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elektronicky komparator a procesor, a centralni
jednotka (8) je spojena se zdrojem (9) pochonu ke
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Vyndlez se tykd zafizeni pro skladovdni a uvoliovani prize
pfi navijeni kuZelovych civek, pficemZ prize se odtahuje z jed-
notlivych spréadacich jednotek konstantni rychlosti. Konkrétné se
vyndlez tykd skladovaciho a vraceciho zafizeni pro prizi, které
kombinuje zasobnik pro prerusovanou dodavku a kompenzator a regu-
lator napéti navijené prize.

Ve sprédacich jednotkach pfize vystupuje z podavacich valed-
ki s konstantni rychlosti a musi byt ukladana s rychlosti, kterd
se méni mezi nejvétsim a nejmensim primérem formované kuZelové
civky.

V takovém pracovnim procesu je proto nutné periodicky ménit
délku prize v uUseku mezi podavacimi vdledky a bodem jejiho ukla-
dani na obvodu kuzZelové civky. Tato variace délky a nasledna
variace napéti prize je kompenzovdna Upravou drdhy prize pro-
stfednictvim zafizeni pro regulaci a kompenzaci navijeciho napé-
ti.

Kompenzatory napéti Jjsou zndmy. Obsahuji vychylovaci vale-
¢ek, spojeny s kyvavym ramenem. V zdvislosti na okamZitém napéti
prize, nebo spiSe podle okamZité polohy kyvavého ramena se pohyb-
livy vychylovaci védlecCek v ménicim se rozsahu vychyluje od svého
kontaktu nebo polohy loZiska a tato poloha je zaujimdna pusobenim
sily vyvozované protizavazim, pruZinou nebo podobnym elastickym
elementem. Nevyhodou téchto kompenzdtori napéti prize je, Ze
vyvozuji elastickou protisilu, kterd nemiZe byt regulovdna
s ohledem na zmény napéti, ke kterym maZe v pfizi dochdzet v pri-
padé nepravidelného skladovani.

V téchto zarizenich ota¢i stdle se otddejici v podstaté
valcovy hnaci védlec formovanou kuZelovou civkou, jejiZ rozméry,
spolu se zkosenim a WUhlem navijeci spiraly, urduji amplitudu
uhlového vykyvu pohyblivého ramena.

Poloha vykyvu ramena, kterd ho udrZuje ve spojeni s valed-
kem, ktery konstantné priléhd k prizi, predstavuje hodnotu zasoby
prize, kterd se konstantné zvétsuje a zmensuje v zavislosti na
stadiu postupu celého cyklu skladovédni a vraceni pr¥ize. Kazdy
posun mezi rYidicim vdlcem a formovanou civkou, ke kterému &asto
dochdzi v duasledku pouzivaného frikéniho pohonu, zvétsuje délku
pfize v zasobé a méni polohu vykyvu pohyblivého ramena, kterd
pisobenim elastického elementu, vykonavajiciho tahovou funkci, se
pohybuje v limité do polohy na doraz, v disledku ¢ehoZ rusi napi-
nani ukladané prize. P¥ize, opoustéjici navijeci valeéky, je tedy
bez napéti:a naviji se v nepravidelnych 2zavitech, a tak brani
formovani civky a v limité se sama zkrucuje a pro vyhovéni své
konzistenci tvori smycky a zapleteni. Zapletend prize také dasto
vytvari prekdzky, které prerusuji kontinuitu prize a blokuji
spfddaci proces. Vysokd rychlost tvorby prize znamend, Ze kazdé
zdrZeni vyroby v takovych spfddacich jednotkdch je velmi vyznamné -
vzhledem ke sniZené rychlosti ukladani prize na civkach.

Dalsi nevyhodou kompenzdtoru napéti p¥ize tohoto typu je, zZe
jestliZe se méni Cislo p¥ize nebo jeji tloustka, typ formované
civky nebo uhel navijeci spirdly, museji tomu byt prizpisobovany
namdhavymi ruénimi operacemi na jednotlivych spradacich stanicich
nebo nahrazenim elastického elementu jinym elastickym elementem,

’
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ktery odpovidd odliéné provozni charakteristice. Tato zarizeni
jsou tedy pfi pouziti neflexibilni.

Zarizeni pro stfidavé skladovani a vraceni prize, vyhodné
pro textilni. stroje, jsou rovnéz zndma. Patf¥i mezi né napriklad
zarizeni popsand v patentech NSR DE 1785153 a DE 1454917.

Tato zarizeni maji cetné nevyhody: nejsou citlivd na napéti
a jesté méné na zmény napéti v navijené p¥izi, ponévadZ zasobni
a vraceci element je takového typu, ktery je pomoci pakového
systému zcela F¥izen pomoci vratného pohybu pohonné tyde, kterd
prochdzi celym celem stroje a ovladad zadsoby pfize ve vSech spra-
dacich jednotkach. Nejsou schopny upravit napéti pfize na jednu
nebo vice predem stanovenych hodnot, nastavenych predem podle
typu ukladané prize nebo formované civky. Predstavuji znadéné
obtiZe pri upravovdni na predem nastavenou hodnotu pro zasobu
navijené prize, jelikoZ tato dprava musi byt provaddéna ruéné
obsluhou, ktera upravuje délku spojovacich ty¢i nebo polohy otod-
nych c&epld péky, aby 2zménila rameno paky Jje proto zdlouhavad
a namdhava; maji také pomérné vysokou setrvaénou silu v diasledku
pritomnosti nékolika pdkovych systémi, které Jjsou pohyblivé
simultdnné, ale stridavé a maji tendenci vyvoldvat nekontrolova-
telné vibraéni oscilace a soucasné omezovat rychlost ukladani.
Kladou rovnéZ meze na délku stroje, a tedy na pocet spréddacich
jednotek, ponévadZ jejich provoz 2zAavisi na hnacich tyéich, které
museji probihat pres celé ¢elo ukladacich jednotek a jsou podro-
beny velkému poc¢tu vratnych zdviht. Tato zafizeni Jjsou rovnész
ponékud objemnd a neudc¢innad, je-li mezi formovanou kuZelovou civ-
kou a ridicim vAlcem pritomen posun. Tento posun, ktery je vice
nebo méné zdliraznén, je casto pritomen, ponévadz kriZem navijena
kuzZelovd civka stdle spo¢ivd na hnacim vdlci, ktery na urcéits,
ale uzké Casti svého povrchu md frikéni pas pro ucely frikéniho
pchonu. : ’

_ Dalsi nevyhodou takovychto zarizeni je pF¥itomnost pohybli-
vych ¢lenli, Jako Jjsou tyce nebo hridele, které museji byt
k dispozici a byt namontovdny na zac¢dtku konstrukce stroje,
a nemohou byt ekonomicky p¥ipevnény pozdéiji.

Uvedené pohyblivé ¢leny ovladaji chod nékolika skladovacich
zarizeni a sahaji z polohy na hlavé stroje podél celého navijeci-
ho <¢ela. V dusledku principu, na némZ jsou konstruovédna, jsou
tato zarizeni proto neflexibilni a neadaptovatelnd na predenm
existujici spraddaci stanice nebo stanice nevybavené uvedenymi
pohyblivymi &leny, které prochdzeji podél celni struktury celého
ukladaného cela.

Uvedené nedostatky se snaZi odstranit tento vyndlez pomoci
zarizeni pro skladovadni a st¥idavé vraceni pri navijeni kuzelo-
vych civek prizi o konstantni rychlosti, které ma tyto vyhody:

- umoZnuje, aby byla skladovand délka udrZovéna stdle v pre-
dem nastaveném rozmezi hodnot s pouze omezenymi zménami napéti
prize

- umoZnuje okamZité prevzeti jakychkoli dalsich délek prizi,
nidhodné pritomnych v disledku posunu mezi hnacim vadlcem a formo-
vanou kuZelovou civkou
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- neomezuje rychlost uklddéni pr¥ize pri formovani kuzZelovych
civek

- neklade meze na délku stroje, a tudiZ neomezuje podet
navijecich jednotek umistovanych vedle sebe, nebot jejich provoz
nevyzZaduje Zadny pohonny c¢len, prochdzejici pres celé navijeci
¢elo, a tudiZ nejsou obsaZeny dal$i hmoty, pohybujici se v podél-
ném sméru ke stroji a pripevnéné k hnacim ty¢im podrobenym vrat-
nému pohybu '

- neomezuje prumér ziskatelnych civek a nevyZaduje provadéni
pracného nastavovéni pri zméné Ukosu formované civky

= ma extrémni provozni flexibilitu a umoZifiuje aplikace,
dovolujici formovadni mékkych nebo kompaktnich civek v Sirokém
rozmezi cisel p¥ize bez nutnosti pracného mechanického nastavova-
ni

- miZe byt aplikovédno bez nutnosti rozsdhlé demontédze
a opétné montéZe soucdsti navijeciho stroje, ktery, je-li ji2 na-
staven pro formovani vadlcovych civek, mé& byt pfestavén na formo-
vani kuzZelovych civek

= muZe byt snadno rozpojeno, aby bylo moZno formovat jak
kuzZelové, tak valcové civky na stejném stroji.

Podstata vyndlezu

Navrhované zarizeni pro skladovédni a wuvolriovdni prize Jje
kombinaci zdsobniku pro prerusSovanou dodavku prize a kompenzatoru
pro napéti navijené prize, v usporddani, které vyZaduje velmi ma-
lou udrzbu.

Predmétem vyndlezu je za¥izeni pro skladovani a uvolrovani
prize v navijeci jednotce kuZelovych civek s pfivodem prize kon-
stantni rychlosti, kde mezi pfivodem prize a navinem kuZelové
civky Jje umistén kyvavy pakovy skladovaci a uvolfovaci systém
k cyklickému zvétSovani a zmenSovdni smycky pfize, kyvavé otodény
kolem osy a obsahujici rameno, nesouci vychylovaci vdledek prize,
a druhé rameno v zdbéru s elastickym elementem, jehoZ podstata
spo¢iva v tom, Ze s druhym ramenem je sdruZen polohovy snimad,
spojeny s centralni jednotkou, zahrnujici elektronicky komparator
a procesor, a centrdlni Jjednotka je spojena se zdrojem pohonu
k ménéni zatéZe na elastickém elementu a ddle je spojena s obou-
smérnou pohonnou jednotkou nosného ramene naklonné civky, pricem#
zdroj pohonu a obousmérnd pohonnd Jjednotka jsou upraveny Xk po-
stupnému uvedeni do chodu pri vykyvu kyvavého pdkového systému
mimo pravidelny rozsah vykyvu, definovany snimacdem.

Obousmérna pohonnad jednotka, je-1li uvedena do chodu p¥i pre-
trvavani vykyvu odpovidajiciho nepravidelné zdsobé&, naklani osu
kuzelové civky, a tak pfemistuje prumér uéinnéhc kontaktu mezi
civkou a hnacim vdlcem za uUcelem dosaZeni zmény prumérné navijeci
rychlosti za ucCelem navraceni skladovaciho vykyvu do rozmezi hod-
not odpovidajicich pravidelné zasobé.

Podle jednoho provedeni vyndlezu je toto zarizeni pritomno
individuadlné v kazdé pozici navijeci p¥ize.
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V dalsim provedeni nemd zarizeni 2Z&dnou mechanickou vazbu
s vodicim elementem prize a neni 2zAavislé na nosném elementu for-
mované civky nebo na plnosti civky samotné.

Vyhodou zarizeni podle vyndlezu pri jakékoli zméné typu pri-
Ze a pri jakeékoli zméné geometrickych charakteristik ndvinu nebo
typu ziskdvané civky je automatickd dprava a nastavovéni napéti
ukladané prize na odpovidajici hodnotu pro dosaZeni pravidelné
zadsoby a navrdceni vykyvi do souladu s predem nastavenymi hodno-
tami a mezemi.

Dalsi vyhodou zarizeni podle vyndlezu je, Ze zajistuje, aby
rotace Vv obou smérech 2za uUcelem 2zmény predpéti elastického
elementu, Jjakmile jsou vyvolany zdrojem pohonu, byly dokonale
nevratné, takZe reakce elastického elementu viaéi h¥ideli nebo
vibrace stroje v chodu nejsou schopny minimdlné modifikovat roz-
sah vyvolanych rotaci.

Zarizeni podle vyndlezu ma rovnéZ tu vyhodu, Ze pri kazdé
neZaddouci zméné polohy Wdc¢inného pohonného pruméru automaticky
navraci spravnou polohu d¢inného pohonného priméru pro pravidelné
navijeni formované kuzZelové civky.

Vyhodné provedeni zafizeni podle vyndlezu je popsdno v sou-
vislosti s vykresem, ktery vsak neomezuje rozsah vynalezu.

Vykres predstavuje isometricky schematicky pohled na zatrize-
ni pro skladovadni a st¥idavé vraceni podle vyndlezu v soudinnosti
s vodicim elementem p¥ize, prficemZ formovand civka je pohanéna
frikénim pdsem hnaciho vdlce a vykres ukazuje okamZik maximalni
zdsoby na dréaze prize, zatimco vodici element pfize se pohybuje
ve sméru vzrUstajiciho priméru k¥iZem navijené civky.

Na vykrese Jje zndzornén spojovaci kolik 1 spirdlového
elastického elementu 6. Uvedeny kolik 1 3je integrdlnim zplsobem
natuho pripevnén k pohyblivému ramenu 2; polohu la zaujimd kolik
1 pri svém kyvavém pohybu; pohyblivé rameno 2 kompenzadéniho
a vraceciho pakového systému pfize pracuje jako linedrni poziéni
element systému pro rizeni a sledovani zasoby; polohu 2a zaujima
pohyblivé rameno 2 v tom okamZiku svého kyvavého pohybu, kdyZ je
délka skladované prize 18 nulovd nebo minimdlni; pouzdro nebo
krouzek 3 pevné spojuje navzadjem obé uvedend pohyblivd ramena
2 a 4 padkového systému skladovdni a vraceni pfize; pohyblivé
rameno 4 kompenzaéniho a vraceciho padkového systému prize pracuje
jako skuteény skladovaci a vraceci element pro p#izi 18 a soucdas-
né pusobi jako element kompenzace napéti a adjustace pro navije-
nou prizi 18; polohu 4a zaujimd pohyblivé rameno 4 v tom okamZiku
svého kyvavého pohybu, kdy je skladovand délka prize 18 nulova
nebo minimdlni; vychylovaci valec¢ek 5 prize je natuho spojen
s koncem pohyblivého ramene 4, ale mize se sam volné otaddet, aby
nevytvarel klouzavé treni va¢i p#izi, kterd je kontinuadlné ukla-
dana. M4 v podstaté vdlcovy profil; polohu S5a zaujimad pohyblivy
vychylovaci vdleCek 5 v tom okamZiku svého kyvavého pohybu, kdyz
je skladovana délka prize 18 nulova nebo minimdlni; spirdlovy
elasticky element 6 skladuje energii pohonu prostrednictvim vhod-
né deformace, vyplyvajici z dhlové rotace, kterou plisobi h¥idel
10, ktery je pripojen k jeho vnitfnimu konci. Sestdva z ocelového
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pasku nebo dratu nebo podobného tvaru z oceli, vinutého v podsta-
té jako plochd Archimedova spirdla; 7 a 17 jsou dva polohové sni-
made optického, magnetického, analogového nebo digitdlniho typu.

Uvedené snimace prevadéji polohu konce pohyblivého ramena
2 na elektricky signdl nebo radu elektrickych signdll; centralni
jednotka 8 kombinuje  elektricky kompardtor s elektronickym
mikroprocesorem. Uvedend centrdlni jednotka vypracovava data,
pochdzejici ze snimach, k aktivaci zdroje 9 pfi zrovnomérrovani
z4dsoby prize 18; zdroj 9 pohonu ovlada h¥idel 10; hfidel 10 je
dhlové otdcen zdrojem 9 pohonu a méni predpetl spirdlového elas-
tického elementu 6 za WUcelem zrovnomérnéni zdsoby, jestliZe pre-
kroc¢ila rozmezi predem nastavenych hodnot. Uvedeny h¥idel je na
svém konci nebo v jeho blizkosti upevnén nebo zavésen k vnit¥nimu
konci spirdlového elastického elementu 6; pevny vychylovaci
a vodici vadlecéek 11 prize md v podstaté vdlcovy profil a je pevné
spojen se zdkladovou deskou 13. MiZe se sam volné oticet, aby
nevytvarel klouzavé treni vacéi prizi 18, kterd je kontinuédlné
ukladana; pevny vychylovaci a vodici vdlecek 12 prize mé& v pod-
staté valcovy profil a je pevné spojen se zakladovou deskou 15.
MiZe se s&m volné otdcet; zdkladovda deska 13 pro valedek 11 je
pripevnéna ke konstrukci stroje, nezndzornéné na obrazku; zakla-
dova deska 15 pro vdledek 12 je pripevnéna ke konstrukci stroje,
neznizornéné na obrazku; dvojice valedku 14 a 16 je umisténa
podél dradhy prize 18, pficemZ oba valedky jsou k sobé pritlacova-
ny prizi 18, kterd mezi nimi prochdzi p¥i odtahovani ze spréadaci
jednotky rotorového spradaciho stroje a poddvdni 2z jeho vystupu
ke kompenzac¢nimu zarizeni podle tohoto vyndlezu konstantni
rychlosti; uklddand prize 18 je podrobovéna skladovédni a vraceni
na vystupu z dvojice poddvacich vdlec¢kl 14 a 16; tuhy nebo duty
hridel 20 md v podstaté kruhovy prurez a pracuje jako regulac¢ni
tyé¢ pro vodici elementy 26 prize pomoci vhodné tvarovaného
vystfedniku, ktery prendsi pohyb vhodné kinematické a dynamické
charakteristiky na uvedené vodici elementy 26 prize; hnaci valec
22 otaci formovanou kuZelovou civkou 24; 24 je k¥iZem vinutd for-
movand civka; vodici element 26 prize je pohanen vratnym pohybem
hnaciho hfidele nebo tyée 20, kterd prochdzi podél celého pracov-
niho navijeciho ¢ela; frikéni oblast 28 ve formé Uzkého kruhového
pdsu slouzi Xk pohdnéni kuZelové civky hnacim vdlcem 22; nuz 30
vychyluje drdhu prize 18. Tento niZ miZe byt linedrni nebo mie
byt tvarovdn s vice nebe méné zdGraznénymi profily, které jsou
znadmé; nosné rameno 34 podpirad pfizovou civku 24; 38 a 39 jsou
spojovaci kabely mezi snimaéi 7 a 17 a centrdlni jednotkou 8; 40
je spojovaci kabel mezi centralni jednotkou 8 a zdrojem 9 pohonu;
42 predstavuje drdhu vykyvu pohyblivého ramena 4; 44 predstavuje
vratnou drdhu pohybu hridele 20; kolem h#idele nebo &epu 46 se
kyve pakovy systém skladovani a  st¥idavého vraceni prize
prostfednictvim pouzdrového krouzku 3; hnaci hr¥idel 48 prochazi
podél celého navijeciho Cela; obousmérnd pohonnd jednotka 50 je
vyhodné tvofena krokovym motorem, ktery naklani osu otadéeni kuZe-
lové civky v jednom nebo druhém sméru za Géelem zmény &ary Géin-
ného dotyku a dosazeni regulované zmény navijeci rychlosti prize
18; kolem Cepu 52 se otdc¢i nosné rameno 34 civky pusobenlm otaci-
vého momentu obousmérné pohonné jednotky 50; vystrednik je nakli-
novan na vystupni h¥idel pohonné jednotky 50 a jeho otodeni urdéu-
je dhlové premisténi pdky 54, otoéné uloZené na cepu 52,
a v dusledku toho i zménu ndklonu nosného ramena 34 civky; &ara
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56 predstavuje Uklon osy otdceni kuZelové civky 24 od v podstaté
vertikdlni rov1ny obsahujici osu hnaciho vdlce 22; 58 je spojova-
ci kabel mezi centrdlni jednotkou 8 a zdrojem pohonu obousmérné
pohonné jednotky 50; ¢ara 60 predstavuje dhlovou rotaci cepu 52
v obou smérech; 33 je pric¢né pouzdro, natuho spojené s pakou 54.

Funkce zarizeni podle vyndlezu je nasledujici:

U¢elem zarizeni pro skladovdni a vraceni prize 18, navijené
na kuZelovou civku 24, podle vyndlezu je upravit ménici se navi-
jeci rychlost, odvozenou od zkoseni civky 24, na konstantni vy-
stupni rychlost =z podavacich vdled¢kd 16 a 14. Prumérnd navijeci
rychlost odpovidd v podstaté sp¥ddaci rychlosti sprfiddaci komory.
Je-1li prize 18 wukladdna na mensim pruméru civky 24, je navijeci
rychlost nizsi nez podévaci rychlost 2z odtahovacich valec¢ka 14
a 16 a pakovy system pomoci svého pohyblivého ramena 4 uskladni
vhodnou délku prize 18. Tato skladovania délka je postupne vrace-
na, jak se rychlost ukladani zvétsSuje p¥i posunovéni prize k vét-
Simu pruméru civky 24 pomoci vodiciho elementu 26 prize.

Pomér minimdlniho k maximalnimu pruméru civky 24, kterda je
formovana, urcuje maximdlni délku prize 18, kterd musi byt v kaz-
dém uplném cyklu skladovédna a pak vracena vodicim elementem 26
prize.

JelikoZ se tento pomér kontinudlné sniZuje se vzrastajici
plnosti formované civky 24, amplituda kyvaveho pohybu pohybllveho
vychylova01cho valecku 5 prize se rovnez .sniZuje pri sniZujici se
zasobé prize 18.

Pohybllvy vychylovac1 valecek 5 vytvari vychylenim prlze 18
z jeji drdhy smycku. Tato smydka md proto kontinudlné se ménici
amplitudu a za¥izeni podle tohoto vynalezu je automaticky #izeno
v souladu s témito zménami a puisobi jako kompenzitor pro perlo—
dické zmény napéti, které vznikaji v dusledku periodickych zmén
navijecich rychlosti p#i formovdni kuZelové civky.

Za Ucelem kompenzace uvedenych zmén napetl, kterym je podro-
bena ukladana prlze 18, a jejich vyrovndni na v podstaté konstan-
tni hodnotu musi pohybllvy vychylovac1 valecek 5, ktery tdhne
prizi do docasné zasobni smycky pomoci kyvaveho pohybu pohyblivé-
ho ramena 4, =zaujimat ruzné polohy vaéi pevnym vychylovacim
valeckim 11 a 12 v urcditém rozmezi vykyvu.

Tyto vychylovaci vdlecky, kromé toho, Ze jsou kolem sebe
- oto¢né, musi svym tvarem poskytovat presné vedeni prizi 18.

V dtsledku tuhého spojeni mezi dvéma pohyblivymi rameny
2 a4 tyto zmeny polohy pohyblivého vychylovaciho valedku 5 vyvo-

lavaji ‘rovnéZ zmény poiohy konce ramena 2.

Uvedeny konec je bez nutnosti vzajemného kontaktu v interak-
ci s linedrnimi polohovymi senzory 7 a 17, které na svém vystupu
generujl signdl nebo nékolik s1gnalu elektrické povahy, které
jsou spojovacimi kabely 38 a 39 vedeny do kontrolni jednotky 8,
ktera uvedené s1gnaly porovnava a zpracovdva. JestliZe béhem kon-
tinudlniho navijeciho procesu zUstava zasobni vykyv v predem sta-
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novenych mezich, nastavenych predem polohou dvou snimadd, pak
centrdlni jednotka 8 potvrdi, Ze skladovaci a vraceci cykly prize
18 Jjsou pravidelné. Na vystupu centrdlni jednotky 8 tedy neni
generovan Zadny signdl a do zdroje 9 pohonu tedy neni vysilén
Zadny aktivaéni signdl. JestliZe béhem kontinudlniho navijeciho
procesu skladovaci vykyv pfekro¢i predem stanovené.predem nasta-
vené meze, je odpovidajici pohybllva linedrni poloha konce ramena
2 takovd, aby zpusobila, Ze snimade 7 a 17 generuji elektricky
signal nebo signdly, které po vhodném porovndni a zpracovani
v centrdlni jednotce 8 okamZité vyvolaji vystupni signdl, ktery
uvede do chodu zdroj 9 pohonu. Ten Uhlové otd¢i h¥idelem 10
a méni tak predpéti spirdlového elastického elementu 6 za Gcelem
rychlého navraceni zdsoby do mezi predem stanoveného a predem
nastaveného rozsahu.

Tuto posledni operaci je moZno ddle vysvétlit ndsledujicim
zpusobem. JestliZe vlivem pohyblivého vychylovaciho vadledku 5
smycka na prizi 18 zaujme polohu, Kkterd presahuje maximdlni mez
zasoby, povolenou rozmezim vykyvu, predem uréenym pro pravidelny
provoz, je uveden do chodu zdroj 2 pohonu a dhlové otadd¢i hfidelem
10 ve sméru, ktery mirné sniZuje velikost prfedpéti spirdlového
elastického elementu 6. Tento element proto uvoliuje prizi 18
a nuti ji pomoci pdkového systému 2, 3, 4 a 5 ukladat se na kuzZe-
lové civce pod prumérnym napétim, které je mirné nizsi nesz
v predchozi situaci. Toto sniZeni prumérného napéti kontinudlné
navijené prize 18 musi byt dostatedné postupné, aby nedochazelo
ke vzniku uzlikl, zapleteni nebo podobnych defektd, které by pri
uloZeni na civce zhorsovaly jeji kvalitu.

Pouze mirnym sniZenim prﬁmérného napéti navijené prize se
pfize uvolni a uklddid se méné hluboko do jiZ ulozenych vrstev
prlze a pokracuje v navijeni ve formé zavitd o mirné vétsim pra-
méru.

Tyto zavity rychle a progresivné odebiraji prebyteénou zaso-
bu, vyvolanou nahromadénim faktora.

JestliZe vlivem pohyblivého vychylovac1ho valecku 5 smycka
na prlZl 18 zaujme polohu pod minimdlni mezi zasoby, povolenou'
rozmezim vykyvu, predem stanovenym pro pravidelny provoz, je uve-
den do chodu ZdrOj 9 pohonu a Uhlové otdci h¥idelem 10 ve sméru,
ktery mirné zvysuje velikost predpetl splraloveho elastického
elementu 6. Tento element proto upeviuje pfizi 18 a nuti 31 pomo-
ci pakoveho systému 2, 3, 4 a 5 ukladdat se na kuZelové civce pod
prumernym napetlm, ktere je mirné vys$si nez v predch021 situaci.
Toto zvySeni prumérného napéti kontinudlné navijené prize 18 mtZe
byt v podstaté rychlé, jelikoZ neni nebezped&i tvorby uzllku, za-
pleteni nebo podobnych defekti. Pouze mirnym zvySenim primérného
napéti navijené pfize se prize zpeviuje a ukladda se hloubéji do
Jjiz ulozenych vistev prlze, a pokracuje tedy v navijeni ve formé
zaviti o mirné niZsim prumeru. Tyto 2zavity rychle a progresivné
zpusobuji skladovédni prize ve formé stile se zvétsujici smycky
s tim vysledkem, Ze strfidavy vykyv pohyblivého ramena 4 opét spa-
dad do rozmezi vykyvu pro pravidelny chod.

Je znadmo, Ze napeéti prlze smi fluktuovat pouze v dosti Uzkém
rozmezi. Na jedné strané nesm1 napéti prize zaujimat takové hod-
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noty, aby to poékozovalo integritu a elasticitu prize samotné,
a na druhé strané nesmi klesnout pod hodnoty, které by umoZhovaly
tvorbu zakrutd, uzlikd nebo podobnych defektd ze zauzleni. Skla-
dovaci a vraceci rameno p¥ize musi zjevné pracovat v rozmezi hod-
not pravidelného napéti, tj. téch, které nevedou k vyse uvedenym
defektim. -

Z uvedeného je zrejmé, Ze kyvavy pohyb skladovaciho pakového
systému, podrobeného pusobeni spirdlového elastického elementu
6, maZe byt nedostadujici nebo pouze castecné dostacujici pri
navraceni stridavého vykyvu do rozmezi hodnot odpovidajicich pra-
videlné zasobé. Aby bylo zajisténo, aby i v takovych pripadech
doslo k navraceni k pravidelnému kyvavému pohybu, je po dostatec-
né kratké dobé uvadéna do chodu obousmérnd pohonnd jednotka, aby
naklanéla osu kuZelové civky 24, a tak ménila prumérnou navijeci
rychlost. JestliZe poté, co spirdlovy elasticky element dosdhne
svou horni nebo spodni hranici predpéti, jesté pfetrvavajici
nepravidelné skladovaci vykyvy, centrdlni jednotka 8 okamzZité
produkuje vystupni ¥idici signdl, ktery uvddi do chodu obousmér-
nou pochonnou jednotku 50. Uvedené hranice pro predpéti elastické-
ho elementu 6 se vztahuji k meznim napinacim a uvolnovacim hodno-
tam, povolovanym technickymi charakteristikami typu navijené
prize. '

Po prijeti aktivaéniho signdlu uvedend obousmérnad pohonna
jednotka 50 otoc¢i vyst¥ednikem 53, ktery prostfednictvim mecha-
nickych elementl 54, otoc¢né uloZenych na &epu 52, prevadi uhlové
otoceni na nosné rameno 34 civky, &imZ naklani osu otdceni kuZe-
lové c1vky v jednom nebo druhém sméru, a v diusledku toho pfemis-
tuje prumér Géinného kontaktu mezi civkou 24 a hnacim valcem 22
k dosazZeni vhodné zmény prumérné navijeci rychlostl prize 18 za
ucelem navraceni skladovaciho vykyvu do rozmezi hodnot odpovida-
jicich pravidelné zasobé.

Tato posledni operace miZe byt ddle vysvétlena nasledujicim:

zpisobem. JestliZe vlivem pohyblivého vychylovaciho valedku 5
smycka na prizi 18 zaujme polohu, kterd presahuje predenm nastave-
nou maximdlni mez zasoby, poloha pohyblivého ramena 2 zplisobi, Ze
snima¢ 7 generuje elektricky vystupni signdl, odpovidajici této
poloze.

Uvedeny elektricky vystupni signdl je spojovacim kabelem 39
vyslan do centrdlni jednotky 8.

Centrdalni jednotka 8 po identifikaci typu elektrického sig-
nélu, prijatého ze snimace, vytvofi odpovidajicim zpusobem na
svém vystupu specificky elektrlcky ¥idici signdl, ktery je spojo-
vacim kabelem 58 vyslan, aby uvedl do chodu obousmérnou pohonnou
jednotku 50. Uvedené ]ednotka prendsi dhlové otoceni proti sméru
hodlnovych rucicek na nosné rameno 34 civky, které pak premistuje
prumer Géinného kontaktu mezi civkou 24 a hnacim valcem 22 ve
sméru klesajiciho priméru, tj. smérem k mens$i zdkladné civky.

Prumérnd rychlost nav1jen1 tak stoupa, tj. ustaluje se na
prumérné hodnoté, kterd je mirné vys$si nei predchozi prumérna
hodnota, a tak zpusobuje rychlé a progresivni pfevzeti prebyteéné
zédsoby, vyvolané nahromadénim faktoru.

e
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JelikoZ vrstva prize na trubce s kuZelovou zdkladnou, na niz
se prize naviji, je dostatec¢né mékkd, a tedy deformovatelnd, pro-
bihd toto premistovani kontaktniho priméru nebo pasu postupné,
jak je umoZfiovano krokovym motorem 50. JestliZe vlivem pohyblivé-
ho vychylovaciho vélecku. 5 smyc¢ka na prizi 18 zaujme polohu,
kterd leZi pod predem nastavenou mezi minimdlni zésoby, poloha
pohyblivého ramena 2 zpUsobi, Ze snima¢ 17 generuje elektricky
vystupni signdl hodnoty odpovidajici uvedené poloze.

Uvedeny vystupni signdl ze snimace 17 je spojovacim kabelem
38 vyslan do centrdlni jednotky 8. -

Centrdlni jednotka 8 po identifikaci typu elektrického sig-
nalu, prijatého ze snimace, vytvofi odpovidajicim zpisobem na
svém vystupu specificky elektricky ¥idici signdl, ktery je spojo-
vacim kabelem 58 vyslan, aby uvedl do chodu obousmérnou pohonnou
jednotku 50. Uvedend jednotka prendsi thlové otoceni ve sméru ho-
dinovych rucic¢ek na nosné rameno 34 civky, které v dusledku toho
premistuje prumér nebo pas uéinného kontaktu mezi civkou 24
a hnacim vdlcem 22 ve sméru klesajiciho pruméru, tj. smérem
k vétsi zdkladné kuZelové civky. Primérnd navijeci rychlost tak
klesd, tj. ustaluje se na prumérné hodnoté, kterd je mirné nizsi
neZ predchozi primérnd hodnota, a tak zpusobuje, Ze prize Je
progresivné skladovédna ve smycce kontinudlné se zvétsujici veli=-
kosti, s vysledkem, Ze st¥idavy vykyv pohyblivého plochého ele-
mentu 4 Jje navracen do predem stanoveného pravidelného rozmezi,
nastaveného predem polohami, zaujimanymi pohyblivym ramenem 2.
Sirka uvedeného pravidelného rozmezi se stanovuje predem podle
geometrickych charakteristik provddéného ndvinu spolu s charakte-
ristikami pfize a formované kuzelové civky 24.

Bylo zjisténo, Ze zarizeni pro st¥idavé skladovani a vraceni
prize béhem navijeni kuzZelovych civek s prisunem prize konstantni
rychlosti podle vyndlezu pracuje velmi spolehlivé a periodicky
kompenzuje zmény napéti prize, aniZ by pohyblivy vychylovaci
valedek 5 podléhal nekontrolovatelnému vykyvu.

Pouziti zafizeni podle vynadlezu neni omezeno na navijeni
kuzelovych civek, provddéné na sprddacich jednotkach, ale miZe
byt vyhodné aplikovéno na navijeni kuZelovych civek na .jakékoli
navijeci jednotce.

VysSe je popsano vyhodné provedeni, avdak je zrejmé, Ze jsou
moZnd dalsi provedeni, spadajici do rozsahu tohoto vynalezu.

Mohou se napriklad ménit polohy pracovniho pakového systému;
mohou byt provedena rlznad usporaddni pohonu; je rovnéz mozno
obménovat tvary a rozméry vychylovaciho a skladovaciho valedku
pfize spolu s rameny, kterd vykondvaji kyvavy pohyb; poméry
a rozméry ruznych <cinnych elementd se mohou rovnéz ménit; mohou
byt provddény modifikace z hlediska praktické aplikace, tak muZe
byt na- priklad pouZit jakykoli typ mechanického, elektrického,
magnetického nebo optického snimade; poloha skladovaciho pakového
systému miZe byt rovnéZ snimdna pomoci optické &arky nebo jednim
nebo vice optickymi senzory ve spoluprici s &arkovymi kédy; tato
poloha, ktera je pfevadéna na elektricky signdl a zpracovavana,
miZe byt snimdna rovnéZ na obvodovém oblouku blizkém nebo odpovi-
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dajicim ose otdc¢eni skladovaciho pakového mechanismu, aby nebyla
ovlivnéna drobnymi vibracemi, které vznikaji p#i prichodu prize.
Je zrfejmé, Ze ruzné zpracovavané signdly mohou byt funkci dalsich
fyzikalnich velic¢in ve vztahu k vyse uvedenému, v tom, Ze ‘uspora-
dani ruznych jednotek zarizeni miZe byt snadno modifikovéno podle
ruznych typa zpracovdvanych nebo porovndvanych velidin.

Toto pojeti vyndlezu miZe mit jes$té mnoho modifikaci.

Tak napriklad obousmérnd pohonnd jednotka 50 pro naklanéni
nosného ramena civky miZe sestdvat z pneumatickych nebo elektro-
magnetickych ovladacu nebo elektromotord, které mohou pusobit bud
primym otdcenim ramena nebo otdcenim zvldstnimi vystrfedniky a pa-
kovymi systémy v obou smérech. Kromé toho mohou byt vsechny sou-
C¢asti nahrazeny jinymi technicky ekvivalentnimi elementy, aniZ by
se prekroc€il rozsah popisovaného vynalezu.

PATENTOVE NAROKY

1. Zarizeni pro skladovani a uvolifiovdni prfize v navijeci jednotce
kuZelovych civek s privodem prize konstantni rychlosti, kde
mezi privodem prize a navinem kuzZelové civky je umistén kyvavy
pakovy skladovaci a uvolnovaci systém k cyklickému zvétSovani
a zmensSovani smyc¢ky prize, kyvavé otodény kolem osy a obsahuji-
ci rameno, nesouci vychylovaci vdledek prize, a druhé rameno
zabirajici s elastickym elementem, vyznacdujici se tim, Ze
s druhym ramenem (2) je sdruZen polohovy snima& (7, 17), spo-
jeny s centrdlni jednotkou (8), zahrnujici elektronicky kompa-
rator a procesor, a centrdlni jednotka (8) je spojena se zdro-
jem (9) pohonu k ménéni zatéZe na elastickém elementu (6)
a dale je spojena s obousmérnou pohonnou jednotkou (50) nosné-
ho ramena (34) naklonné civky, pricéemZ 2zdroj (9) pohonu
a obousmérnd pohonna jednotka (50) Jjsou upraveny kX postupnému
uvedeni do chodu pri vykyvu kyvavého pdkového systému mimo
pravidelny rozsah vykyvu, definovany snimacéem (7, 17).

. 2. Zarizeni pro skladovdni a uvolfiovdni pf¥ize podle naroku 1, vy-
znacujici se tim, Ze snima& (7, 17) obsahuje dvé polohovad &i-
dla na koncovych polohdch vykyvu druhého ramena (2).

3. Zarizeni pro skladovédni a uvoliiovdni prize podle naroku 1, vy-
znacujici se tim, Ze elastickym elementem (6) je spirdlova
pruzina s jednim koncem v zadbéru s druhym ramenem (2) druhym
koncem v zdbéru s hridelem (10), hnanym zdrojem (9) pohonu.

4. Zarizeni pro skladovéni a uvolriovdni prize podle naroku 1, vy-

- znaéujici se tim, Ze obousmérnad pohonnad jednotka (50) obsahuje
krokovy motor.

1 vykres
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