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nékolika funk&nich pochodi

Uvedené zabizeni je uréeno pro pojizd-
ny obsluZny sutomat podél textilniho,
zejména bezvietenového doprddactho stroje.
Pozlstdvd z elektromechanického spinaciho
Gstroji opat¥eného p¥islusnymi operalni-
mi spinadi, k nimZ jsou jednotlivé prifaze-
ny valkové ovladade, jejichZ soudasny po-
hyb je odvozen od centralniho pohybového
ﬁstrogi pro ovldddni nékterych obsluZnych
orgdnu. Vadkové ovladade jsou vratné po-
hyblivé z klidové polohy ve sméru k spi-
naci poloze, prilemZ vratné misto se na- -
chdzi za touto spinaci polohou. Operadni
spinale jsou zapojeny do proudového okru-
hu p¥es spoledny Fidici spinad, ktery je
zapinatelny b&hem pohybu vadkovych ovla-
dadl ze spinaci polohy ve sméru k vratné-
mu mistu & zpét.
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Vyndlez Fe81 dpravu zarizeni k synchronizovanému spudté&-
ni n&kolika funkdnich pochodld u pojizdného obsluZného auto-
matu podél textilniho, zejména bezvietenového doprdédaciho
stroje, prostfednictvim elektromechanického spinaciho,dstro-
ji, opat¥eného prisludnymi opera&nimi spinali, k nimZ Jsou
Jjednotlivé prirazeny valkové ovlédaée, jejichz soulasny po-
hyb je odvozen od centrdlniho pohybového ustroji pro ovlé-
déni n&kterych obsluZnych orgdni.

U znémych za¥fzeni k synchronizovanému spudtdnf, pop#i-
padé i zastaveni né&kolika funkénich pochodd, jsou opera&ni
spinae umistény v dosahu koncd kruhovych vaékovjch'ovléda—
84, které dostdvaji soudasny pohyb prostfednictvim podle po-
treby zapinatelného a na konci cyklu vypinatelného ovldda-
ciho ustrojfi, a to vZdy ve stejném smyslu. Pfi tom mohou byt
spinale nebo naopak valkové ovldda&e vzhledem k svym vzdjem-
nym polohdm nastavitelné, aby bylo moZno se¥idit spudténi
funk&nich pochodl v presnd stanovenych intervalech. U toho-
to usporddédni je dostatelné& postardno o prfesné spusténi jed-
noho funkéniho pochodu viéi druhému. Pon&vadZ vsak jde u
vatkovych ovladadt o pohyb stdle v jednom sméru, mus{ byt
- prisludné ovlddaci udstroji schopno zastavit tento pohyb
na zdkladé& impulsu, vyjadfujiciho konec cyklu, v presném
okamZiku, aby nevznikl rozdil proti presné& stanovenému po-
¢4tku pohybu zahéjovaného podle potFfeby na jiny impuls. Ta-
kovym dstrojim byvd zpravidla elektromagnetickd spojka,
ktera zprostredkuje pohyb valZkovych ovlédaéﬁ,napfiklad od
trvale se pohybujfciho hnaciho orgdnu. Obdobného zpisobu
je pak obvykle pouZito i pro vlastni ovlivnéni{ funk&nich po-
chodd na zdklad®& zapojeni operaénich spinadd. Tento druh
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spojek mé v3ak urditou, ne vidy zcela stejnou vybavovaci ry-
chlost, takZe vznikaji nepPesnosti jak na zaldtku cyklu, kte-
ry byvd Sasto odvozen od jiné &asové konstanty, tak i v oka-
mZiku spudténi jednotlivych funkénich pochodd. Tyto nepies-
nosti se pritom Jjedt& zvy3uji vliivem vyrobnich toleranci.
Zejména pro tyto nedostatky se tedy dosud zndméd za¥izeni ne-
hod{ pro poji{zdné automaty textilnich stroji, zvld3t& pro za-
prddaci{ automaty bezvietenovych dopfddacich strojd, u nichi
je vzhledem k vysokym pracovnim rychlostem stroje prév& p¥es-
nost v synchronizaci, zejména pii spoulté&n{ odvozenych funk-
&nich pochodd obzvléstE Z&douct.

UZelem tohoto vyndlezu tudi? je zdokonalit dvodem zmin&-
né zatizeni pomoci opat¥eni, které pFi své konstrukéni Jjed-
noduchosti prispé&je k zvyseni spolehlivosti.

Podle vyndlezu je tato udloha vyfeSena tim, Ze zatimco
Jjsou vadlkové ovlgdade vratné pohyblivé z klidové polohy ve
sm&ru k spinaci{ poloze, prifemZ vratné misto se nachdzi za
touto spinaci polohou, operadni spinale jsou zapojeny. do
proudového okruhu p¥es spoledny #idici spina&, ktery je za-
pinatelny b&hem pohybu valkovych ovlada¥d ze spinaci poldhy
ve smé&ru k vratnému mistu a zpét.

Na zdklad& tohoto opatifeni je presné stanoven poddtek i
konec pohybu u vadkovych ovladald a zdroven odstrandn vliv
vyrobnich toleranci, protoZe vedkeré odchylky jsou elimino-
vdny v dvrati vratného pohybu.

Podle daldfho vyznaku vyndlezu mohou byt konkrétné& vaiko-
vé ovladade sprafeny s centrdlnim pohybovym dstrojim pomoct
klikového mechanismu.

Ddle miZe byt podle vyndlezu k F{dicimu spinadi prira-
zen vadkovy ovlada¥, jehoZ pohyb je odvozen od centrdlniho
pohybového udstroji.

P¥i tom v3em je podle vyndlezu vyhodné, jsou-li v3echny
vadkové ovladade kruhového typu.

P¥iklad provedeni zaPfizeni podle vyndlezu Jje zndzorné&n
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na priloZenych vykresech, kde obr.! predstavuje usporadédni
vadkovych ovlddadd a spinadd aplikované na pojfzdném zaptd-
dacimhutomatu bezv¥etenového doprddaciho stroje - pfidny
fez; obr.2 podélny Pez spinacim ustrojim; obr.3 detailni
pohled podle 3ipky P z obr.2; obr.4 schema zapojeni operad-
nich spfnadi a *fdfcfho spinae a obr.5 alternativni pro-
vedeni pohybové vazby mezi centrdlnim pohybovym udstrojim a
valkovymi ovlada&i operaénich spinadd.

Na pravé stran& obr.! Jje zobrazena jedna z mnoha vedle
sebe usporddanych doprddacich stanic 1 obvyklého bezviete-
nového dopiddaciho stroje, kterd obsahuje hlavn& ve spodni
¢4sti umist&nou sprddaci jednotku 2, do niZ zdola vstupuje
vldkenny pramen 3 a Je poddvédn poddvacim vdlelkem 4 k pra-
covnimu povrchu ojednocovacfho védle¥ku 5. 0d ojednocovaciho
vdledku 5 jsou jednotlivd vldkna vedena dopravnim kandlem 6
do spréddacfho rotoru 7, kde se pretvédf{ v pPizi 8. Pfize 8
vystupuje ze spréddaci jednotky 2 odvadé&ci trubkou 9 za sou-
dasného odtahovéni vySe poloZenymi odtahovymi véledky 10,11
a navijeni na civku 12, uloZenou ve vykyvném drZdku 13 a bé-
hem normdlniho provozu obvodové pritladovanou na svij hnaci
véledek 14.

Podél takovych dopréddacich stanic 1 Jsou umistény kolej-
nice 15,16, po nichZ na kolech 17,18 pojiZd{ zapPfddaci auto-
mat 19, ktery samodinné& zastavuje u obsluhu vyZadujici do-
prddac{ stanice 1, aby tam vykonal prisludné zaprddaci Okony.

Tyto ukony Jjsou zndmé a nebudou proto podrobn& popisovdny.
Pro vysvétleni vyndlezu budiZ v8ak releno, Ze konec pPize 8
odvinuty z navijeci civky 12 Jje vrédcen do sdnim opatienéd od-
sévac{ trubky 9 sprddac{ jednotky 2,napffklad navad&&em 20.
Tento konec pi*fze 8 jedt& nedosahuje na sbdrnou drdiku sphra-
daciho rotoru 7. Navijeci civka 12 Jje odpojena od hnaciho
vdlelku 14 pomoci vykyvného podp&rného prostredku 21, bloko-
vaného proti tahu pruZiny 22 elektromagnetickym blokovalem
23, a prize 8 je volné poloZena na rotujfc{ odtahovy vdlelek
10 v t&sné blizkosti Zela p¥itlainého vdledku 11. V urditém
okam#iku, o kterém je zmin&no niZe, je prize 8 samodinné& na-
vedena mezi tyto odtahové vdleldky 10,11 pomoci nezndzornd-
nych prostiedkd.
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Navad&® 20 dosté4vd svij pohyb ve smdru k dopréddac{ steni-
ci 1 a zp&t od zndmého centrdlniho pohybového istrojf, z né&-
hoZ je na obrdzku zndzorn&n pouze hlavni h¥fdel 24. Tento
hiidel 24 nese krom& jiného pevn& uloZenou hnaci valku 25 a
souose k ni rovn&% pevnd uloZeny vadkovy ovladad 26 pro Pi-~
dici spinal 27. Na hnaci valku 25 v radidlnim sm&ru doléhd
za plusobeni tahové pruZiny 28 péka 29, kterd je vykyvnéd okolo
depu 30. Volny konec této pdky 29 Jje pomoci ojnice 31 klou-
bové spojen s volnym koncem kliky 32, pevné& uloZené na hi{-
deli 33 ot4livE& uloZeném v rémové konstrukci automatu, a to
rovnob&Zné& s hrfdelem 24. Na hrfdeli 33 je ddle (viz téZ
obr.2) voln& otélivé& uloZend radidlni nosnéd deska 34 s radi-
dlnim ozubenim 35. Tato deska 34 nese upevnény operalni spi-
naé 36 pro ovldddn{ blokovale 23. Spinal 36 je ovldddn prv-
nim va¥kovym ovladadem 37 neklinovanym na osazeném konci
h¥f{dele 33. Na tomtéZ osazeném konci h¥fdele 33 je otdlivé
ulo¥en druhy vadkovy ovladad 38, ktery ovléddd na rémové kon-
strukci automatu upevnény operaéni spinal 39 pro pieddni
bezdotykového signdlu 40 k uvedenf v &innost poddvaciho va-
ledku 4 sprdadaci jednotky 2 prostfednictvim elektromagnetic-
ké spojky 41. Valkovy ovldadad 38 je ddle axidlné& posuvny ve
smdru k a od ndboje vadkového ovlddade 37 a miZe byt pomoci
stavéci matice 42 s timto ovlddadem 37 spojen t¥ecim zpiso-
bem. Tim Jje zajidténa vzdjemnd poloha ovlddadd 37,28, Vadko-
vy ovladad 38 mé& ddle upravenou ryhovanou &&st 43, takZe jim
lze po uvolnéni stavéci matice 42 natdlet a mé&nit tak spina-
ci polohu vi¢i pevné poloze spinade 39 t(viz téZ obr.3). Tato
spinaci poloha je kontrolovatelnd pomoci cejchovdni 44 na
valkovém ovladadi 38 a k nému piisludné pevné znalkové 3ipky
45. Naproti tomu je spfnac{ poloha u valkového ovladale 37
nastavitelnd pomoc{i radidlni desky 34, do JjejihoZ radidlniho
ozubeni 35 zabird pastorek 46, pevn& nalisovany na hiideli 47,
kterym lze otddet pomoci knofliku 48 opatreného, jako u vad-
kového ovlddade 38 kontrolnim cejchovénim 49 proti pewvné
znatkové Sipce 30. Knoflik 48,a tim i pastorek 46 se zajis-
fuje v nastavené poloze stavdci matie{ 57.

Alternativné& podle obr.5 lze zaPadit mezi kliku 32 a h¥{-
del 33 prevod do rychla. Tento prevod, tvoreny ozubenymi ko-
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ly 52,53,54, prodlou%{ vratny pohyb h¥idele 33, takZe nasta-
venl polohy u vadkovych ovligada&d 37, 38 je presndjdfi. K volbd
prevodového pom&ru je v3ak nutno dbdt na maximdlni dhel po-

otoleni vadkovych ovlddadl 37, 38, ktery s vyhodou é&ini 170°.

Jak vy¥e uvedeno, zndzornuje obr.l situaci, kdy konec
prize 8 je zaveden do odvddé&ci trubky 9 sprddaci jednotky 2,
avdak nedosahuje na sb&rnou drdZku rotoru 7. H¥idel 24 cent-
rdlniho pohybového ustroji, otdlejic{ se proti smyslu hodi-
novych rulidek, zalne hnaci vadkou 25 zvedat pdku 29. V dda-
sledku spojeni pdky 29 s klikou 32 zalne se otdlet ve stej=
ném smyslu i hifdel 33 a na ném umistdné valkové ovladade 37,
38 se pohybuji ve sm&ru k spinaci poloze. Operalni spinade
36 a 39 se pritom nachdzi v sepnutém stavu. Pondvad? v3ak Pi-
dici{ spfnad 27 se nachdz{ v rozpojeném stavu, operadni spi-
nade 36, 39 nefunguji. Jakmile se pdéka 29 dostane do své nej-
vrchn&jdi zdvihové polohy, vatkovy ovlada& 26 sepne ridici
spinad 27 a pres spinade 36, 39 miZe protékat elektricky
proud. V tom okamZiku v8ak jsou JiZ spinale 36, 39 rozpojeny,
" protoZe mezitim ztratily kontakt s Pidici{mi plochami svych
vadkovych ovladadd 37, 38. Nyni se za¥ne pgéka 29, uvolnovand
hnac{ valkou 25, plsobenim pruZiny 28 vracet do své vychozi
polohy a prostrednictvim ojnice 31 a kliky 32 otd&{ hiidelem
33 v opalném smyslu. Délka #{dici{ plochy valkového ovladade
26 je pritom zvolena tak, aby Fidic{ spinal 27 zlstal v se-
pnutém stavu tak dlouho, neZ budou sepnuty oba operaléni spi-
nade 36, 39 svymi vadkovymi ovlddadi 37, 38. Nyni je ¥fdic{
spinad¢ 27 rozpojen.

V okamZiku sepnuti operalniho spinale 39 Jje preddn sig-
ndl 40 k zapnuti elektromagnetické spojky 4! pohonu podédva-
ciho védledku 4 na sprddaci Jjednotce 2. V okamZiku sepnuti
operadniho spinad&e 36 je odblokovén podpérny prostredek 21
a plsobenim pruZiny 22 se rychle vréti do své vychozi polo-
hy, prifemZ uvoln&ny civkovy drZdk 13 vykyvne plsobenim ne-
zndzornénych pruZzfcich prostredkd a civka 12 dosedne na ro-
tujici hnaci védledek 14. Synchronné se zapojenim operadénich
spinadd 36 a 39 se obvyklym zpisobem uvedou v &innost neznd-
zornéné prostPedky, které vrdti konec pfize 8 na sbdrnou
drdZku sprddaciho rotoru 7 k zaptedeni.
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PREDMET VYINALEZU

253 973
Zar{zen{ k synchronizovanému spudténf n&kolika funkinich
pochodd u obsluZného automatu, pojizdného podél textil-
niho, zejména bezvietenového doprddaciho stroje, prostied-
nictvim elektromechanického spinacfho ustroji, opat¥eného
pPfisludnymi operadnimi spinadi, k nim% Jjsou Jjednotlivé
ptitazeny valkové ovlddade, jejich? soudasny pohyb je
odvozen od centrdlniho pohybového Ustroji pro ovliéddni
ndkterych obsluZnych orgdni, vyznadujic{ se tim, Ze
vratné misto z klidové polohy vratn& pohyblivych vadko-
vych ovladadd (37,38) se nachdzf a% za jejich spinact
polohou a #{dfc{ spina& (27), pPes ktery jsou do proudo-
vého okruhu zapojeny operalni spinade (36,39), je pri-
praven k zapnuti pri poloze vadkovych ovlddadsy (37,38)
mezi spinac{ polohou a vratnym mistem.

Zatr{zeni{ podle bodu 1, vyznadujic{ se tim, Ze valkové
ovladade (37,38) jsou spraZeny s centrdlnim pohybovym
tistrojim pomoci klikového mechanismu.

Za¥{zeni podle bodi 1 nebo 2, vyznadujic{ se tim, Ze
k Fidfcfmu spfnadi (27) je pPtirazen va¥kovy ovlddad (26),
jeho% pohyb je odvozen od centrdlniho pohybového udstroji.

. Zarfzen{i podle bodu 3, vyznadujici se tim, Ze v3echny

vatkové ovladade (26,37,38) jsou kruhového -typu.

3 vykresy
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