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(54) Impulsni zafizeni pro listovy stroj

Uelem gatizeni je ndvrh impulsniho
zarizeni pro listovy stroj s vykyvaymi
vystupaimi pAkami a oscilujicimi unéfeli.
v¥stupni ai§gélfz Fidici &aati listového
stroje je pfiveden k nepohyblivému elekt-
romagretu, ktery ovladd posuvné pravitko
pro dva dorazy, JjeZ piusobi na ovladaci
péku spojemou s balanini pékou kloubového
diferenclélu, ktery ovléda dorazy Fadidl.
PoZadovank g:loha balanéni pdky Jje bloko-
véna pasivnim aretadnim &lenem. Pohyb ov-
lédaci paky je odvozen od primodafe vrat-
aé se pohybujiciko radile. Pro kaZdou vy-
kyvaou vystupmi phku listového stroje je
poufit pouze Jedem nepohyblivy elektrome-
chanicky pFevodmnik.
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Vyndlez se tykd impulsniho za¥izeni pro listovy stroj s vy-
kyvaymi vystupnimi pdkami a oscilujficimi una¥edi urdeného pro
ovldddni tkacich listd na tkacich strojich.

Pro ovldddni, tj. pro p¥enos impulsu z nosile informace na
ekdnf Slen u listovych strojld se pouZivd mechanického #izeni
8 kartovym dstrojim a Fizeni elektronického,

Listové stroje principu Hattersley nofové i rotadni, jsou
v soudasné dobd Fizeny prevdind kertovym dstrojim.

Jednim z nejzndm8jsSich zpisobyje Fizeni listového stroje
pdsem d¥rované folie, ktery je ohmatédvédn jemnymi jehlami ve smé-
ru kolmém na povrch f8lie. Ohmatévaci jehly jeou spojeny s jem-
nymi pédkami, které mechanicky postupné zesiluji signél pFevza-
ty jehlou. Nakonec je signdl natolik zesilen, Ze ho lze pouZit
k prerfazeni platinového hdku. Platinovy hdk se podle signélu
bud pFiklonf do zébsru s oscilujicim nofem,nebo se odklonf z dré-
hy oscilujiciho noZfe. Podle polohy platinového hdku dojde potom
ke zdvihu listového rdmu na tkacim stroji nebo listovy rdm zd~
stane v klidu. Otvor ve £81ii znemend zdvih 1listu, pln§ povrch
folie znameng klid listu v dolni poloze.

Jiny zpisob ovlddéni listového stroje spodivd v tom, Ze
ligtovy stro] je *izen silovou, kolilkovou kartou. Pds ¥{idicich
karet je vytvoren z p¥ilnych tydi spojenych v ¥etézec. Do otvo~
ri v pFilnych tydich Fet¥zce jsou podle pot¥eby vloZeny kolilky,
které primym tlakem zphsobi odsun Fadfcich psk bdhem posuvu Fe-
tézce. Odsunutd Fadici pdka pFichdzi do zdbdru s platinovym hg-~
kem,a tim dojde ke zdvihu listového rému tkacfho stroje. Kolfi-

dek zasazeny do otvoru p¥iiné tyde znamend zdvih listu, prdzdny
otvor v p¥idné tydéi znamend klid listu v dolni poloze.




2 249 185

Vedle listovych stroji pracujicich na noZovém nebo rotad-
nim principu, je znédm kywny princip listového stroje, tje. lis-
tovy stroj s kyvavym pohybem vystupni péky, pFidemZ Yazeni pro-
bihd pPimo na vystupni péce. :

Z uvedenych znémych zpisobl ovlddini listovych strojd nelze
pro listovy stroj se ¥azenim pFimo na vykywnych vygtupnich pdkich
zZddny pouZit pro znednou sloZitost tédchto zari{zeni, nutnoat ra-
dicich vili ,a tim i nemoZnoat volby optimdlnich pohybovych zd~
visloast{ pri pohybu radidl.

Pro ovldddni listového stroje s vykyvmou vystupni pdkou je
v3ak znédmo impulsnf za¥izeni, které pro kaZdou vykywnou vystupni
pdku obsahuje t¥i $adile, spojené navzdjem s hnaci vadkou. Na
kaZdém ¥adidi, ktery se vratné primoda¥e pohybuje, jsou umistidny
elektromagnety, ovlddajic{ pomoci pFestaviteln& uloZenych posuv-
nych pravitek dorazy Fadidl. Tyto dorazy jsou v Zinném spojeni
ge spojovacimi mechanismy, umofnujfcimi p¥{imé spojenf oseiluji-
cich una¥edd s vykywnou vystupni pdkou listového stroje.

Nevyhodou uvedeného zaiizen{ je to, ¥e pro ovldddni ka%dé
vykywmé vystupni pdky je nutno pouZit t¥i elektromagnety, které
se vratné primodafe pohybuji.

Dals{ nevyhodou je nutnost Fesit spolehlivy p¥ivod elektric-
kého signdlu k pohybujicim se elektromagnetim.

RovnéZ je nevyhodné, Ze vzdjemné blokovdni Fazeni jednotli-
vych spojovacich mechanismi s vykywvnou vystupni pdkou je moZné
realizovat pouze elekiricky bez mechanického blokpvéni.

Bkolem vyndlezu je odstranit v co nejv¥tdf mfFe nedogtatky
uvedeného impulsniho zaFizeni pro limtovy stroj s vikyvnymi vy-
stupnimi pdkami.

Cilem vyndlezu je navrhnout pro listovy stroj s vykywnymi
vystupnimi pdkaml takové impulsni za¥izeni, které neobsahuje po-
hyblivé elekiromagnety, zabezpeduje spolehlivé zaFazeni poZado-
vané funkce p¥i zvysSenych otdlkdch tkaciho stroje, pridem¥ polet
Elenl impulsniho zaFizen{ je minimdlni a impulsni za¥fzeni je
kongtrukénd i vyrobnd jednoduché.

Toho se, dosdhne impulsnim zafizenim podle vyndlezu, jehoZ
podstata spodivd zejména v tom, Ze vystupni signdl z ¥fdfcf ¥4s~
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ti se dostdvd k nepohy lr éniy e ektPomagnety, ke #teremu je pri=-
staveno prestavitelné gra i%koﬂqa oala&pnl dVOundbrazu pristave-

nych k ovladdaci pédce, Hte IEP pojgna’ pomog& téh a 8 balandni
pdkou kloubovych difer 1&: ter® ovlddajd dorpzy Fadidd.

Pro dosaZeni konstrukéni jednoduchosti je ddle vyhodné, kdyz
tdhlo spojujici ovlddaci pdku impulsniho za¥izeni s balandni péd-
kou kloubovych diferencidld je opatfeno aretadnim dlenem, ktery
blokuje poZadovanou polohu balandni pakye.

Pro odstranéni konednych klidovych vydrzi k Pazeni a maly
podet Slent impulsniho zafizeni je vyhodné, kdyZ ovlddaci pdka
je uloZena svym Cepem na pirimoda¥re vratné se pohybuiicim Fadili.

Z hlediska jednoduchosti konstrukce je vyhodné, kdyZ u kaZ-
dé vykywné vystupni pdky listového stroje je pouze jeden nepo-
hyblivy elektromagnet.

Pouziti nepohyblivého elektromagnetu pro impulsni za¥izeni
je vyhodné v tom, Ze jej lze jednoduSe nahradit mechanickym im-
pulsnim za¥izenim.

Dalsi vyhody a vyznaky p¥edloZeného vyndlezu jsou patrny
z popisu pPikladného provedeni, zndzornéného na vykrese, kde
znadi

obre. 1 nédrysny pohled na .uspofdddni impulsniho za¥izeni s dvoj-

¢innym elektromagnetem ve spojeni s listovym strojem
s vykyvnou vystupni pékou,

obr. 2 nérysnj pohled na impulsni za¥izeni s elektromagnetem
a pruZinou,

obre 3 detailni pohled na jednotlivé polohy ovlddaci pdky.

Pohyb vykywné vystupni pdky 3 do jedné ze d¥on pozadova-
nych poloh 1, 1 ~ je ¥izen pomoci dvou Yadidd 4%, 47", Radige
i','i"zahrnuji pro kaZdou vykywvnou vystupni pdku 3 dva dora-
zy 5 pro ovldddni spojovacich mechanismi £ oscilujicich unaSe-
¢h 26+ Dorazy 5 Yadidh i',‘i"jsou ovldddny do poZadované po-
lohy kloubovymi diferencidly 7. Postaveni kloubového diferen-
cidlu 7 je urdeno polohou balandni pdky 8. Balandni pdka 8 je
téhlemtg spojena s ovlddaci pdkou 10, kterd je uloZena svym
Sepem 11 na jednom z ¥adidd 4°, 4 “pohybujicich se p¥imodave
vratnym pohybem ve smyslu Sipky Sj. Pohyb obou ¥adidh 47, 4°*
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je vyvozen nezndzornénymi hnacimi Ileny otédejicimi se s h¥ide-~
lem 2. Balandni péka 8 kloubového diferencidlu ] je v poZadovamé
poloze blokovéna aretadnim 8lenem 12, upevndnym na rému listo-
vého stroje a ktery pisobi na tdhlo 9 podle obres 1. K ovlddaci
pdce 10 je pFistaven nepohyblivy elektromagneticky p¥evodnik 13,
ktery zahrnuje dvojdinny elektromagnet 14, upevnény na rdmu li-
stového stroje a ke kterému je p¥istaveno pravitko 15, prestavo-
vatelné ve smdru Sipky S, do dvou poloh. Posuvné pravitko 15 je
opat¥eno otvory 151 umoZnujicimi prtchod nardZek 16 posuvnym
pravitkem 15 v p¥ipadd, kdy nékterd z nardiek 16 neni ve funk-
éni poloze. Do plvodni polohy jsou nardiky 16 vraceny pruZinou
19. Nardfky 16 pisobi na ovlddaci pdku 10 a prostiednictvim td-
hla 9 na balandni pdku 8 kloubového diferencidlu J. Prestavovia-
ni posuvného pravitka 15 ve smyslu 8ipky Sy dvojéinnym elektro-
magnetem 14 je ¥izeno nezndzorndnym #idicim dstrojim, z n&ho

je pPivdd&n vystupni signdl na dvojdinny elektromagnet 14 podle
poZadovaného vzoru tkaniny.

Jiné uspordddni nepohyblivého. elektromechanického pFevod-
niku 13 je na obr. 2. Posuvné pravitko 15 je prestavovdno do
Jjedné polohy ve smyslu 8ipky S, jednolinnym elektromagnetem 17
a do druhé polohy je vraceno pruZinou 18.

Popsané impulsni za¥{fzeni funguje tak, Ze h¥idel 2 se otéd-
gi. dhlovou rychlosti L ve smyslu Sipky S, a s nim gse otddi ne-
zndzornéné hnaci &leny, jejichZ pohyb je prevddén na p¥imolary
vratny pohyb Fadidl i', i" ve smyslu Sipky Slo

Vliestni fazeni probihd ve dvou fdzich. V prvni fdzi dochd-~
zi k pPedvolbd. P¥i pohybu $adidh 4°, 4”7 do pFedni Gvrati, tj.
do polohy nejbliZe u spojovacich mechanismi 6, dojde k p¥esta-
veni posuvného pravitka 15 ve smyslu Sipky 82 pomoci elektro-
magnetu 14 podle programu, ktery je dén pofadovanym vzorem tka-
ninye. Elektromagnety 14 jsou ovlddany impulsy nezndzornéného
elektthického #idfciho dstroji. Posuvné pravitko 15 miZe zauj-
mout dvé polohy ve smyslu Sipky 52‘ Podle zvolené polohy posuv~
ného pravitka 15 se nastavi protI nard¥kém 16 bud otvor 151 ne-
bo plnd &dst posuvného pravitka 15.

Ve druhé fdzi Fazeni dochdzi ke zméné polohy balandni pd-
ky 8 kloubového diferencidlu I nap#. z polohy 81 do polohy 82.
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PFi pohybu Fadich gf, if’ do zadni dvrati, tj. smérem od sgpojo-
vacich mechanismi 6 ve smyslu 8ipky Sy plsobi nap¥. podle

obre 3 spodni nard?ka 16 opFend v prvni fézi Yazeni o plnou
84st posuvného pravitka 15, na ovlddaci pdku 10. Cep 11 ovli-
daci pédky 10 se pohybuje spolu s fadiéem‘i' vratng p¥imoda¥e,

a tim zplsobuje kyvavy pohyb ovlddaci pdky 10 kolem Cepu 10l.
Pisobenim nardzky 16 na ovlddaci pdku 10, kterd byla v poloze
102, dojde k jejimu pootoleni kolem Cepu 11, ovlddaci pdka 10
zaujme polohu ;gg'a pfesune dep 101,a tim 1 tdhlo 9 a balandéni
péku 8 kloubového diferencidlu 7 z polohy 81 do polohy 82. Zmé-
nou polohy balandni péky 8 dojde prost¥ednictvim kloubovych di~-
ferencidld T k prestaveni dorazl 5, které p¥i pohybu do predni
Gvrati plsobi na spojovaci mechanismy é,a tim dojde k prestaveni
vykyvné vystupni pdky 3 do pozadované polohy,

Mé-1i zGstat balancéni pédka 8 kloubového diferencidlu T
napr¥. v poloze 81, potom je posuvné pravitko 15 nastaveno svym
otvorem 151 proti nardZce 16, kterd tak miZe posuwnym pravitkem
15 volné prochdzet, P¥i pohybu ovlddaci pdky 10 do zadni dvrati,
tje. z polohy 102 do polohy ;gg', ovlddaci pdka 10 pisobi na
spodni nardzZku 16, kterd projde otvorem 151 posuvného pravitka
15 a ovlddaci pdka 10 nezplisobi pFfesun Sepu 101 a téhla 9,
takZe balandni pdka 8 kloubového diferencidlu 7 zlstdvd v pi-
vodni poloZe 8l, NardZka 16 je do zdkladni polohy vricena pi-
sobenim pruZiny 19.

Jakmile je vykywnou vystupni pdkou 3 dosaZeno nové polohy,
jsou k ni smérem 54 prisunuty radide i', i" a dochdzi k dalsi-
mu Fazenie -
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Impulsni za¥izeni pro listovy stroj s vikyvnymi vystup=~
nimi pdkami a oscilujicimi unasedi a pevnd uchycenym
elektromagnetem, napojenym na ¥idici dstroji, vyznadujiei
se tim, ¥e k pevnd uchycenému elektromagnetu (14) je pFi-
staveno posuvné pravitko (15) elektromechanického prevod~
niku (13) k ovldddni dvou naréZek (16) pristavenych k o=
vlddaci pdce (10), kterd je spojena tdhlem (9) s kloubo-
vim diferencidlem (7) spojenym s dorazy (5) Padidd (4 ,4")
pro ovldddni spojovacich mechanismi (6) éscilujficich und-
Se3h (26) s vystupni pdkou (3).

Impulsni za¥izeni pro listovy stroj podle bodu 1, vyzna-
dujici se tim, Ze tdhlo (9) spojujici ovlddaci pdku (10
8 kloubovym diferencidlem (7) je opat¥eno aretadnim Sle-
nem (12) blokujicim poZadovanou polohu kloubového dife=-

rencidlu (7).

Impulsni zaYizeni pro listovy stroj podle bodu 1, vyzna-
Sujici se tim, Ze ovlddaci pdka (10) je uloZena svym de~
pem (11) na piimoda¥e vratnd se pohybujicim Fadidi (4°).

3 vykresy
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Obr. 1
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Obr. 2
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