek 5a ukazuje rychlostni kiivku Vch jako funkci ¢asu t vodige niti 4
béhem pohybu tam a zpét, aCkoliv Cisté teoreticky zména koncovych bodi W se

déje pouze s kone€nym zpomalenim nebo zrychlenim.

Nasledng, jak je vyobrazeno na obr.5b se nit neuloZi, jak je také
vyobrazeno na obr.2a, ve shodé s teoretickou drahou Wth, ale podle

skute&ného prabé&hu niti na konci zdvihu podle Wr.
Referenéni Cislo 2Abw oznaduje rozvinuty pohled na civku.

Obrazek 6 ukazuje horni ¢ast pribé&hu Ghlu kfizeni o se vzrlstajicim
polomérem civky R, tj. drdha mezi Ghlem kfiZzeni a2 a a1, s tvorbou krokového
pfesného navinu. Spodni ¢ast obrazku 6 ukazuje prub&h vledné chyby
S vychazejici z drahy Ghlu kfizeni o (a2-a1) tj. s klesajicim dhlem kfiZeni Ghel
kfizeni také klesa, coZ ale na druhou stranu znamend, Ze §itka civky Hp pfi
stejnem rozvadécim zdvihu Hch v této situaci roste a ziskava zubovity profil
vyobrazeny na obr.7. Toto dale znamend, jak jiz bylo dfive zminéno, u
krokovych pfesnych civek, Ze Celni stény civek bez pouZiti vynalezu vytvorené
v priifezu se zubovitym profilem vypadaji nakonec tak, jak je uvedeno na obr. 7

s referenéni znackou 2 Q.

Podle vynalezu je mozné napfiklad s pouZitim zmin&ného ramenového
rozvadéciho zafizeni podle DE 198 46 138 nebo rozvadéciho zafizeni s radialné
posunutelnymi vodici nité podle WO 00/17082 nastavit $itku zdvihu Hch vodic":‘e
niti nebo pfedavaci body niti, ackoliv radialn& posunutelny vodié niti pfi zdvihu
konci tak, aby Sitka civky Hp zlstala konstantni navzdory vie¢nym chybam a
skokim ve vile€né chybé, aby, jak jiz bylo dfive zminéno, se zabranilo

zubovitému profilu vyobrazenému na obr. 6 a 7.

Obrazek 8 a 9 ukazuji variantu zpGsobu jak zamezit zminéné zubovité

strukture.
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Prostfednictvim zkraceni zdvihu se misto zminéné zmény v §ifce zdvihu
Hch tak, Ze podle obr. 8 se zvétsi délka vleceni mezi vodicem 4 niti a piimkou
navijeni niti na délku vieCeni 5.1 k draze niti 6.1. Jako vysledek této zvysené
delky vieCeni mezi vodi¢em niti a drahou niti 7.1 vznika dal$i vleéna chyba S.2
na civce, jak je vyobrazeno na obr. 8, a celkova vieéna chyba je odvozena od

celkového souétu S plus S.2 je rovno S.3.

Tohoto efektu se vyuziva tak, Ze zmény S se kompenzuji protismérnymi

zménami 8.2 tak, ze se nevyskytne zadny zubovity profil.

Analogicky stouto metodou je mozné, jak ukazuje obr.9, vytvorit
vzdalenost mezi tachovalcem 3 a civkou 2, aby vznikla dal$i délka vleéeni 5.2,

ktera ma stejny vliv jako zména délky vleCeni u obr. 8.

Zde se dodate¢na vle¢na chyba znadi jako S.4 a celkova jako S.5. Je
samoziejme, Ze miry zobr. 8 a obr. 9 Ize kombinovat, tj. kombinovat délky

vie€eni 5.1 a 5.2.

Obrazek 10 ukazuje schematicky ovladaci zafizeni pro realizaci vynalezu

s rozvadécimi zafizenimi, které byly zminény v Uvodni ¢asti.

V tomto pfipadé ramecek 8 ukazuje vstup provoznich udaju, tj. vstup 10
pro Uhel kfizeni o a vstup 11 pro Sitku zdvihu Hp v korekénim poditaci 9
s pocCitaCem 13 referencniho zdvihu, interpolacni pocita¢ 14 a tabulku 15 vie¢né

chyby.

Vtomto pfipadé je vstup 10 ovlivnén v intérpolaénim pocitaci14 a
vstup 11 v pocitaCi referencniho zdvihu 13. V zavislosti na interpola¢nim
pocitaCi 14 je tabulka 15§ vle¢nych chyb a interpolacni pocitad 14 vysila svij
signal 12 jako vstup vie¢né chyby do pocitace 13 referenéniho zdvihu. Ten
pfidava hodnoty ,11 a , 12", po¢ita signal 16 jako $itku zdvihu vodiée niti Hch a
vysila tuto Sitku do rozvadéciho systému 17, ktery odpovida jednomu z dfive

zminénych rozvadécich systému.

V tomto spojeni ma velky vyznam $itka zdvihu Hp a draha uhlu kfizeni
jako funkce priméru civky. Korekéni poéitac piijima hodnotu poZadované $irky
zdvihu Ho (Sitka nebo délka civky). K ni pfipocitava vypogitanou vliednou chybu

a tak vytvafi referenéni hodnotu ,$itka zdvihu Ch* pro rozvadéci systém.
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Rozvadéci systém by vlastné mél udrzovat referenéni hodnotu ,Sitky
zdvihu Ch*. Tahle schopnost je ovliviiovana v zavislosti na tom, jestli bod obratu
vodi¢e niti, poloha pfedavani niti, nebo délka vie€eni jsou zménény rozvadécim
systémem a obzvlasté v zavislosti na tom, jestli je tento druh rozvadéciho

systému pro tento pfipad vhodny.
Vleé&nou chybu Ize vypocitat nékolika zplsoby:

1. Pro Ffadu uahld kfizeni se vle¢nd chyba vypocita
experimentalné off-line. Tyto hodnoty jsou zaneseny
v tabulce 15. BEhem navijeni interpolacni podita¢ 14 pfijima
z tabulky hodnotu uhlu kfiZzeni a, coz je vlastné zadouci,
s vleénou chybou tazeni S knému. nalezejici a z tohoto
urCuje korekéni hodnotu12 pro podital referenéniho

zdvihu 13, ktery pocita referencni zdvih pro Sitku zdvihu 16.

2. Stejny proces lze zalozZit na rozvadéci rychlosti namisto Ghlu
kfizeni.
3. Jako alternativa Ize vypocitat analytické feSeni z vie¢né

chyby on-line (tj. béhem navijeni).

4. Také je mozné pouzit vice mozZnosti najednou jako
napfiklad: vypocet vieénych chyb analyticky off-line; on-line

interpolace z tabulky.

Vysledna civka s pomoci tohoto zplsobu vykazuje konstantni Sitku
zdvihu Hp i kdyz se méni uhel kfizeni a tudiz nevykazuje Zadnou zubovitou

strukturu, jak je vyobrazeno na obr. 7 a 8.

Tento zpusob je v pfipadé rychlych zmén ahlu kfizeni (jak je tfeba, napf.
pfi krokovém pfesném navijeni) schopen urcit pfisluSnou vle¢nou chybu bez
jakéhokoliv prodleni. Rozvadéci systém poté obdrZi referenéni hodnotu skoku
pro 8ifku zdvihu Hch. Pokud je rozvadéci systém schopen Fidit se podle této
referenéni hodnoty skoku bez prodleni, civky jsou tvofeny s plochym ¢elem (bez

zubovité struktury).

Vedlejsi aginky vyskytu vleéné chyby, jako je odpor vzduchu niti, vile

u rozvadéciho vodice niti, setrvacnost niti atd. se také mohou zapogitat. To je
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obzvlasté vyhodné, pokud se tyto Ucinky zméni béhem navijeni. Pokud proces
navijeni obsahuje napf. zménu vzdalenosti mezi tachovalcem a civkou, tabulka

a interpolace vieéné chyby se stava dvourozmérna:
Prvni rozmér pro uhel kfizeni,
druhy rozmér pro vzdalenost mezi tachovalcem a civkou.
Tvorba civky niti

Civku niti nebo navin niti Ize abstraktné chapat jako soubor vlastnosti,
jako je vytvofena struktura (jako je kfizem soukana civka nebo rovnobézny
navin; nepravidelny navin, pfesny navin, nebo krokovy pfesny navin), primér,
délka niti, hustota a také tvar, jako je valcovy, kuzelovy, dvojkuzelovy. Pro
kazdou vlastnost Ize vytvofit idealni zndzornéni, od kterého existuji v zavislosti
na predpokiadaném pouZiti vice & méné pfijateiné odchylky. Co se tyCe tvaru,
tak napfiklad ,valcova" civka se mize od idealniho tvaru li$it v disledku tvorby

tvrdého hiebene nebo v dlsledku takzvaného vybouleni.

Soubor vlastnosti civky je sam o sobé slozity systém. Patfi sem urcité
strukturni vlastnosti, jako je Uhel kfiZzeni navind niti a také vlastnosti odvozené z
kombinaci nebo sledu téchto strukturnich viastnosti. Také sem ovéem muzou
patfit jiné vlastnosti, které se objevi pfi provozu civky v specifickém vyrobnim

prostiedi.

Jednou dulezitou strukturalni vlastnosti civky je osova délka vrstev niti, tj.
to, co se nazyva ,Sifka zdvihu“. Je zfejmé, ze pribéh Sitky zdvihu béhem
navijeni vytvafi tvar civky. Tento prabéh ovS8em také ovliviiuje jiné dllezité
vlastnosti, jak je odbornikovi zfejmé, jako je ,odchylka zdvihu“. V kone¢ném
dusledku je velmi dualeZita presnost udrzeni pfedem daného pribéhu pro
vysledné vlastnosti civky, napfiklad chyby v udrzeni predem dané $ifky zdvihu

vedou K tvorbé tzv. ,utaZzenych niti".

Civka se vytvari navijecim nebo soukacim systémem. Soukaci systém
Ize abstraktné chapat jako soubor provoznich parametrd, které jsou individuelné
nastavitelné s cilem ovlivnit viastnosti civky. Mezi takové provozni parametry u
soukaciho systému, jako je napfiklad podle PCT/CH 00/00552, patii rychlost
otatek dutinky nebo upinaciho vietena, pfitlaény tlak kontaktniho valeéku,
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rychlost vodi¢e niti a tak dale. Jednim dlleZitym provoznim parametrem
znamych soukacich systému je $itka zdvihu vodiCe niti. Tato Sitka zdvihu se
vztahuje k Sifce zdvihu civky, ale neni sni totoZzna. Soukaci systémy se
vnedavné dob& dostaly do povédomi, obzvladté rozvadéci usporadani

soukacich systém(, které zjednodusuji nastaveni 8ifky zdvihu vodicCe niti.

Ve spojeni s provoznimi parametry soukaciho systému je take velmi
dulezité udrZeni pfedem daného sledu nebo pribéhu (nebo programu), cozZ je
také zarovefi velmi t8zké =zajistit. V nasSi pfihldSce PCT Patent
Application No. PCT/CH 00/00552 tudiz zmifiujeme dulleZitost referenCnich
hodnot bod( obratu pohybu vodi¢e niti jako nastaviteiné provozni parametry.
Tyto referenéni hodnoty definuji (pro rozvadéci uspofadani a pro vodiC niti)
Jvirtualni“ $itku zdvihu, kterou je mozno zménit tak, aby mohla ovlivnit u¢innou
(,redlnou") itku zdvihu. Kompletni popis PCT/CH 00/00552 je vlozen do tohoto

popisu.

Dobfe znamy dosavadni stav techniky zahrnuje ménéni provoznich
parametrd béhem navijeciho procesu, aby se specifickym zpisobem ovlivnily
vlastnosti civky. Obc¢as ale s timto vyvstava problém, Ze transformacni funkce,
kterad spojuje soubor viastnosti se souborem parametrit neni jednoduchy ale
sloZity. Zménu jednoho parametru tudiZ nelze jednoduSe vyjadfit ve formé
korespondujici zmény zadané vlastnosti, ale také mliZe vyvolat vedlejsi efekty u
jinych vlastnosti, které za ur€itych podminek jsou neZadouci nebo dokonce
skodlivé. Takové vedlejsi Gcinky tudiZz Ize nazvat jako ,interferenéni efekty”,

ackoliv vyvolany pfimo specificky zavedenymi zmé&nami navijeciho systému.

Je tfeba zdlraznit, Ze nejde o jednoduché odchylky od vypocCtu
specifického modelu. Takové odchylky se napfiklad odvozuji z faktord, se
kterymi se nepocitalo v modelovém vypoltu, ale které se neméni b&hem
pribéhu navijeciho procesu. Tyto vychylky nebo odchylky lze poté urcit béhem
provozu a brat v Gvahu vhodnou Upravou modelového vypoétu nebo fidiciho
programu. Neni k tomu zapotiebi Zadnych specialnich méfeni b&hem navijeciho
procesu. Interferenéni efekty ve smyslu tohoto vynalezu se objevuji diky
zménam provoznich parametrti za ur€itym cilem a vedou k vedlejSim efektlim,

které nelze ovlivnit prostfednictvim nastaveni toho stejného parametru.
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Doposud popsané feSeni problému je popsané v naroku 16.

Specifické pouZiti vynalezu podle naroku 16 se provadi tvorbou civek
a nazyva se krokové pfesné navijeni. Tento zplsob je znamy napfikiad z EP-A-
629174 spoleCné s tamtéz popsanym dosavadnim stavem techniky. Hlavnim
znakem tohoto zpUsobu je specificka, opakovana a prudka zména Uhlu kfizeni
béhem pribéhu navijeni (viz obr. 6 v EP-A-629174). Tato zména Ghlu kfiZzeni
jako zakladni podstata tvorby krokového pfesného navinu ma nezadouci
vedlejsi efekt (interferencni efekt) na tvar civky, jak jiz zde bylo dfive zminéno

na zakladé obr. 7.

Za ucelem pusobeni proti tomuto interferenénimu efektu je zde pro
provozni parametr ,referencni hodnota pro nastaveny bod obratu vodi¢e niti“

zavedeno opatieni, které se ve vybranych mistech navijeciho procesu méni.

Provozni parametr lze vyhodné pfizpUsobit a nastavit tak, aby se
kompenzovaly interferenéni efekty (podle pfedpokladu Zadouci) zmén nékterych
jinych provoznich parametrd, za pfedpokladu, Ze se tyto interferenéni efekty
projevi jako zména Sifky zdvihu (na civce), jelikoz zména v nastaveni bodt

obratu vodiCe niti se projevi prakticky vyhradné ve zméné $irky zdvihu na civce.

Zpusob kompenzace zmén zdvihu b&hem rychlych skokt b&hem tvorby
krokového pfesného navinu je také zminén v EP-A-1070676. Podie tohoto
popisu by se mélo vypocitat ,zkraceni zdvihu*; tim se mini zkraceni $ifky zdvihu
vrstev niti (vlastnost civky), coz vznikd ze zminénych vieénych chyb. Také je
potfeba mit na mysli, aby draha vodi€e niti (provozni parametr navijeciho nebo
soukaciho systému) a misto ukladani niti bylo urcité. Na zakladé téchto vypoétd
by mélo byt moZné optimalizovat jakoukoliv strukturu civky. Zlistava nejasné,
zda sem patfi modelové vypolty, ze kterych Ize urdit navijeci program, nebo
fidici program, ktery Ize implementovat na zakladé vhodného fidiciho obvodu.
V kazdem pfipadé z EP-A-1070676 zlstava nejasné, ktera specificka opatteni
je potfeba provést, aby se realizovala poZadovana opatfeni. Podle EP-A-
1070676 vypocitané zkraceni zdvihu je funkci rychlosti civky a rychlosti vodice
niti. Obdobné Ize pfedpokladat, Ze tyto provozni parametry jsou vybrany nebo
ovlivnény za ucelem provedeni Zadouci optimalizace. Navic zde neni Zadné

vysvétleni konkrétniho postupu popsaného v popisu EP a lze zde jenom




10

15

20

25

30

11

spekulovat. Je tfeba také zdiraznit, Ze vypocCet zkraceni zdvihu (nebo bodu
ukladani) Ize provést pouze prostfednictvim modelového vypodtu, jelikoz dnes
nejsou k dispozici zadné snimaci systémy, kterymi lze urcit fakticky bod
ukladani (nebo faktické zkraceni zdvihu).

Z tohoto ddvodu je vyhodny znak tohoto vyndlezu, Ze zmény v sefizeni
by se mély provadét fizené (bez zpétné vazby) a specificky na zakladé
empirickych zjisténi, které vedou k definici pfedem uréenych regulacnich
opatieni v Fidicim programu. Vynalez proto obsahuje program pro navijeni niti
na civku (navin) prostfednictvim soukaciho nebo navijeciho systému
s operacnimi parametry, které lze nastavit fizenym zplsobem, kde alespor
jeden parametr se méni bé&hem navijeciho procesu s cilem ovlivnit jednu
z vlastnosti civky, vyznacujici se tim, Ze druhy provozni parametr (,korekéni
hodnota“ nebo .kompenzaéni nebo vyrovnavaci hodnota®) se mohou také
zménit fizenym zplsobem béhem navijeciho procesu s cilem pusobit proti
interferencnimu efektu zmény prvné zminéného provozniho parametru. Vynalez
take pfirozené& obsahuje odpovidajici fidici zafizeni nebo navijeci nebo soukaci

system s takovymto fidicim programem.

Jak jiz bylo dfive zminéno, EP-A-1070676 se zabyva ,zkracovanim
zdvihu®. Tato hodnota je nicméné sloZitd vtom smyslu, Ze reprezentuje celek
raznych jednotlivych interferencnich efektd. Hlavni interferencni efekt se vytvori
zménou uhlu kfizeni nebo zménou rozvadéci rychlosti. Dalsi interferencni efekty
mohou byt zplsobeny skuteénbsti, Ze se méni vzdalenost mezi kontaktnim
valcem a civkou (viz napf. EP-B-94483; EP-B-654550 nebo EP-B-618165) nebo

pfitlak kontaktniho valce na civku.
Reseni tohoto problému je popsano v naroku 17.

Vynalez podle naroku 17 tudiz také obsahuje fidici program pro navijeni
niti na civku (navin) prostfednictvim navijeciho nebo soukaciho systému, které
vede ke zkraceni zdvihu, vyznadujici se tim, Ze S§itka zdvihu rozvadéciho
pohybu mize byt zménéna prostfednictvim zmény bodG obratu vodie niti
béhem navijeciho procesu za Uc¢elem plsobeni proti zkracovani zdvihu. Vynalez
take prirozeneé obsahuje v tomto pfipadé vhodné Fidici zafizeni nebo navijeci

nebo soukaci systém s takovymto Fidicim programem.




10

15

20

25

30

L X ] e L g
L] .

P i pbaliepz

.
L]
[ X X X J

12 PV - 1059

PATENTOVE NAROKY

1. Zplsob ovladani stroje pro navijeni niti, pfedev8im soukaciho stroje,
kde prostifednictvim vodi€e niti (C) rozvadéciho zafizeni je nit (F) tam a zpét
vedena pficné ke sméru odtahu nité, pfiemz se béhem rozvadéciho
zdvihu (Hch) pohybuje mezi dvéma body obratu (C.0 az C.4) a v této situaci
vytvafi Ghel kfizeni (o) za GCelem toho, aby se pfes pienaSeci valec (3)
niti uloZila na rotujici civku (2) o Sifce zdvihu (Hp) nité s odpovidajicim thlem
kfizeni, vyznacujici se tim, Ze Sifka zdvihu (Hp) niti (F) zUstava v podstaté
neménna bé&hem navijeciho procesu navzdory vlivu zmén uhlu kfizeni (o),
obzvlasté vlivu rychlych zmén dhlu kfizeni, pomoci alespori jednoho
odpovidajiciho pfedem daného opatfeni, kde v tomto pfipadé Celni plochy civky

tvofi prakticky jednu rovinu.

2. ZpUsob podle naroku 1, vyznadéujici se tim, Ze rozvadéci zdvih (Hch)
je konstantné nastaveny na takovy Uhel kiizeni (o), Ze Sitka zdvihu (Hp) niti (F)
zlstava neménna.

3. Zpusob podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze vzdalenost (5.1) mezi
vodi¢em niti (C) a pfimkou (6) navijeni niti na pfenasecim valci (3) niti a/nebo
vzdalenost (5.2) mezi pfenaSecim valcem (3) nitia civkou (2) je konstantné
nastavena na takovy uhel kfizeni (o), Ze 3ifka zdvihu (Hp) niti (F) zGstava
nemenna.

4. Zpusob podle naroku 2, vyznaéujici se tim, Ze rozvadéci zdvih (Hch)
se zmen3uje podle toho, jak se snizuje Uhel kfizeni.

5. ZplGsob podle naroku 4, vyznacujici se tim, Zze vzdalenost (5.1 , 5.2)
se zvySuje podle toho, jak se sniZuje Uhel kFizeni.

8. Zpusob podle naroku 2, vyznacujici se tim, Ze vzdalenost (5.1) mezi
vodiCem niti (C) a pfenadecim valcem (3) niti a/nebo vzdalenost (5.2) mezi

pienasecim valcem (3) niti a civkou (2) je konstantni.

7. Zpusob podle naroku 3, vyznacujici se tim, Ze rozvadéci zdvih (Hch)

je konstantni.
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8. Zpusob podle naroku 2, vyznadujici se tim, Ze rozvadéci zdvih (Hch)
je nastaveny fizenim rozvadéciho zdvihu pomoci rozvadéciho ramene

obsahujiciho vodi¢ niti.

9. Zpusob podle naroku 2, vyznaéujici se tim, Ze rozvadéci zdvih (Hch)
je nastaveny posunutim bodl pfenaseni niti u rozvadéciho provedeni s pasem

nebo kiidlem nebo u rozvadéciho zarfizeni s posunutelnymi vodici niti.

10. Zpusob podle naroku 3, vyznacujici se tim, Ze jednotliva
vzdalenost (5.1, 5.2) se vkazdém pfipadé nastavi Fizenym posunutim

rozvadéciho zafizeni a/nebo civky vzhledem k pfenadecimu valci (3) niti.

11. Soukaci zafizeni s rozvadécim zafizenim, které obsahuje alespori
jeden vodi¢ niti (4), kterym se naviji nit (F) béhem rozvadé&ciho zdvihu (Hch)
vratnym pohybem a vytvafi tak civku s odvozenou S$itkou zdvihu (Hp) niti (F),
¢imz se nit pfevede z vodiCe niti (C) na prenaseci valec (3) niti a z n&j na civku
(2) rychlosti zdvihu, ktera udava uhel kfizeni (a), vyznaéujici se tim, Ze jsou
k dispozici prostfedky, které zajiStuji v podstaté konstantni Sifku zdvihu niti (Hp)

navzdory vlivu zmén Uhlu kfizeni (a), obzvlasté vlivu rychlych zmén uhiu kfizeni.

12. Zafizeni podle naroku 11, vyznacuijici se tim, Ze rozvadéci zafizeni
je zndmé ramenové rozvadéci zafizeni (17) s ramenovym vodi¢em (4) niti a
prostiedky obsahuji ovladaci zafizeni (8-16) a prostfedky pro pohon
ramenového vodi¢e niti, imz Ize ovladat rozvadéci zdvih (Hch) tak, aby Sitka
zdvihu niti (Hp) zGstala v podstaté stejna navzdory zminénym zménam Uhlu
kFizeni.

13. Zafizeni podle naroku 11, vyznaéujici se tim, Ze rozvadéci zafizeni

je zndmé rozvadéci zafizeni (17) s konstantnim rozvadécim zdvihem (Hch) a

prostfedky jsou ovladaci zafizeni (8-16) a prostiedky pro posunuti, kterymi se
ovlada vzdalenost (5-5.2) mezi rozvadécim zafizenim (4) a pfenasecim valcem
(3) niti a/nebo mezi pfenasecim valcem (3) niti a civkou (2) tak, aby Sitka zdvihu

niti (Hp) zGstala v podstaté stejna navzdory zminénym zménam uhlu kfizeni.

14. Zafizeni podle naroku 11, vyznacujici se tim, Ze rozvadé&ci zafizeni
je zname diskové rozvadéci zafizeni (17) se dvéma vzajemné protilehlymi

rotujicimi talifi s posunutelnymi vodici niti umist&nymi radialné na kazdém z nich
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a prostfedky jsou ovladaci zafizeni (8-16) a prostfedky pro posunuti, kterymi se
fidi pozice vodi€u niti pro zachyceni a uvolnéni niti tak, aby $itka zdvihu niti (Hp)

zGstala v podstaté stejna navzdory zminénym zmé&nam Ghlu kfiZeni.

15. Zafizeni podle narok( 11 az 14, vyznadujici se tim, Ze ovladaci

zafizeni obsahuje nasledujici:

- vstup provoznich dat (8), tj. vstup (10) pro vkladani ahlu k¥izeni (c.)
a vstup (11) pro vkladani $ifky zdvihu (Hp) niti (F) do korek&niho poéitade G
obsahuijici

- interpolacni pocitaC (14), ktery interpoluje viecnou chybu (S)
zavislou na uhlu kfizeni (o) z tabulky (15) vle&né chyby a ktery ji vnasi jako

vstup vie¢né chyby (12) do

- pocitate referenéniho zdvihu (13), do kterého vstupuje $itka
zdvihu niti (Hp) a ktery pocita bud rozvadéci zdvih (Hch) nebo vzdalenost (5-

5.2) a vysila toto jako signal (16) do rozvadéciho zafizeni (17).

16. ZpUsob navijeni nité na civku (navin) prostfednictvim soukaciho nebo
navijeciho systému s provoznimi parametry, které lze Fizenym zplsobem
nastavit, kde alespon jeden parametr se b&hem navijeciho procesu méni za
ucelem ovlivnéni vlastnosti civky, vyznaéujici se tim, Ze druhy provozni
parametr (,korek¢ni hodnota" nebo ,kompenzaéni hodnota“ nebo ,vyrovnavaci
hodnota") se také béhem navijeciho procesu méni za G&elem plisobeni profi

interferencnimu efektu zmé&ny zminéného prvniho operaéniho parametru.

17. ZpGsob navijeni nité na civku (néavin) prostfednictvim soukaciho nebo
navijeciho systému, ktery vede ke zmen3eni zdvihu, vyznaéujici se tim, Ze
Sifka zdvihu rozvadéciho pohybu se méni zménou referendnich hodnot pro body
obratu vodice niti béhem navijeciho procesu za téelem pusobeni proti zmenseni

zdvihu.
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