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(54) Za¥fzen{ pro programové Fizenf posuvného pohybu listu tkactfho stroje

Vynélez se tyké zaiffzenf k ovlddén{ p¥{mo¥arého vratného pohybu listd tkacfho stro-

Jje podle zvoleného programu.

U tkacich strojd jsou jednotlivé osnovni nité navedeny do listd pomoc{ nitZnek.
Listy jsou potom na tkacim stroji usporédény v po¥tu vét3im neZ dva. St¥tdavym zvedédninm
a spoustdnim jednotlivych listd se dosahuje riznych vazeb tkaniny. Pohyb listd je ovlé-
aén za¥izenim pro ovléddn{ pohybu 1istd tkactho stroje, nap¥fklad listovym strojem.

Mechanismus listového stroje je zaloZfen na nejrizndjdfch principech s riznymi pied-

' nostmi a nedostatky. Hlavnim nedostatkem nejpouZivandj8iho Hattersleyova principu je
zdvojeny mechanismus ﬁlatin, spojenych yehadlem. Timto zpdsobem je dosaZeno dvojzdviZnos-
ti listového stroje. Pohyb je odebirén ze st¥edu vahadla, ¥fm¥ dochézivke sni%en{ zdvihu
na polovinu zdvihu platin. V daldfch p¥idavnych mechanismech potom mus{i opdt dojit k né-
soben{ zdvihd na poZadovanou hodnotu. I kdy% je dnes jiZ zném princip s uspofédénim ve-
hadla bez zmenSovéni velikosti zdvihi, jé prenos pohybu od nofe na list stédle jeZt¥ slo-
#it§, col mé za nésledek zvdtZen{ po¥tu kloubd v pékovjch prevodech listovky. To se

v praxi projevi malou tuhostf celého gechanismu listového stroje a tim moZnostf vzniku
'znaGnych vilf, které jsou pF{¥inou nekontrolovatelného pohybu listd jak b&hem jejich
zdvihu, tak v obou krajnfch polohéch. ' ‘
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Vyde uvedené nedostatky znémych zaffzeni odstranuje listovy stroj podle vynélezu tim,

%e systém celého mechanismu pro ovlédéni listu, tj. dvE platiny, vahadlo a pékové prevody,
je nahrazen jedinym kotouZem, ktery kyvéd kolem své osy. To mé zéroven za nédsledek odstra-
néni vZech kloubd v mechenismu pro néhon listu. Zistévaji pouze klouby od v¥stupni péky
listového stroje, kterd je v tomto p¥ipadd sousésti kotoue, Na této péAce se provéd{ se-
¥izovén{ velikosti zdvihd) jednotlivych listd.

Kotou¥ je na svém obvod& opatfen otvory, do kterych se zasouvajf ovlAdaci zdpadky,
ulo¥ené v unédSecich segmentech. Tyto segmenty se pohybujf po obvod& kotou¥e vzédjemn® pro-
tismérn¥, St¥ed kyvéni segmentd je totoiny se stfedem kjyvéni kotoue. Pohyb segmentd je

odvozen od neznézorn&éného vadkového mechanismu,

Zarizeni je ddle vybaveno areta¥nim ustrojim, které je uzplsobeno rovn¥# jako zédpad-
ka, aviak v nepohyblivém segmentu. Aretalni udstroji slou¥i k zablokovéni polohy kotoule
v krajnfch polohédch zdvihu listu.

Zépadky jsou ovlddény pomoci pédkovych prevodd z jednoho mista.

Provedeni za¥{zenf pro ovliddéni jednoho listu je znézorndno na priloZeném vykreese,
kde znali obr. 1 kotou¥ zakresleny p¥i vykyvnut{ do pravé krajni polohy a obr. 2 Best
mo%nosti pohybu kotoule.

Kotou¥ 1 je kyvné uloZen na h¥fdeli 2. Po obvodE kotouSe 1 jsou soustiednd usporsdé-
ny undSec{ segmenty 3, 1; 8 ovlddacimi zédpedkami 4, 1;. Tyto segmenty 3, 3; vykondvaj{
soudasnd vzdjemny protismérny pohyb velikosti dhlu g_b_

KotouZ 1 je na svém obvod¥ opst¥en dvéma otvory 3, 5°, JejichZ umistén{ odpovidd
krajnim polohém pohybujicich se segmentd 3, 3. Ovlddénf ovlédacich zépadek 4, 4’ je pro-
vedeno pomoci pékovych prevodd 6, 6  a pevnych drah 7, 1°, které pFidriujf bEhem pohybu
kotoue 1 jednu ze zdpadek 4, 4 , nezasunutou do zéb¥ru s kotouZem 1 tak, aby pfi vzédjem-

ném potkévéni nezesunuté zépadky & jednim z otvord 3, 5’ nemohlo dojft k jejfmu zasunutf,

Po obvodé kotoude 1 jsou déle usporddsny dva otvory 8, §;, které slou{ k zablokové-
ni kotou¥%e 1 v obou krajnich polohéch, pomoci areta¥ni zépadky 9, uloZené v pevném segmen=
tu 10, Areta¥ni zédpadka 9 je uzpisobena jeko teleskopické, cof umoinuje zaaretovén{ kotou-
%e ) p#i zasunutych ovlddacich zépadkéch 4, g;. Ovlddaci zéﬁadky 4, i; mohou byt tedy vy-
sunuty ze zébdru s kotou¥em 1 a% po zasunuti arete¥nf zépadky 9 a naopak vysunut{ aretad-

n{ zépadky 9 miZe byt provedeno a%f po zasunuti ovlédacich zépadek 4§, 1;.

Hazeni ovlédacich zépadek 4, g; do zfbéru s kotoulem 1 je provedeno pomoci pruZin 11,
11’ po uvolnéni pruiny 12. Razeni teleskopické areta¥ni zédpadky 9 do zdb&ru s kotoufem )
je provedeno stlalenfm aretaln{ zépadky 9 neznézornénym impulsnim za¥fzenim v nisté X.
Bezprost¥ednd po zearetovédni kotoude 1 zépadkou 9 dojde k vysunut{ ovlédacich zépadek 4,
4’ dal3fm stlaZenim teleskopu aretanf zépedky 9.
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V opa¥ném p¥{pad¥ po uvolndni teleskopu areta¥nf zépadky 9 impulenim zatf{zeni{m, do-

jde nejprve k zasunut{ jedné z ovlédacich zdpadek 4, 4’. Bezprostfedn® po zasunutf ovlé-
dac{ zépadky do prisludného otvoru v kotou¥i 1 dojde k uvolnZn{ aretaZni zipadky 9.

Kotou¥ 1 je na svém obvodé opatfen ramenem 13, na kterém se provéd{ sefizovéni veli-

kosti zdvihu listu pomocf spojky 13.
Otvory v kotou¥i 1 majf dkos nebo tvar kuZele.

Na obr. 2 je znézorn¥no celkem 3est mo%nost{ pohybu kotoude 1 z jedné krajni polohy
do druhé, vietnd setrvéni kotoule 1 v jedné z krajnich poloh pro nésledujici zvoleny pro-
gram: "

a) Dolni poloha listu - otvor v kart® d4vé impuls ke zdvihu listu do horni polohy.

b) Horn{ poloha listu - otvor v kartd znad{ setrvén{ listu ve zdvihu, tj. v horni poloze.

¢) Hornt{ poloha 1istu - v kart® nenf otvor, ¥f{m# je dén impuls ke stahu 1istu do dolnt
polohy.

d) Dolnf poloha listu - v kart¥ nenf otvor, co? znad{ setrvén{ listu v dolnf poloze.
e) Dolnf poloha listu - v kartd nen{ otvor, coi zna¥f dals{ setrvéni listu v dolnf{ poloze.

£) Dolnf poloha listu - otvor v kartd d4vé impuls ke zdvihu do horni polohy.

Impulsni zafizeni je ovlédéno pomoci elektromagnetu 13, ktery pres vehadlo 16 a cd-
pruZené téhlo 17 ov14dd radicf %len 18, ktery je v kolmém sméru silov® ovlédsn pravitkem
19 pomoci neznézorniné valky. Opa¥ny konec vahadla 16 je ovléddédn pékovym pievodem 20.

T{m je dosaZfeno rozlifeni levé a pravé krajni polohy kotou¥e 1 tak, aby pro ¥izenfi listo-
vého stroje bylo moZné pouZit b&Znou verdolskou kartu. Otvor v kerté znamend zdvih listu,

nebo setrvénf listu ve zdvihu. Plné misto v kert® znadf stah listu, nebo setrvéni listu

ve stahu.

a) Kotou® je v pravé krajni poloze (stah listu). Otvor v ¥fdic{ karté dé impuls elektro-
magnetu 15. Po uvolnéni pravitka 19 dojde k uvolnin{ prufiny 12 prestavenim ¥adiciho
&lenu 18 do stfednf polohy, k vysunuti areta¥ni zépadky 9 a zasunutl ovlédaci zépadky
4, kteréd zapadne do otvoru 5. Zérovenr dojde k uvoln®ni zépadky 4’, kterd viak nemiZe
zapadnout do otvoru i“, jelikoZ otvor 2; neni nastaven proti zépadce 1;. Aby b&hem
zdvihu kotou¥e do levé krajni polohy nedo¥lo k zasunut{ zépadky 5_ do otvoru 2_ p¥i
vzéjemném potkévéni, je bdhem pohybu segmentu 3 p¥i vysunuté zépadce 4  tato zépadka
4 drienaAve vysunuté poloze pomoci dréhy 7 . Naopak zssunuté zépadka 4 bShem pohybu
aégmentu 3 podbihé pod drahou 7. Segmenty 3, 3_ se pohybujf do své horni, na vykrese

vy&érkované, polohy.

b) Po dojezdu kotouZe do levé krajn{ polohy je v ¥{dici kart® opét otvor, ktery d4 impuls
elektromagnetu 15. Tim dojde k prestavent ovléddactho ¥lenu do jedné z krajnich poloh
vlivem ji% prestavené polohy vahadle 16 pomoci pékového pevodu 20. Pravitko 19 stladi
areta¥nf zépadku § do otvoru 8. Tim dojde k zaretovéni kotoude v levé krajni poloze.
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c)

4)

e)

f)

Po dalsim stlaleni teleskopu areta¥ni zdpadky 9 dojde pomoci pdkovych pfevodd §, Ql
k vysunut{ ovlédacfch zépadek 4, 4 , pti¥em? zdpadka 4  je pouze nadleh¥ena, jelikol
nebyla v zébéru s kotoudem, Tim mi%e doji{t k pohybu upinacich segmentd 3, 3’ do jejieh

dolnf polohy.

Po dojezdu segmentd 3, 3~ do dolni polohy je na Ffiic{ kart® plné misto, které znadi
impuls ke stahu listd do doln{ polohy. Dojde k uvoln¥ni elektromegnetu 13. Po uvolnén{
pravitka 19 dojde k uvolnénf prufiny 12 prestavenim Fadicfho ¥lenu 13 do stfedn{ polo-
hy. Béhem vysunut{ teleskopu areta¥nf zépadky 9 dojde k uvoln¥ni ovlédacich zépadek 4,
4’ vlivem pru%in 11, 11°. Tentokrdt je zépadka 4° proti otvoru 57, tekZe dojde k zasu-
nutf této zdpadky 5;. Naopak zépadka 4 se opiré o obvod kotoude 1 a b¥hem zdvihu seg-
mentd 3, 3; do hornt polohy je zajist¥na drahou 7 proti zasunut{ do otvoru 5 p¥i vzé-
jemném potkdvént. PF¥i dojezdu segmentd 3, 3’ do hornf polohy byl dokon¥en stah listu
do doln{ polohy presunutim kotou¥e 1 do levé krajni polohy.

V doln{ poloze listu je v ¥fdicf kart® op¥t plné misto, které znalf setrvénf listu

v doln{ poloze. To znsmend, %e dolni konec vahadla 16 je pfesunut v levé krajni poloze,
tak¥e uvoln®nim elektromagnetu 15 dojde k presunuti ¥adictho ¥lenu 18, rovn¥% do levé
krajni polohy. Pravitko 19 zasune areta¥ni zdpadku 9 a uvolni ovléddaci zépadky 4, 4.
Segmenty 3, }; se presunou do dolnf polohy, priZemZ kotouZ ) zldstal ve své pravé kraj-

ni poloze,

V dolnf poloze listu je v ¥fdicf kart& op¥t plné misto, které zna¥f{ Adall{ setrvédni
listu v dolni poioze. Pravitko 19 sice uvolnf arete¥nf zépadku 9, ale v zép¥t{ ji opdt
zasune, &{m¥ je zaji¥tdno setrvéni listu v dolnf poloze. Po zasunut{ aretadni zédpadky
9 se unéd3eci segmenty 3, 3; s uvoln®nymi zépadkami 4, g; presunou op¥t do horni pblohy,
pFi¥em¥ kotou¥ 1 zdstal ve své pravé poloze.

V dolnf poloze listu, kdy je kotou¥ 1 v pravé krajni poloze, Je v ¥1dici kert¥ otvor,
ktery d4 impuls ke zdvihu listu. Situace se opakuje podle obdr. a) s tim rogdflem, Ze
zdvih listu nastane zasunutim ovlédac{ zépadky 4 , pri¥em¥ segmenty 3, 3  se pohybujf
do své dolni krajn{ polohy.

7 uvedeného popisu funkce vyplyvé, Ze v piipadd, mé-1li zdstat list po n8kolik dtkd

stéle v dolnf nebo v horni poloze, areta¥ni zépadka se b¥hem klidové vydrie listu neusté-~

le

vysouvé a zasouvé. Opadné se zasouvd a vysouvéd ovlédaci zépadka. Naopek v p¥ipadd, mé-

-1li list napfiklad pPi tkanf pldtna vykonat ndkolik zdvihd za sebou, je zasunutéd ovlédaci

zépadka stéle v klidu, tekﬁe nedochézf ke vzédjemnému pohybu ovlédacich zédpadek a kotouée.

Aretadnf zépadka je vysunutéd a je rovn&% v klidu.
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PREDMET VYINALEZU

1., Za¥fzeni pro programové fitenivposuyného pohybu listu tkacfho stroje, vyznadujici se

tim, %e je tvoreno kotou¥em (1), kyvné ulofenym na h¥ideli (2) a opatfenym na svém ob-
l vodu jednak otvory (5, 5°) pro kyvny pohyb a jednak otvory (8, 8°) pro aretaci kotoude
(1) v krajnich polohéch, k jeho% obvodu p¥iléhaji jednak ovlddaci zépadky (4, 4°), ulo-
fené v unésecich segmentech (3, 3°) s pohybem soust¥ednym s pohybem kotoule (1); a jed-
nak areta¥ni zépadka (9), uloZend v nepohyblivém segmentu (10), upravené pro synchroni-
zované zasouvdni a vysouvén{ z otvord (5, 5°) pro kyvny pohyb a otvord (8, 8°) pro are-
taci kotoude (1), prifem% kotoud (1) jé opatfen spojovacimi prvky (15) pro p¥enos kyva-
vého pohybu na list tkacfho stroje.

2. Za¥izeni podle bodu 1, vyzna¥ujic{ se tim, Ze otvory v kotou®i (1) maji dkos nebo tvar

kuZele.

2 vykresy
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Obr. 2
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