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Vyndlez se tykd tkacfho stroje k souZasnému tkeni vice tkanin; obsahujfeiho dvé kraj-
ni bo¥nice, mezi nimi% je uspo¥ddane alespon jedna dvojice st¥edovych bo¥niec, pfidem?
v mezere mezi st¥edovymi bo¥nicemi je hnaci elektromotor se soustavou pitevodovych kol.

Znémé tkaci stroje k soudasnému tkani vice tkenin, které se uskutednuje v jednotlivych
tkacfch pdsmech, jsou tvoreny vZdy krejnimi boZnicemi, mezi nimi% jsou vestavdny stiedové
bodnice. Mezi témito st¥edovymi bo¥nicemi, odd¥lujfcimi od sebe jednotlivd tkaci pésua,

Je usporddéna pohonnd jednotka tkaciho stroje, pfipojend k hlavnimu hi#{deli prochézejfcimu
viemi tkacfmi pdésmy tkaciho stroje. K hlavnimu h¥fdeli jsou v jednotlivych tkacfch pésmech
pripojena v3echna bd%Zn& pouZivénd ustrojf potiebnd k vytvéien{ tkaniny. Vzhledem k pom¥rnd
zna¥né ¥ifce celého tkaciho stroje, a tim ke zna¥né délce a hmotnosti zejména ustroji pro
pfiraz dtku, jehoZ kyvajfcf se dfly jsou hlavnim zdrojem vibraci, e tim hluku tkeciho
stroje, je znémo rozfézovdni ¥innost{ v jednotlivyeh tkacich pésmech, a to obvykle o 180°,
tJ. o polovinu otd¥ky hlavniho hi*fdele. O tento vhel jsou ¥atroji potdebnd k vytvédient
tkaniny v jednotlivych pésmech piesazen¥ pripojena k hlavnimu h¥fdeli tkactho stroje.

Toto opatfezni zplscbuje vyrovnéni chodu celého tkaciho stroje, co¥ se projevuje
pFedevdim ve zmen¥eném chvdni rdmu, a tim sni¥eni hlu¥nosti tkacfho stroje.

Toto pevné nastaveni udhlu rozfdzovéni jednotlivych tkacfch pédsem v¥ak nezajié%uje
meximdlni moZnosti sniZenf hlu¥nosti tkaciho stroje z titulu rozfdzovéni &innosti ;jednotli=-
vych tkacich pdsem

Dal¥im nedostatkem tkacih strojd tohoto typu je nutnost souZasné manipulace ve vSech
tkac{ch pésmech p#i pFerufeni chodu tkaciho stroje v pPipadd hledéni nedokonale zenefeného
nebo pretrieného Utku, pffpadn¥ nutnost pomalého chodu v3ech dstroji pro vytvédPeni tkaniny
pti osnovnim pfetrhu nebo pfi mechanické zévad¥. Tato manipulace na tkacim stroji, pPi niZ
dochdz{ k nerovnom&rnému pomalému pohybu pohybujfcich se dild tkaciho stroje, vede obvykle
ke vzniku vzhledovych vad tkaniny i ve tkacim pdsmu, v nd3m% k zdvad¥ nedo¥lo.

Dal8im nedostatkem t&chto tkacich strojh jsou neZddouci Sasové zmtrdty pbi pPerudeni
chodu ve v8ech tkacich pésmech, a tim ni%%{ vyroba zbo%if, i kdyZ zévada je nouze v jednom
tkacim pdsmu.

Jadnim z delfich nedostatkd je i obtiZnost manipulace v jednotlivych tkacich pésmech
pPi zakladanf osnovy, sefizovéni stroje a dotkdvéni osnovy.

Uvedenéd nedostatky odstreniuje tkact stro;j k soufasnému tkeni vice tkanin, obsahujici
dvé krajni bo¥nice, mezi nimi¥ je uspoRédéna mlespon jedns dvojice atfedovych boldnic,
piidanZ v mezele mezi stPedovymi holnicemi je hnsci elektromotor s pfevodovym strojim,
podle vyndlezu, jehoZ podstatou e, #e k hifdeli poslednfho prevodového kola pirevodového
ugtrojl je pripojena zreadlovitd uspotddansa dvojice spojkovych dstrojl pro propojeni hnaciho
elektromotoru s hlavnimi hiideli tkacfch pdsem pPrilehlych ke st¥edovym bo¥nicim.

Je vghodné, kdy¥ paralelnd s ka%dym spojkovym dstrojim je uspoPsadans elektromagnetickd
lemelovd spojka pro propojeni hlavniho hifdele nebo k ndmu piifezenéhe prodlupniho dstrojf
s pomocnym elektromotorem.

Vyhodou tkaciho stroje podle vyndlezu je moZnost nastaveni libovolnédhn optimdlniho
dhlu rozfdzovdni jednotlivych tkacich pdsem, coZ umoiﬁuje znaéné sniZeni hludnosti tkaci-
ho stroje.

Dal8i vyhodou vyndlezu Jje moZnost odstaveni jen toho tkaciho pdsms, v ndm% do3lo k ne-
dokonalému zaneseni nebo pietrifeni dtku nebo k pFetrhu osnovni nitd, pfipadn¥ mechanické zé-
vads, zatimco ostatnf tkacf pdésma mohou pracovat ddle bez mo%nosti vzniku vzhledovych vad
tkaniny.
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Neruseny chod ostatnich tkacich pésem na tkacim stroji sniZuje tasové ztréty zplso-
bované hledénim a odstranovénim zévedy v jednom tkacim pésmu. Tim dochdzf, v porovnéni
se znémymi tkecimi stroji s vice tkacimi pésmy, k vy3simu vyuriti, a tim k vy33i vyrobd
zbo#i.

Prikladné provedeni tkaciho stiroje k soufasnému tkanf vice tkanin podle vyndlezu je
znézorndno na vykresech, kde obr. 1 predstavuje schematicky pohled na nejdlleZit&j¥l &ésti
pohonu tkaciho stroje s dvima tkacimi pésmy v nérysu, obr. 2 podélny tez spojkovym ustro-
jim a obr. 3 blokové schéma #{zen{ tkaciho stroje podle vynédlezu.

Tkaci stroj je tvoPen dvojici krajnich bo¥nic 1 a 2, v nich¥ jsou svymi konci otoln&
ulofeny hlavni h¥idele 3 a 4 jednotlivych tkacich pdsem, Jejich opa¥né konce jsou uloZeny
v semostatnych spojkovych Ustrojich 3 & &, které jsou pevné pripojeny kaZdé k jedné ze
dvou stPedovych bodnic 7, 8§, usporddanych mezi krajnimi bodnicemi 1 a 2. Vstupn{ h¥fdele
9, 10 spojkovych ustrojfl 5 a & Jsou napPiklad miskovymi spojkemi 11 a 12 pfipojeny protim
lehle k hiideli 13 posledniho pFevodového kola 14 prevodového ustroj{ 15, jehoZ vstupni
pievodové kolo 16 Je pevn¥ uloZeno na vystupnim h¥fdeli 17 hnaciho elektromoioru 18. Mezi
stfedovymi bo¥nicemi ] a 8 miZe byt uspoi4ddn .daldf pomocny elekiromotor 13 s pfevodovkou
20, Jejl% vystupnf h¥fdel 21 Je opatfen prevodovym kolem 22 propojenym pievodovym Fetd-
zem 23 a dal3im prevodovym kolem 24 pripojenym k rozvodovému h¥fdeli 23. K jeho obéme
volnym koncim jsou pies nepriklad del3l miskové spojky 26, 21 ptipojeny hitfdele 28, 29,
napiiklad elektromagnetickych lamelovych spojek 30, 31, k Jejich% nezndzorndnym vystupnim
n¥fdeldm jsou ve stiedovych bo¥nicich 1 a 8 pripojena nezndzorn¥nd pro3lupnf Ustrojf v obou
tkacich pdsmech mezi vZdy krajni boénicf |, 2 e st¥edovou bo¥nicf T, 8. Misto pro3lupnich
dstroj{ mohou byt k nezndzorninym vystupnim h¥fdeltm p¥ipojeny hlavni hi#{dele, 3 2 4 jednoi-
livych tkacf{ch pésem.

Ka%dé ze spojkovych dstrjf §, 6 (obr. 2) je napiikled tvofeno skiin{ 32 s vikem 33.
Ve dnu 34 skifnd 32 je v loZiskdch 33 oto¥nd uloZen vstupni h¥idel 9 nebo 10, k ndmuZ je
uvnit¥ skiind 32 pfipevndn rotor 36 opatfeny na %elni strand mezikruhovitym tiecim obloZe~
nim 37. Konec vstupntho hifdele 3, 10 je opatfen daldim loZiskem 38, na n3mZ je nasazeno
hrdlovité zakonenf 39 hlavniho hifdele 3 nebo 4, ktery je ve viku 33 skiin& 32 utdsnén
t8snicfm kroufkem 40. Hrdlovité zskonZenf 33 je na obvodd opat¥eno pridnymi vystupky 41,
na nich? je vzhledem k hlavnimu hfideli'l! 4 podéln¥ suvnd uloZen tfeci kotou¥ 42 z fero-
magnetického materidlu. Protilehle tfecimu obloZeni 37 na rotoru 36 je z opalné strany
t¥eciho kotoude 42 uspordddno brzdové obloZeni 43 pripevniné k prstencovitému drisku 44
se zabudovanym brzdovym elektromagnetem 45. Prstencovity dr¥ék 44 je pevn& pPipojen k viku
33 sk¥in¥ 32. Ke dnu 34 sk¥in& 32 je pFipevnZno prstencovité pouzdro 48 se zabudovanym
spojkovym elektromagnetem 47 uspofddanym proti brzdovému elektromagnetu 45.

Popsany tkaci stroj se dvima tkacimi pésmy podle vyndlezu pracuje takto: Zavedenim
elektrického proudu do hnactho elektromotoru 18 nastane otddeni jeho vystupniho hi'f{dele
17 se vstupnim prevodovym kolem 16 pirevodového dstrojf 15. Tim dojde k otd&eni daldfho
prevodového kola 14 s jeho h¥fdelem 13. Pres miskové spojky 11 a 12 dojde k otéZivému po-
nybu vstupnich h¥fdeld 9 a 10 spojkovych Gstroji % a 6, a to v lo¥isku 35. S otddivim
pohybem vstupnich h¥{deld 3 a 10 probihd soudaesn& otadivy pohyb rotoru 36. Po privedent
elektrického proudu do spojkového elektromagnetu 41 v levém spojkovém ustroji 3, nap¥iklad
neznézornénym tladitkem, dojde k pritaZeni tfeefho kotoule 42 k t¥ecimu obloZenf 37 rotoru
36, .%fm% dojde k und¥eni t¥eciho kotouZe 42. Jeho ot&¥ivy pohyb je ddle prostiednictvim
pri¥nych vystupkd 41 pfendden na hlavni hi*{del 3 levého tkaciho pédsma.

Zavedenim elektrického proudu do spojkového elektromagnetu 471 v pravém spojkovém
dstrojl § bud daldim nezndzorn¥nym tlafftkem, nebo autometicky vlivem poklesu z4b&rového
momentu hnacfho elektromotoru 18, tj. po rozb&hu hlavniho hifdele 3 levého tkaciho pédsma na
nomindlni oté&ky, dojde k pritaZeni tfeciho kotoude 42 k ttecfmu obloZent 37 rotoru 36,
#{m¥ dojde k undleni tFeciho kotoule 42. Jeho otd&ivy pohyb je déle prené¥en prost¥ednict-
vim prLEngch vystupkd 4] na druhy hlavail h¥fdel 4 pravého tkacfho pédsma.
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VSachny mechanizmy celého tkaciho stroje, tj. v levém i pravém tkacim pdsmu, p¥ipojené
k hlavnim h¥*fdeldm 3 a 4, pracujf podle zvoleného prevodového pom¥ru, piend3eného kroutici-
ho momentru a jim dsnych funk¥nich vlastnosti. .

Vliivem mo%nosti nezévislého ovldddni spojkovych elektromagnetﬁ 47 v jednotlivych
spojkovyeh dstrojich 5, 6, pF¥ipadn¥ deldich nezndzorn¥nych spojkovych dstrojich podle
po&tu tkacich pdsem, lze do¥asnym snifenim p¥ikond jednotlivych spojkovych elektromagnetd
47 doséhnotu prokluzd tfecfch kotou¥l 42 vzhledem k rotordm 36, a tim vytvorit optimdlni
rozfézovédni &inmosti pohyblivych mechenizml v jednotlivych tkacich pésmech.

V pfipadd, %e dojde.v n¥kterém z tkmcich pdsem k dtkové nebo osnovni chybd, p¥ipadnd
k mechanické zévadd, prerudi nezndzorndné kontrolni iustroji pfes nezndzorndné elektronické
ovlgdaci ustroji ¥innost spojkového elektromsgnetu 41 a uvede do Z¥innosti brzdovy elektro~
magnet 45, ktery pfitéhne t¥ecf kotoud 42 k brzdovému oblo¥eni 43, ¥I{m% dojde k zastaveni
otdéivého pohybu pi¥ifsludného hlavniho h¥idele 3 nebo 4 v p¥isludném tkacim pdsmu. Druhé,
v phipadd vEtiiho po¥tu tkacich pésem ostatni takcl pésma zdstanou ve stdlém, nepierudeném '
chodu. Po odstrandni p¥{¥iny zastaveni se odstavené tkaci pdsmo uvedefopét do chodu popsanym
zplisobenm.

P¥i odstranovéni zdvady v kterémkoliv tkacim pdsmu otd&{ obsluha p¥{sludnym hlavnim
hi{delem 3, 4, %Im¥ dochdz{ k pomalému chodu v3ech mechanizmi, nebo pohybuje semostatn¥
nezndzorndnym prodlupnim Ustrojim v dopfedném nebo zp&tném chodu, a to op&t rugng pomoci.
neznézorn¥ného pohybového Ustroji nebo elektromechanicky uvedenim do chodu pomocného elesk-
tromotoru 19, napfiklad nezndzorndnym tle#ftkem. T{m dojde pred p¥evodovku 20 k otd¥ent
jejiho vystupniho h¥fdele 21 s pFevodovym kolem 23, které pomoci prevodového Fetdzu 23
pohénf dalsi prevodové kolo 24 a s nim rozvodovy h¥fdel 25 s dvojici spojkovych h*{deld
28, 29 ulofenfch v elektromagnetickych lemelovych spojkéch 30, 3l.

Jeliko? nezndzorndnym tladftkem se zéroven uvede do &innosti i zvolend elektromegnetic-
k4 lamelové spojke 3Q nebo 31, kterd v p¥isludné stiedové bolnici 7 nebo 8 uvede do zp3t-
ného pomslého pohybu nezndzorndné prodlupni ustrojf nebo prislusny hlavni h¥idel 3 nebo 4§

v pofadovaném tkacim pédsmu, coZ umoini odstren¥ni Wtkové nebo osnovni chyby nebo mechanické
zévady .

Rizeni tkacfho stroje se dvdma tkacimi pésmy k soudasnému tkeni dvou tkanin miZe se
uskutednovat podle blokového schéme podle obr. 3, kde jsou znézorndny dva hlavni hifdele
3 a 4 pfipojené ke spojkovym dstrojim 5 a 6 se spojkovymi elektromagnety 47 a brzdovymi
elektromagnety 45. X hlavnim h¥ideldm 3 a 4 jsou prifazeny snimate 48 a 49 Jjejich polohy.
Kazdj ze dvou brzdovych elektromegnetd 42 je pFipojen k jednomu 2 brzdovych spfnadd 50, 21
a ka?dy ze spojkovych elektiromegnetd 41 je pfipojen k jednomu ze spojkovych spinadld 22, 23.
Snimade 48 a 49 polohy hlevnich h¥ideld 3 a 4 Jjsou elektricky spojeny's ¥{dicim centrem 34,
které je soudasnd spojeno s brzdovymi spine&i 30, 21 spojkovymi spina¥i 52, 23 a déle
s ovladafem 35 a signaliza¥nim Ustrojim 56.

Ovladalem 55 se pPes ridicd centrum 54 provede start hnaciho elektromotoru 18. Po je--
ho roztofenf se z Bfdicfho centra 54 pPes spojkovy spinad 52 pFivede spinaci nap¥ti do
spojkového elektromegnetu 41 ve spojkovém ustroji 3 levého tkacfho pésma, &im% dojde k pro-
pojent hnaciho elektromotoru 18 s hlavnim h¥fdelem 3. S Zasovym zpoZd¥nim se piivede bfes
druhy spojkovy spinad 53 spinaci nep¥tf do spojkového elektromegneiu 47 ve druhém spojkovém
uUstrojf 6 pravého tkactho pédsma, &im¥ dojde k propojeni hnacfho elektromotoru 18 s druhym
hlavnim h¥fdelem 4. Po poklesu zdb&rového momentu hnaciho elektromotoru 18 dojde prostied-
nictvim #fdiciho centra 54 a druhého spojkového spinade 53 ke sniZeni spinactho napdti ve
spojkovém elektromagnetu 47 v druhém spojkovém udstrojf 6 8% na mez prokluzu mezi tfecim
obloZenim 37 rotoru 36 a t¥ecim kotou¥em 42. Tim dojde k vzdjemnému fdzovému posunu otdfeni
druhého hlavniho hifdele 4 v pravém tkacim pdsmu vzhledem k otéZeni prvniho hlavniho hii-
dele 3 v levém tkacim pdsmu. Tento fdzovy posun probihé tak dlouho aZ snimale 48 a 49
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vy3lou do #idicfho centra informaci o vzéjemnd vhédném fdzovém posunu. Ridici centrum 54
pak privede pres druhy spojkovy spinad 23 do spojkového elektromagnctu 47 v druhém spojko-
vém dstroj{ plné spinaci nepdtf, ¥{m% dojde opdt k pevnému propojeni hnaciho elektromo=
toru ]8 s druhym hlaevnim h¥fdelem 4 v pravém tkacim pdsmu a tkaci{ stroj pak trvale pracuje
s takto nastavenym fézovym posunem jednotlivych hlavnich h¥i{dell 3 & 4.

V pripad¥ zéwady v ndkterém z tkacich pésem prerudf Hfdici centrum 54 pi{vod spinaciho
nap¥ti p¥es spojkovy spinad 22 nebo 33 do pFfsludného spojkového elektromagnetu 41 a pii-
vede ptes odpovidajici brzdovy spina¥ 30 nebo 21 spinact nap&t{ do p¥Isludného brzdového
elektromagnetu 45 po dobu potfebnou k rychlému zastaveni chodu prislusného hlavnfho hif=-
dele 3 nebo 4. R{dict centrum 54 soulasng vy$le signél do signaliza&niho dstrojl 36, které
zapoji svdtelnou nebo zvukovou signalizaci zdvady.

Po odstrendni zdvady obsluha spojkovym spinaem 32 nebo 33 prisludejicim tkacimu pésmu,
v n¥m# byla zdvada, op&t privede spinaci nap¥tf do spojkového elektromagnetu 41, naleZ
probdhne cely ji¥ popsany synchroniza&ni cyklus.
*

PREDMET VYNALEZU

1. Tkaci stroj k soudasnému tkenf vice tkanin, obsahujic{ dvé krajni boZnive, mezi
nimi% je uspoddéna alespon jedna dvojice stfedovych bo¥nic, pridemZ v mezefe mezi stfedo-
vymi bolnicemi je hnaci elektromotor s prevodovym dstrodim, vyznadujici{ se tim, Ze k hit{~
deli {13) posledniho pievodového kola (14) pievodového dstrojf (15) je pPipojena zrcadlo~
vitd usporddand dvojice spojkovych dstroji.(5, 6) pro propojeni hnaciho elekiromotoru (18)
s hlavnfmi h¥fdeli (3, 4) tkacfch pssem piilehlych ke stiedovym bo&nicinm (7, 8).

2, Tkaci stroj podle bodu 1, uyzna¥ujfci se tim, %e paraleln& s kaZ%dym spojkovym
dstrojim (5, 6) je uspofdddna elektromagnetickd lamelové spojka (30, 31) pro propojeni
hlavniho h¥fdele (3, 4) nebo k n¥mu pritazeného prodlupniho dstrojf{ s pomocnym elektromo-
torem (19).

3 listy vykresd
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