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Vyndlez se tyk& zaffzeni ke kontrole dodavky nitf
u za¥izen{ pro pod&vani nit{ pro textilni stroje, ze-
jména obsahujfcfho pohdn&ny nitovy zdsobni buben bezpro-

kluzové dopravujici nit.

U vicesystémovych okroupLYoh pletacich stroju je
napffklad k dosaZeni vy#¥1{ stejnomérnosti zbo{ 'pa'.-rne-j-
3 £d Li 3 4 , na jednotlivych
pletacich systémech kontrolovat doddvané mnoZstvi nit{,
tzn. kontrolovat rychlost niti, aby bylo zabezpeleno,

Ze na v8ech pletacich systémech je zpracovAavéano stejné

mnoZstv{ niti.

K tomu se v praxi pou?iv4 celd fada mé&¥icich p¥i-
strojd prtbdhu nitf, které obvykle pracuji se snimacem
nebo &idlem ve tvaru malého snimaciho kolelka, které
je t¥enim m&Ffené probfhajic{ niti pohénéno. Tento zpusob
mé¥eni nit{ p¥ind%{ s sebou zédkladn{i nevyhodu v tom, Ze

I'd
zv14%té& u citlivych nit{ vznik4 nebezpelfi pfetrZeni. ni-

ARG




t& p¥i p¥ipojovani nebo p¥i odpojovéni snimaciho kolecdka.

Také presnost m&feni je mimo jiné zé?islé do jisté
miry na druhu éfize a na napé&ti niti, pricemZ pfi niz-
kych hodnbtéch’napéti niti jsou vysledky méfeﬁi znadéné
odligné od skuteénych hodnot. A koneéné je pti gastych
rychlych zménédch rychlosti pohybu nitf{, nap¥iklad kdyz
okrouhly pletaci stroj pracuje s prstencovym ptistrojem,
m&¥eni sotva mo?né. Pro mnoh& méféni, zv145té u mechanic-
kych za¥{zeni pro poddvéni nitf, jsou vSak takovi méri-

ci za¥{fzen{ v praxi dostate¢n& pfesna.

yA patentového spisu US &. 3 858 416 je zndmé zafi-
zen{ pro podavéani niti, kteréd je opatfeno nitovym zésob-
nim bubnem n&kolikr&t ovinutym hit;, kterou tak bezpro-
kluzové dopravuje, ktery je pohénén malym elektromoto- .
rem, jeho¥ frekvence ot&leni je regulovatelna zm&nou
napét{ nebo charakteristikou proudovych impulst pfivédé—
nych elektromotorem. Kitdmuto ucelu je vytéofeno regu-
ladn{ zapojeni, které je opatfeno snimadem napéti niti
odvad&né z nifového z&sobniho bubnu, ktery vydava elek-
_ tricky signdl odpovidajici skuteéné hodnot& napét{ ni-
ti, ktery jeisrovnévén s nastavitelnou poZadovanou hod-
notou nap&ti niti doddvanou jako elektrické-napéti po-

$adované hodnoty. Regula&ni zapojenf miZe byt také pfe-



pojovéno tak, Ee misto elektrického napéti po%adované
hodnoty jF dodévéno ﬁﬁstupni napét{ snimace frekvence
ot4deni ;ghig:ifgklg;egiokrouhlého pletaciho stroje,
jehoZ vystupni nap&ti je srovnavano s odpovidajicim
upravenym napé&tim tachogenerétoru, ktery‘je spfazen s
elektromotorem. Timto zplhsobem je moZno pevné sesyn-
chfonizovat'frekvenci ot&deni okrouhlého pletaciho stro-

je.

Proto¥e je tachogenerdtor spojeny s elekﬁrqmotorem
upraven jako zdroj p¥irdstkl, ktery vys{l4 sled impulsu
jako vystupni signdl, ktery je pfeméﬁo&én v mé&ni&i napé-
ti a kmitodtu na analogovy signdl, zUsté4vd mo¥nost pou-
7it vystupni impulsovy signdl tachogenerétoru k méfeni
délky nebo rychlosti niti odvédéné z nitového zésobni-
ho bubnu. PouZiti takového vlastniho tachogenerétoru
spfaéeného s elektromotorem poh&n&jfcim nitovy zésobni
buben je nejen ndkladné, nybri v regulaci rovné%Z proto
neZ4ddouci, protoze tim ée setrvaénd hmota otééejiciho'
se systému spojeného s nitovym zésobnim bubnem zvys$i,
co? m& za nésledek, Ze regulace'celého regulaéniho sys-
tému je nep¥{znivé& ovlivnovéna, takZe za té&chto okol-
nost{ neni s to rychle po sobévnésledujici zm&ny napé-

t{ niti vyregulovat.




Okolem vynédlezu tedy proto je vytvofit uvelektro—
nicky ovléddacfho za¥izen{ pro poddvani nitf{ bez pfidav-
nych ndkladd a bez omezeni funkce za¥izen{ pro podava-
ni nit{ za¥fzen{i pro pfesnou kontihuélni kontrolu do-

davky niti.

Tento kol je vyfesSen zafizehim pré kontrolu dodév-
ky nit{ u za¥fzeni pfo podévéani niti pro textilni stro-
je, jeho¥ podstata spo&f{v4 v tom, %e obsahuje prvni mé-
¥ic{ zapojeni zpracovévajici kmitolet krokl nebo z né&j
odvozeny kmitoéet hnac{ho motoru, vytvofeného jako kro-
kovy motor, ktery poh&nfi nitovy zésobni buben a/nebo
- v¢stupni signdly nebo z nich odvozené signdly oté&&ivé-
ho elementu, spojeného bezprokluzové s niti, bezdotyko-
vého énimaciho gidla a/nebo déle obsahuje druhé méfici |
zapojeni pro mé&¥eni nastavitelnych poEadovanyéh hodnot
napét{ niti vysilace poiaaovanych hodnot regula¢niho
zapojenivzafizeni.pro poddvani niti, p¥iéemZ prvni méfi-
ci zapojeni vydava pro po&et krokovych .impulsd a/nebo
pro zvySenou frekvenci ot&&eni otolného elementﬁ cha;
rakteristické impulsové signély a.druhé,méfici zapoje-
n{ vyddva charakteristické impulsové signdly pro poza-
dované hodnoty napé&tf niti a d4le obsahuje kontrolni
za¥izeni{ pro ode&{tani ddaju, kterd jsou ocejcﬁovéna

v jednotkach délky niti a/nebo rychlosti pohybu niti,
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popfipad® napéti niti a jim%Z jsou privadény signély prv-—

niho, pop¥ipadé druhého m&¥iciho zapojeni.

Proto¥e pro kontrolu dod&vky niti jsou v elektronic-
kém reguladnim zapojeni krokového motoru za¥{zeni pro
poddvéani niti stejné zpracovdvany vystupujici signdly
nebo vystupn{ signdly &idel, nepotfebuje kontrolni za-
¥{zen{ podle vyndlezu Z4&dny zésahldo samotného za¥izeni
pro podavéan{i niti. Poﬁoci kontrolnich ode&itacich za¥i-
zeni{vykonév%&afﬁzeni podle vyndlezu trvalou, pfesnou
“kontrolu dodévéni niti, aniz by byio nutno k tomu pou-
zit vice‘rﬁanCh zv148tnich p¥istroji. Cidlem snimanym
oté&&ivym elementem mi¥e byt nap¥iklad samotny nitovy
z&sobni Euben nebo vysfla& signild bezprokluzové spoje-

ny s pohybujici se nitf.

\Y pfednostnimvprovedeni obsahuje prvni méfici za-
pojen{ alespon jeden pecitacd kmito&tu impulst, jemuz
jsou p¥ivadény regulaéni impulsové signély a jemuz jér
v sériivpfifazeno #idict zapojeni kontrolniho zafizeni

pro oded{tan{ tdajd.

Proto¥e :.nap¥fklad . kmito&et  krokl krokového
motoru pohén&jiciho pomocit nitového zésobniho bubnu
' bezprokluzové nit je p¥imo ﬁmérnf mnozstvi niti za
asovou jednotku nebo ot&livy element je s nit{ spraZen

v

bezprokluzové, m&¥i potitad kmitoctu dopravované mnoZ-
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stvi niti za &asovou jednotku pifesné.

Podstatné zjednoduéeni elektroniky spoc¢iva v tom,
Ye prvni mé&¥ici zapojeni obsahuje d&1i& kmitodtu pied-

'¥azeny ped{tadi kmitoltu impulsui.

Tento d&1i& kmitodtu je G&elnd proveden jako.nasta-
vitelny a jé mu p¥itazeno za¥izeni pro volitelné nasta-
veni dfl1&ich vysledkd, kterym by bylo mozno jednoduSe
provést napfiklad rtzné cejchbvéni kontrolniho ukazova-
ciho zafizeni(tbua v metrech za minutu nebo yardech za

minutu.

P¥itom k usnadnéni obsluhy obsahuje d&li& kmitoctu
kontrolni ukazovaci za¥izeni pro odeliténi okamZité hod-

noty dil&iho vysledku.

Proto¥e nédklady na d&li& kmitoltu s necelo&iselny-
mi df1&{imi v¢sledky jsou zna&né, je dals{ pf¥ednostni pro-
vedeni za¥izeni takové, e d&1i¢ kmito&tu je nastavitel-
.nﬁ toliko na celo&iselné df1&{ vysledky a ode&itané
hodnoty kontrolnfho za¥izeni maji p¥ibliZné& hodnotu le-
%¥{c{ v p¥edem ur&eném rozsahu chyb m&feni. Podle pozoro-
vani chyb je moZno stanovit rozsah chyb m&¥eni tak, Ze

dosahovand p¥esnost celoéiselnyéh dil&ich vysledka je

pro praktickou potEebu dostadujici.




U daldiho vyhodného'provedeni za¥izeni{ miZe poli-
tad kmito&tu impulsd obsahovat &asové nastavitelné hrad-
lo, &imZ je mozno nap¥iklad kontrolnf ukazovaci za¥fize-

ni docejchovat.

Aby bylo moZno funkci kontrolnihé za¥izen{ ¥&dné vy-
zkouSet, mi¥e byt poditad kmitodtu impulst pfipojen k vo-

litelnd zapojitelnému zdroji srovnédvaciho kmitoctu.

U vicesystémovych okrouhlgch pletacich stroju mus{
byt zabezpeceno, aby pfi normédlnim provozu pfi vyrobé
hladkého zbo%{i bylo zpracovavano na jednotliv?ch pleta-
cich systémech stejné mnoZstvi niti. Zvléété pro uGcely
setrizeni je proto %adouci, aby mohlo byt srovndvino mnoz-
stvi niti za jednotku &asu nastavené na jednom pletacim
systému bezprostfedné'é dalgim dod4dvanym mnoZstvim niti
od zatizeni pro podévéni niti dalSfho pletaciho systému,
"a tim umo¥néno slad&ni za¥fizen{ pro pod4avéni niti. Tako-
vé srovnavani je bez daldfho kontrolnim za¥fzenim podle

vyndlezu moZné.

7Za tim Gdelem mife byt prvni mé&¥ici zapojeni opatfe-
no pfepinacimi prostf¥edky, pfes n&% je do po&itale kmi-
todtu impulsd p¥ivéadén kmitoéet po&itacich impulsl nebo
v¢stupni kmitodet d&lide kmitoltu. Soulasné& za¥{izeni ob-
sahuje vstup pro pfipojenf zdroje srovnavaciho kmitoctu’

a vstup pro zdroj srovnavaciho kmito&tu je spojen se
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srovnavacimi prostfedky pocitace kmitod&tu impﬁlsﬁ, A

jeho% vystupu je ¥izeno kontroln{ ukazovaci zaffzeni.

Tim je moZno bezprostfedné na kontrolnim ukazova-
c{m za¥fzen{ jednoho zaffzeni pro poddvéni niti sledo-
vat sladdn{ s podminkami dod4vky niti na dalsim zarfize-

ni pro poddvéni nitf.

Srovnavaci prostfedek je opatfen za¥{zenim k poméro-

vému srovnavani.

Jestiiie je‘kmitoéet impulst prévé pozorovaného za-
¥{zent pro poddvani niti stejny s kmitoltem impulsd 8
nim'srévnévaného zéfizeni pro podévéni niti, tak je po-
mér'kmitoétﬁ roven 1 a kontroln{ za¥{zen{f ukazuje hod-
notu 1,00. Kdy% se navzajem zmé&ni pom&r obou mé&fenych

kmito&tl, tak se pFimé&fené zméni i ukazovaci hodnota.

Takové jednoduché srovnévaci méfeni ma zvlastni
vyznam p¥i se¥izovéni nebo adjustovéni pletaciho sys--
tému, zejména okrouhlého pletacfho systému. Souéasné.mo—
hou bft béhem provozu kontrolovény provozni podminky

N

stroje.

Jak zn&mo, spot¥eba niti za jednu ot4dku -stroje
p¥i pfechodu ze studeného do teplého stavu se zna&né

zméni. Aby nemusely byt vSechny ji¥ sefizené pletact




A

systémy stdle znovu béhem ohfivaci faze kbntrdlovény,
je mo¥no nap¥iklad pozorovat jen- jedno zarizeni pro
podédvan{ niti jako "hlavni za¥izeni pro pod4véani nlti"
a viechna ostatni{ za¥fzeni pro podévéni niti s ohledem

na dodavku nitf{ s nim srovnévat.

U okrouhlych pletacich strojd je pffleZitostné
Y4douci, znat dodévané mnozZstvi niti za jednu otacku
stroje nebo pfedem stanovenou velikost frekvence otéce-
ni na jednotliv?ch pletacfch systémech. Toto mnoZstvi
niti{ 1lze kontrolnim za¥fzenim podle.vynélezu jednoduchym

zpisobem p¥esné méfit.

K tomu je za¥izen{i s thodéu vytvo¥eno tak, Ze prv-
ni{ m&¥ic{ zapojeni je opat¥eno spolecné s peditacem kmi-
todtu impulst pisobfcfm hradlem, které ma stanoveny
gasovy interval, b&hem né&hoZ je peéitaébkmitoétu impul-
st G&inny, p¥idem? hradlo je ¥iditelné pomoci{ vné&jsich

signédlu.

K tomu maze bft hradlo spojeno se signdlnim vystu-
pem optoelektronického vysilade signdlu, ktery je fizeﬁ
pomoci znaek na dilu strOJe k nému relativné pohyb-
livém, nap¥. na jehelnim ::ﬁ:e- Praktlcky to miZe byt

provedeno tak, Ze znaéky p¥ibli%#n& ve tvaru pruhil odré-

Yejicich svétlo jsou nalepeny na pohyblivém dflu, napif.
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vales .
na jehelnim wénmei okrouhlého pletaciho stroje.
Hradlo mG¥e byt voliteln& zapojovatelné pomoci pIfi-
*¥azeného zapojovaciho prostfedku a tim podle postupu mé-

teni je p¥istroj proveden jako pfepinatelny.

Hradlo miZe byt rovn&% opat¥eno signdlnimi prostfed-
ky jeho pro&ozniho stavu, které ukazuji alespon zaddtek
a konec m&ten{ a tfm manipulaci s p¥istrojem podstatné

usnadnuji.

Kdy? je v regula&énim zapojeni za¥izeni pro podéavéani
niti vysilad poZadovanych hodnot pro nap&tfi niti tvo¥en
konstantnim proudem buzenym stejnosm&rnym vysilacem oté-
¢ivého momentu, jeho% poloha je snimatelnd pomoci dra-
hového vysilade regulaéniho zapojeni, je druhé méfici
zapojeni opatfeno stupn&m pro zpracovani charakteristic-'
kych signdld ¥{idiciho napét{ budicfho proudu nebo napé-

t{ odpovidajfciho napéti niti.

P¥itom je G&elné, kdy%Z je druhé m&fic{ zapojeni opa-
t¥eno funk&nim generitorem, ktery alespon p¥ibliZné& si-
muluje p¥enosovou funkci vysflale ot4&ivého momentu a
pfenosové cesty leffc{ mezi snimacim mistem nité& a vstu-
pem vysilade ot&fivého momentu nebo zdrojem st&lého prpu?

du jej napédjejicim.
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Kontrolni za¥{izeni dodavky niti podle vyhélezu mi-
Ze byt v za¥fzeni pro podadvéani nit{ samostatn& stavebn&
integrovéno takovym zpisobem, Ze m&¥ici zapojeni i kon-
tfolni ukazovaci za¥f{zen{ mohou byt uspotédéna p¥imo v

jednom dfilu sk¥{iné& apod. za¥fzeni pro poddvan{ niti{.

Vedle toho je vZak rovn&% mo¥né takové provedeni,
Ze je vytvo¥eno jako pfenosni nebo namontovatelnd samo-
statnd konstruké&ni jednotka, opatfend p¥ipojovacimi za-
¥{zenimi pro nejméné& jedno spojovaci vedenf k elektric-
kému zapojéni.krokového motoru nebo &idla nebo k regu-

laénimu zapojeni pro udrfovéani{ konstantniho nap&t{ niti.

Tato konstrukénf jednotka mue byt opat¥ena p¥epi-
nacimi prost¥edky pfd vstup zdroje srovnivaciho kmito&tu
impulsd, ktery je opatfen spfnacim prost¥edkem pro sig-
ndln{ vstup k d&1id&i kmito&tu, pfi&emZ spinacf a pte-
pinaci prostf¥edky jsou vi&i sobd zablokovény, takZe je

vyloucena chybné obsluha a tim i chybné m&¥eni.

Velmi jednoduché a lehce manipulovatelné vytvofren{
celého p¥istroje je takové, kdyz optoelektronicky vysi-
la¢ signdld je do konstruk&nf jednotky vestavén, avsak
dffve zmin&né &idlo, které je s vyhodou opat¥eno sv&tel-

;nawednq
nym pisdiken, mife byt pomoc { spojovaciho vedeni spojeno

se vstupem sign4ld.
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Takové sv&telné pisdeko mife byt potom zastreno

ve vhodném vybrani nebo drZéku za¥izeni pro podévéﬁi

nit{ a miZe tam snfmat p¥frustky signdld na nifovém z4-

sobnim bubnu nebo na dflu s nim rotujicim nalepeném ne-

bo jinak upraveném m&¥icim disku.

Na vykresech jsou znézorné&ny pfiklady provedeni za-

fizen{ podle vyndlezu, p¥iem¥

obr. 1 zndzornuje za¥izen{ podle vyndlezu vytvore-

obr.

obr.

obr.

obr.

obr.

- né jako p¥enosnid konstruké&ni jednotka, v prv-

nim jednoduchém provedeni, v bokorysu, se zni-

zornénim kontrolnich ukazovacich zar{izen{,

zndzornuje za¥{zeni podle obr. 1 z druhé

strany,

zndzornuje blokové schéma prvniho mé&¥iciho

zapojenf za¥f{zeni podle obr. 1,

.zndzornuje blokové schéma druhého mé&¥iciho

zapojeni za¥izeni{ podle obr. 1,

znézornuje za¥fzen{ pro pod4van{ nitf upra-

- vené pro p¥ipojenf{ zafizeni.podle obr. 1,

v perspektivnim schematickém pohledu,

zndzornuje blokové schéma elektrického re-.

: AR — — B
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gula¢niho zapojenf za¥izeni pro podavani

niti podle obr. 5,

obr. 7 znédzornuje zaf¥izeni podle vyndlezu vytvore-
né jako p¥enosn& konstruk&ni jednotka, v dru-
hém provedenf, v bokorysu, se zn&zorn&nim spi~ -

nacich, p¥epinacich a ukazovacich prosttedkdy,

obr. 8 zn&zornuje blokové schéma prvniho m&¥icfiho

zapojeni za¥izen{ podle obr. 7 a

obr. 9 zndzorhuje v &4stedném perspektivnim pohledu
schématické vytvofeni vysflade signdlld upra-
veného pro p¥ipojeni na za¥izen{ podle obr.

7, méficiho p¥imo rychlost pohybu vl&kna.

Zafizeni, jehoZ detaily jsou zndzornény na obr. 1
az 4 je ur&eno ke kontrole podavéni niti u za¥fzeni pro
pod4vani nit{, jehoZ z4kladni provédeni je znézornéno

"'na obr. 5 a 6.

T?fo za¥{zeni pro podévéni niti sestdvd =ze sk¥ind&
i»’ktere nese drZdk 2 uspor&déni pro upevneni na p¥idrZo-
vaci prstenec, nap¥. nezn&zorn&ného okrouhlého pletaci-
ho stroje a v jeho rozmezi révnéi ddle neznédzorn&né elek-
trické pfipojky pro elektrické a elektronické soud&sti

umisténé uvnit¥ sk¥in& 1.




Jak je vidét z obr. 6, je v horn{i éésti.ékfiné 1
uspofddén elektricky kroko&f motor 3, ktery svym h¥ide-
lem vyénivéd p¥im&¥enym otvorem vytvofenym v p¥edn{ st&né
sk¥iné 1, pfifemZ na h¥ideli je neoto&né& pevnd nasazen
nitovy zédsobni buben 4 timto h¥idelem poh&nény. Z&sobni
buben 4 sestdv4 z néboje 5 nasazeného na h¥fdeli a n&-
kolika dr&té&nych t¥ment 6 v podstaté ve tvaru U, upevné-
nych svymi konci v né&boji 5. Dr4téné t¥meny 6 maji nosné
Casti 7 vpodstat& rovnob&%né s osou ndboje 5 a navédéci

zkoseni 8. .

Krom& nitového zé&sobniho bubnu 4 jsou na sk¥ini 1
uspofédény prvky pro vedeni nité&. V drZiku 9 upevnéném
na sk¥ini 1 je vytvof¥eno navédéci o&ko 10, na predni
strané skfiné 1 blfzko z&sobniho bubnu 4 je umistén otod-

ny napinaci hidek lglniti a na vystupni{ strané z bubnu 4

jsou na sk¥ini 1 upevné&na dvé vodici o&ka 14, 15.

0d nezndzorné&ného zdroje, nap¥. od z&sobni civky
p¥ichdzejici nit léiprobihé navéddécim oCkem 10, stavitel-
nou télifovou brzdickou 17 umist&nou na drzdku 9 a pFes
otoény napinaci hd&ek 13 na navédéci zkoseni 8 dréténych
tfmend 6 zésdbniho bubnu 4, kterd zpusobi posunuti navi-
nuté niti na nosnych &&stech 7 dré&ténych t¥ment 6, na
kterych proto zlstdv4d vidy jen ur&eny podet zAsobnich

vinutf{, ktery spolu s tzkou nosnou &&sti 7 zaruduje bez-



prokluzové undSen{ nit& 16 po obvodu zé&sobnfho bubnu 4.

Ze zasobniho vinuti na nitovém bubnu 4 ven probfh&
nit 16 prvnim pevnym odtahovym o&kem 14, odtud pak dal-
$fm vodicim oCkem 18 upravenym na konci pohyblivého vo-
dicfho elementu vytvofeného jako vodici rameno 20 uloZe-
né oto¢né na Cepu 19 a odtud zp&t k druhému pevnému vo-
dicfmu o&ku 15, které je uspo¥addno trochu ni¥e, ale stra-
nou v bezprostfedni blizkosti prvnfho o&ka 14. 2 druhé-
ho vodiciho oc&ka 15 vychézi nit k nezndzornénému spot¥e-

bi¢i u pletacfho stroje k jehldm na mist& pleteni.

. ) { ‘
Oto¢né uloZené vodici rameno 20 s vodicim odkem 18

4 vytva¥{i mezi dvéma

na vystupni strané zésobniho}bubnu
pevnymi vodicimi o&ky 14, 15 prodluZitelnou vloZenou
drahﬁ v podstaté tvaru V, kterd pfedstavuje rezervu niti,
jejiz &elikost'zévisi na'ﬁhlovém nastaveni vodiciho ra-

mene 20.

Ve spodnim sk¥inovém dilu 21 na jeho prednf st&né&
je upevnén maly stejnosm&rny motor 22, ktery svym h¥ide-
lem &yénivé pfislusSnym otvorem v p¥edni sté&né& skfiﬁové-
ho dflu 21, pfifemZ na h¥fdeli je neoto&né& upevné&na ovli-
daci.péka»gg v podstaté tvaru L, kterd svym volnym kon-
cem jednostranné podepiri vodici rameno 20 a snazi se
jim pootolit proti sm&ru pohybu hodinovych ru&i&ek,

jak je vidét z obr. 6.
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Permanentnd buzeny stejnosmérny motor 22 vytvofe-
ny prednostnd jako motor s dutym rotorem zvonového tva-
ru pusobi jako generitor tofivého momentu a miZe byt ta-
ké nahrazen jinym generitorem podobnym mé&ficimu dGstroji
magnetoelektronického m&ficfho p¥istroje atd. Pfedsta-
vuje tak elektromagneticky zdroj poZadované hodnoty re-
gulované veiiéiny‘pro napnuti nit&, ktery pusobi ptes
ovlédaqi pdku 23 na vodic{ rameno 20 a jeho oko 18
pfesnou pfedem ur&enou nastavitelnou poZadovanou silou.
Tato pdiadované s{la smé&fuje proti sméru taZné sily z&-
vislé na napnut{ nit& a zpisobené prichodem nité 16
ockem 18, to znamend, %e na obr. 6 smé¥uje poZadovana

s{la doleva.

S Cepem 19 vodicfho ramene 20 je spojen zdroj 24
optickych sign&l®, ktery snimd dthlové nastaveni{ vodici-
ho. ramene 20 a vydava pifsludny elektricky signdl pro

- nastaven{ velikosti vySe zmin&né rezervy niti.

Zdroj 24 optickych signdllt sestdvi ze svételné dio-
dy gé.a fototranzistoru 26 leficfiho v drdze paprsku své-
telnéldiody 25, pticemz dioda 25 i fototranzistor 26
jsou umist&ny na drzéku 27 upevnéném na sk¥inovém dilu
21. Do dré4hy paprsku takto vytvofené svételné zavory
zasahuje vice nebo ménd svoji okrajovou &asti deskova .

clona 28 upevnénd na &epu 19 vodicfho ramene 20, pticemZ
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okrajovd &4st svym tvarem odpovid4 S4sti n&jaké vhodné

funkce, nap¥iklad e-funkoce.

Zavislost na natoSen{ vodiciho ramene 20 zplisob{
na vystupu fototranzistoru 26 analogicky elektricky sig-
ndl, vyplyvajfci z pevné& stanovené funkéni zavislosti

obrysu deskové clony 28 na natodenf vodicfiho ramene 20,

Otoény pohybh vodiciho ramene.gg je v obou.sméréch
otdden{ ohraniden dvéma dorazovymi Sepy 29, 30. Neni-1i
nit odebirédna, nachdz{ se vodic{i rameno 20 v blizkosti
levého dorazového Sepu 29; pohybuje se se stoupajfc{
IYChlosti pohybn niti, t.j. s p¥ibyvajic{ frekvenci ot4-
¢enf nifového z4sobniho bubnu 4, smérem doprava, k druhé-
mu dorazovému &epu 30, aniZ by jej pfi normilnim provozu
dosdhlo. Na dorazové Zepy 29 nebo 30 dosedne vodic{ ra-

meno 20 pouge v p¥ipadé poruchy zaf{zen{,
-

Elektrické zapojemf krokového motoru 3 pro pohon
' miEového zésobnfho bubmu 4 a stejnosmérného motoru 22
xj@k@ zdr@jg.pmiadované hodnoty regmlované veli&iny je

- ¥ zékladnim proveden{ zmézornéno na obr. 6.

An@%pgpwy sign4l dodany fototranzistorem 26, ktery
; }@ charakteristicky pro urditou polohu vodicfho ramene gg

. 3e pfiveden pfes filtr 49 a sledoval 31 napét{ do regu-



la¢niho obvodu 32, v némZ se signdl upravi a pfeméni
na‘VYStupni signél 33 sledu impulsl o urdité frekvenci,
ktery je na obr. 6 naznaden a.ktery je pY¥ivéddén do f{di-
ci elektroniky 34, kter& pak p¥ivadi ptes vykonovy vy=
sflaci stupen 35 krokovému motoru 3 reguladni sign4l

v podob& vhodného sledu impulst. Filtr 49 6dstraﬁuje ze
zdroje 24 signélﬁ vychdzejiciho analogového signilu jeho
rusivé sloZky o vy$s{i frekﬁenci; sledova¢ 31 napéti do-
dava vystupni signdl s pomé&rné& ni%s{ vychoz{ impedanci,
ktery je z4visly na stdvajicim nato&eni vodiciho ramene
20. Napé&tovy potencidl tohoto vystupniho signdlu z4leZ{
vpodstaté na jednotce spojovacfho dilu 32 tvofené dvéma
integratory 36, 37, které majf gasovou konstantu slad&-
nou s p¥isluSnou spoustéci, pop¥ipadé& dob&hovou charakte-
ristikou krokového motoru 3 a tim tak omezuji brzkou zm&-
-nu kmitodtu vystupniho signdlu 33 b&hem spousté&ni, popri-
padé dob&hu krokového motoru 3, takZe zmé&na kmito&tu mi-
Ze nédsledovat aZ u krokového motoru 3 zatfZeného od niti,

a nitového zasobniho bubnu 4.

B&hem doby spoufténi krokového motoru 3 pokryje spo-
t¥ebi& niti svoji spotfebu z rezervy niti, ptidemZ na-
pét{ niti zudstéva étéle na poZadované hodnoté vlivem po-
ZadoVaného ot&¢ivého momentu stejnosmérného'motoru 22

nezivislého na dhlovém nastaveni. Soulasn& muZe krokovf




motor 3 urychlit frekvenci ot&ceni zé&sobniho bubnu 4 na
hodnotu, které odpovida potfebné rychlost pohybu niti,

a to‘do doby, jejiZz délka je stanovena spoustéc{ chara-
kteristikou a zaruluje, Ze krokovy motor 3 zUst&v4 v cho-

~du pusobicim vystupnim signdlem 33.

Integrdtor 36 omezuje rychlost zmény kmitoétu pfi
spousténi krokového motoru 3, zatfmco integrédtorem ;1 se
rychlost zmény kmitoctu omezuje na hodnotu, kterd leZ{
pod -dob&hovou charakteristikou krokovéﬁo motoru 3, takZe
krbkovy motor 3 aZ do klidového stavu sleduje pfesné

zménu kmito&tu regulaéniho signédlu 33.

S jednotkou vytvorenou z integrétort 36, 37 je za-
pojena. v sérii diodové soustava 38, jejiilvystup je ptes
dals{ filtr 39 spojen s p¥evodnikem 40 napét{ a kmito&tu,
ktery vystupni signdl 33 dodédvA. Diodova soustava. 38
vytva¥i zapojeni, které zabranuje, Ze p¥evodniku 40
napét{ a kmitodtu je privAdéno signdlni{ napétfi leZici -
pod spodni prahovoubhodnotou, které by zplsobilo, Ze
kroko&ému motoru 3 je do¢asné& odevzdivan regulacéni sig-
ndl s nep¥{ipustné& niZ3im kmito&tem. Filtr 39 zabranuje
ruSeni p¥evodniku 40 napét{ a kmitoltu, jehoZ vystup je

vytvo¥en s potladenim nulového bodu a jehoZ charakteris-

tika m4 m&nitelnou strmost, aby tim bylo moZno se¥idit.
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dhlové nastaveni vodicfho ramene 20 a tim i velikost re-

zervy niti pro urcitou staciondrni rychlost pohybu niti.

Vystupni analogovy nap&fovy signdl je ze sledovage
31 napétf{ kromé& toho pf¥iv&dé&n pifes potenciometr 41 do de-
rivaéniho &lenu 42, kde je rozd&len. Vystup z deriva&niho
4 napéti

¢lenu 42 je pfres s&itaci &len 43 a sledovad
spojen s druhym potenciometrem 45, cof dovoluje nastavit
velikost u¢inného ot&¢ivého momentu stejnosmé&rného motoru

22 a tim i poZzadované hodnoty napéti niti.

Na potenciometr 45 jevpfipojen nastavitelny vstup
zdroje 46 stélého proudu, ktery je p¥es vykonovy vysila-
ci stupen 47 stejnosm&rného motoru 22 buzen stdlym prou-

dem.

Funkce tohoto elektronicky ¥izeného za¥fzeni pro po-

davani nit{ je nésledujici:

Pfi vyskytu regula&ni odchylky, nap¥fklad p¥i zmen-
éené spotfebé niti, se za¢ne vodici rameno 20 vychylovat
ze své pozadované polohy, takZe anélogovy napétovy signil
pfivAddény spojovacimu dflu 32 zplsobi odpovidajici zmé&nu.
Tim také ve spojovacim dflu 32 vznikly p¥im&¥eny impulso-
vy regulaéni signdl 33 pro krokovy motor 3 zm&hi smysl,

aby do$lo ke zm&n& frekvence ot&Seni krokového motoru 3
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a tim také ke zmdn& rychlosti pohybu niti, dokud neni
op&t dosazeno ustéleného stavu, pf¥i kterém vodici rameno 
20 zaujme pevnou polohu, ve které je ﬁapéti niti v rov-
~novéze s poradovanou velikosti sily vyvinutou ovlédaci péa-
kou 23. Tato po%adovand velikost sily nezivisle na polo-
ze ovladaci paky 23 a vodiciho ramene 20 je konstantni;

je konstantni v ustdleném stavu p¥i ka%dé rychlosti pohy-
bu niti a tim také p¥i kaZdé spotfebé& za casovou jednotku
uvnit¥ regulaéniho rozsahu nap&ti niti. Regulitor plsobi

integr@v;%é.

Pes d&lic{ &len 48 a s&itaci &len 43 miZe byt jed-
'té-pfivédén vn&j8{ ¥{dic{ signdl od vn&jsiho zdroje, na-
p¥iklad od centrilniho ¥idiciho za¥fzeni bud pro vSechny
nebo pro ur&ity po&et zatizeni pro poddvani niti okrou-
hlého pletaciho stroje, na regulovatelny vstup’zdroje 46

stdlého proudu, coZz dovoluje dilkové sefizovéni ot4livé-

ho momentu stejnosmé&rného motoru 22 a tim i napét{ niti.

Aby bylo moino.kontrolovat poddvané mnoZstvi niti
za jednotku gasu u popsaného zafizeni na pod4véni niti,
t.zn.,rychlost pohybu hiti k mistu pleteni a nastavené
napéti piti, stejn& jako eventudlné za urcitou stanove;
nou dobu délku prob&hlé dopravované niti, bylo zkonstruo-

véno elektronické kontrolni zaffzeni, jehoZ detaily jsou
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zn&zorn&ny na obr. 1 a% 4 a které je provedeno jako
p¥enosnd nebo namontovatelnd zvl4stni stavebnicovéd jed-
notka, umisté&nid v pouzdfe 50, zndzornéné na obr. 1 a 2

v pohledu zepfedu, popifipadé zezadu.

Na zadni stran& pouzdra 50 (obr. 2) je umisténa pri-
pojka v podob& dvou méficich zdifek 51, 52 upravenych
pro vstupn{ signdl a spojenych pomoci zastrditelnych spo-
jovacich vedeni se dvéma odpovidajicimi m&¥icimu zdirka-
mi 53, 54 regulaéniho zapojeni zéfizeni-pro podavani ni-
ti, znézornénébo na obr. 6. M&Fic{ zd{¥ka 53 je pfipojena
na vstup krokového motoru 3 a dopravuje proto regulaéni
impulsovy signdl uréenﬁ'p;o frekvenci kroku krokového
motoru 3, ktery je privéadén mé¥ic{ zdifce 51 kontrolniho
- za¥izeni, zatimco dal${i m&¥ici zdifka 54 je pfipojena
ptes zdroj 46 stélého proudu a vykonovy vysilaci stupen
47 na vstup stejnosmé&rného motoru 22 a pro n&j urdeny sig-
ndl nastaveného konstantniho budiciho stejnosmérného prou-
du p¥ivad{ m&fic{ zdifce 52 kontrolniho za¥{zeni. Alter-
nativné miZe byt mé¥ic{ zdifka 53 uspofédéna-také bez-
prostf¥edn& u vystupu ze spojovaciho d{lu 32, takZe pfe-
nid%{ reguladni impulsovy signdl 33, ktery je rovnéZ ur-

geny pro frekvenci kroku krokového motoru 3.

V pouzdru 50 je na platiné& vytvofeno prvni mé¥ici

zapojeni 55 (obr. 3) a druhé méfict zapojeni 56 (obr.4)




jejich# vstup je spojen s prvni m&¥ic{ zdi¥kou 51, res-
pektive s druhou m&fic{i zdffkou 52 a z nichZ prvn{ méri-
ci zapojeni 55 slquii ke kontrole pod4dvaného mnoZstvi
niti, pop¥ipad& rychlosti pohybu niti a druhé mé¥ici

zapojen{ 56 slouZf ke kontrole nap&tf niti.

Prvn{ m&¥ici zapojeni 55 obsahuje(pdéitaé 57 kmi-
toctu impuléﬁ, jehoZ jeden vstup 58 je spojeh pfes pre-
pina& 59 podle zpisobu volby bud bezprost¥edné s m&Fic{
zd{¥kou 51 nebo s déliem 60 kmitoétu, ktery je jednou
stranou pfipojen k m&fici zdi¥ce 51. D&li& 60 kmitoCtu
je.vytvofen jako nastavitelny d&lié kmitoltu, ktery je
nastavitelny pouze na celo&iselné dfl&{ poméry. K tomuto
nastaven{ slou¥i kédovaci spina& 61 opatfeny digit4lnim
kontrolnim éafizenim 62 pro prévé nastaveny dfl&i pomér.
Ve znézornéné poloze -a; pfepinade 59 leZi d&lié 60 kmi-
todtu mezi mé¥ici zdi¥kou 51 a ?eéiﬁaéem 57 kmitoCtu
impulst. V dals$i poloze '2; prepinale 59 je vstup 58 pe~
&itade 57 kmitoctu impulsﬁ spojen bezprostfedné s m&Fi-
c{ zdifkou 51, zatfmco druhy vstup 63 pelitale 57 kmi-
to¢tu iﬁpulsﬁ je spojen s dalS{ méfici zdi¥kou 64, slou-
¥ici pro pfipojeni zdroje srovnavaciho kmito&tu impulsi,
kterym miZe nap¥iklad byt dal¥{ za¥izeni pro podavéani
nit{i okrouhlého pletaciho stroje, s jehoZ m&fici zd{¥-

kou 53 je pfiéluénym spojovacim kabelem spojena m&¥ici-
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zditka 64, takZe p¥ijim4d impulsni signél kmito&tu kroku
od krokového motoru 3 tohoto dalsiho zat¥izeni pro po-

davani niti.

Vystupni{ strana pecitale 57 kmito&tu impulst je
spojena p¥es ¥fidic{ elektroniku 65 s digitdlnim LCD ne-
bo LED kontrolnim zafizenim 66, které zpusobem patrnym
z obr. 1 zobrazuje na pfedni strané pouzdra 50 od&ita-

telné hodnoty.

V peditadi 57 kmitoltu impulsﬁ.je integrovan zdroj
testovaciho kmitoctu, ktery je zapojeﬁ, kdy? je prepinad
67 v poloze zndzorné&né na obr. 3, takZe kontrolni zafi-
zeni 66 ukazuje hodnotu 10. 000. 000/$0dpovidajici
10 MHz¥. V jiné poloze pfepinale 67 je zdroj testovaciho
kmito&tu vypnut a peditad 57 kmitoltu impulsd zpracové-

v4 signdly kmitod&tu krokid privad&né pfes jeho vstupy

8, 63.

v

Proud je dod&vén meficimeéapojenﬁm 55, 56 ze zdro-
je 68 stejnosmérného proudu p¥es pfistrojovy vypinac
69, ktery je ovladatelny z vn&js{ strany pouzdra 50
(obr. 2), ptidemZ stav zapojeni je kontrolovadn kontrol-

nim svitidlem 70.




pPrvn{ mdfici{ zapojeni 55 pracuje nésledovné:

Nit je dopravovéna p¥es nitovy zé&sobni buben 4 pohéné-
ny krokovym motorem 3 vpodstaté bezprokluzové, to zna-
meni, %e skute&né dopravované mnozstvi niti za jednét—
ku &asu je bezprost¥edné Umé&rné pocltu krokl krokového

motoru za sekundu, t.j. jeho frekvenci kroku.

Za pfedpokladu, Ze Zai;;iij otodeni zésobniho bub-
v

nu .4 je délka pod4dvané nitij#¥kterd se podle zkuSenosti
s nap&tim niti a druhu pfize velmi nepatrné m&ni¥ a Ze
krokovy dhel pro polovi&ni krok krokového motoru '3 ¢&i-
n{ 1,8, je nap¥iklad p¥i krokové frekvenci 5 000 Hz
skute&né dopravované mnoZstvi za jednotku ¢asu v met-
rech za minutu:

0,2m . 1,8 . 5000 . 60
s 360°

= 300 m . min }

Z toho vyplyva, Ye s jednoduchym, ale p¥esnym po&i-
tanim frekvence krokt miZe byt dopravované mnoZstvi za
jednotku dasu pevné& nastaveno. Soulasné lze po&itidnim
impulsi béhem pfédem stanovené del3{ doby provozu ,¢na-
pfiklad béhem zapraqovéni jednoho prstenceg pfimo urdit

spot¥ebované mnoZstvi niti.

' Na digit4lnim kontrolnim za¥izeni 66 lze ukazovat.

okamZitou frekvenci kroku krokového motoru 3, qég‘véak



ptich&z{ v dvahu pouze pro specidlni ulely. Ve skuted-
nosti je v8ak kontrolnf za¥izenf 66 kalibrovéno tak, Ze
ukazuje okamZité mnoZstvi dopravované nité& za jednotku

%asu, t.zn. rychlost pohybu nit& v metrech za minutu.

Aby bylo ﬁoino uddvat podavané mnoéstVi‘niti za
jednotku &asu v bé&Znych jednotkéch‘¢napf. v metrech za
minutu nebo yardech za minutug, je nutno pouZit dé&lic
0 kmito&tu s p¥ifazenym kalibrovacim spinalem 61. Dé-

1i¢ 60 kmitocltu je nastaven na celo&iselny vysledek,

tak¥e d4va p¥ibliZnou hodnotu leZici uvnit¥ pfedem sta-

noveného rozsahu chyby mé&¥eni skutecné hodnoty.

U pfedchoziho uvedeného p¥ikladu provedeni by pro
docfileni presné vysledkové hodnoty déli&e 60 kmitodtu
muselo byt nastaveno mnoZstvi poddvané niti 300 m . min_1

p¥i frekvenci krokd 5 000 Hz na

5000 _ _ f
300 - 16,666

Protoée by si délenf desetinnym cislem vyZ4dalo znac&-
né nidklady na elektronické zapojeni, bude ve skuteé&nosti
d&li& 60 kmitoltu p¥ipojen na celo&iselny dfled stledek/

zaokrouhleno na 17, prost¥ednictvim kédovaciho spinale

61, to znamend, %e se bude muset poclitat s chybou méfe-
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ni{, kterd z toho nastane, tak?e misto podidvaného mnozZ-
stvi niti 300 m . min.-1 v uvedeném p¥ikladu provedeni
bude na ukazateli uk&z4ano toliko

5000
17

= 294,11 m . min_1

% toho vyplyvajici chyba mé&¥eni{ leZ{ v toleran-

ci 2 %.

Alternativné ﬁﬁie byt také zvolen primér z4sobni-
ho nifového bubnu 4 tak, %e pfi zvoleném celodiselném
d{1&im vysledku miZe byt chyba mé&¥eni nulové; nebo li—
bovolné zvolené mens{i zanedbatelné velikosti, (u pted-
chazejfciho p¥ikladu provedeni tehdy, kdy% nap¥. zésob-

ni buben 4 dopravuje za jedno oto&en{ 0,1962 m niti; .

P¥i zmdn& nastaven{ na jiné m&rové jednotky ukazo-
vangch hodnot je potfeba pouze vhodn& nastavit kodova-
ci spina& 61, piicemi nastaveni{ miZe byt kontrolovéno

pomoc{ digitédlniho kontrolniho za¥fzeni 66.

Po seff{zenf a urceni zptisobu ode&iténi by bylo moZ-
no na ukazateli kontrolnfho za¥izeni 66 po pfibliZné
jedné sekund& trvéni m&¥eni ode&itat ndsledujici hod-

noty:

a) Poloha "test" pr¥epinace 67: 10 000 ... odpovida

10 MHz;



b) Poloha "provoz" pfepinale 67
a poloha -b pfepinade 59: kmitolet kroku krokového

motoru 3 v Hz

c) Poloha "provoz" piepinade 67
a poloha.jg* pfepinade 59: dopra&bvané mnoZstvi po-
ddvané niti za jednotku
gasu v m.min"
» L 4
P¥i poloze ‘2? prepinade 59 a pfes m&fici zd{¥ku
64 pfipojené ke vstupu krokového motoru 3 dal$iho za-
tizeni pro poddvani nit{ jsou pfes vstupy 58, 63 poci-
taéi 57 kmito&tu impulsd p¥ivadény kmitod&ty kroku, a
v po&itadi 57 kmitodtu impulsta pomoci'srovnévaciho po-
mérovéhd Gstroji pak navzdjem spolu srovnévany. Pokud
jsou ob& hodnoty kmitoltl stejné, kontrolni za¥izeni 66
ukazuje hodnotu 1,00. KdyZ se zmé&nf{ pomér obou mé&¥enych

kmito&td navzédjem, dojde také k odpovidajici zméné na

ukazateli.

Toto srovndvaci md¥eni je obzvl43E duleZité p¥i se-
¥{zen{, respektive adjustovéni zejména vicesystémovych
okrouhlych pletacich stroju. Pomoci elektronického za-
¥izen{ pro poddvéni niti é prvniho m&F¥icfho zapojeni 55
miZe byt provedeno jednoduché srovnévac{ méfeni mezi

prvnim adjustovanym a zkorigovanym mistem p¥ivadéni nifi(tj-



£pletacim systémemd a kazdym dald{m mistem p¥ivadéni
nitiﬁupletacim systémemk’uréenﬁm pro adjustovédni a zko-

rigovédni. RovnéZ je moZna prib&Znd kontrola.

" Na obr. 4 znizorndné druhé m&¥ici zapojeni 56 do-
d4va soudasné hodnotu napdt{ poddvané niti, kterd je vi-
48t na digit&lnim kontrolnim za¥izenf{ 71 typu LCD, na
jeho? mist& by mohlo byt rovnéZ apalogové znédzornovaci
zat{zeni. Kontrolni za¥fzeni 71 je ocejchovéno piimo Vv

jednotk&ch napéti, napfiklad grameéh nebo mN.

M&¥en{ napét{ vlékna vychézi z toho, Ze budici
stejnosmé&rny proud stejnosmé&rného motoru 22 je pt¥imo
tm&rny ot&divému momentu pisobicimu na ovlidaci péku
23 a proto pfedstavuje‘miru pro nastaveni poZadované
hodnoty nap&t{ niti. Tento budici proud vSak neni jed-
noduie métitelny proto, ¥e md pom&rn& nepatrnou velikost
a krom& toho od zdroje 46 stéiého proudu je privadén
pfes vykonovy vysilaci stupefi 47 synchroniza&ni proud-
se synchroniéaénim kmitoéteﬁ asi 25 kHz. Na zdkladé to-
ho je'druhému méficimu éapojeni 56 p¥es m&fici zdifky
54, 52 p¥ivadéno vstupni napéti zdroje>g§ stdlého prou-
du, které je pfimo Gmé&rné odevzdivanému stédlému proudu.
Toto napéti je pfiloéeno na prevréceny vstup &lenu IC

72 obrace&e 73 féze, jehoZ vystup je ptes odpor 74 a
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tranzistor T, spojen s &lenem IC 75, ktery tvo¥i souldst

—

6 funk&niho generdtoru, od jehoZ vystupu 77 pfes

stupné
p¥isludnou ¥idici elektroniku je ¥fzeno digit&lni kon-
troln{ za¥fzen{ 71, které miZe byt ocejchovéno nap¥iklad

na hodnoty v rozsahu od nuly do 10.

Stupen. 76 funkéniho generé&toru je proto pot¥ebny,
proto¥e mezi ¥idicim nap&tim zdroje 46 sté&lého prouduya
budicim proudem stejnosm&rného motoru 22 je sice linedr-
n{ zavislost, ale funk&ni zAvislost mezi timto ¥idicim
napétim a doty&nou taZnou silou niti v oc¢ku 18 na kon-
ci vodicfho ramene 20 neni linedrni. To vyplyva mezi ji-
nym z toho, Ze t¥eci sila mezi nit{ a okem 18 vodiciho
ramene 20 je z4visl4d na napéti niti a také z toho, Ze
by ve vysledné pfenosové funkci mohly vlivem stejnosmérné-
ho motoru 22 nastét p¥idavné nelinedrnosti. Stupen 76
funk&niho generéatoru mé.pfenosovou charakteristiku, kte-

r4 vpodstaté odpovid4 vy¥ezu n&jaké trigonometrické funk-

ce, kterad mife byt reprodukovéna p¥ibliZné jako e-funkce.

Potenciometry 79, 80 dovoluji ovlivnovat, jako ko-

6 funkéniho generétbru, popiipa-

rekéni faktory, stupen
dé kontrolni za¥fzen{ 71, aby nap¥fklad p¥i pouZiti pIi-

melos mity
zYYSe siiné odli¥nymi hodnotami t¥en{ byly kompenzovany .
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vyskytujici se, nebo vlivem zmén v dréze niti apod.

podminéhé odchylky od nastavenych z&kladnich hodnot.

Doddvka proudu druhému mé¥icimu zapojeni 56 je
provedena pomoci zdsuvky 78 zdroje 68 stejnosmérného

proudu (obr. 3).

v
robitad 57 kmito&tu impulst prvniho mé&€ficiho zapo-
jen{ 55 miZe mit ostatné& také nastavitelné hradlo, kte-
ré dovoluje docejchovani kontrolnfho zaffizeni 66 nebo

mé¥en{ délky dopravované niti bé&hem urdité doby.

Na obr. 7 a 8 je zndzorné&no obmé&néné provedeni za-
f{zen{ podle vyndlezu, které md dalsi pfidavné funkce
a dal8{ moZnosti pouZitfi. Toto provedeni nejen umoZnu-
je mé&¥it a ukazovat mnoZstvi doddvané niti za urcitou
dobu nebo kmitocet krokd krokového motoru 3 za¥izeni
na poddvéni niti, nybrZ také jesté provadét méreni do-
ddvaného mnoZstvi niti, napf._za jednu ot&c¢ku okrouhlé-
ho pletaciho stroje, p¥ifemZ i naddle uz dfive vylicené
moZnosti srovndvacich mé¥enf u provedeni podle obr. 1

az 6 zustdvaji zachovény.

Na obr. 7 je zn&zornén pouze pudorys pouzdra 50

za¥{zeni. Je podélného, pravothlého tvaru tak dimenzo-

»
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véno, Ze za¥izeni lze pohodlné driet v ruce, takZe s tim-
to ru¢nim p¥istrojem mohou byt bezp;ostfedné na stroji
provddéna mé&¥eni jednoduchym zplsobem. Stla&enim jedno-

ho z tla&itek 81, 82, 83, kterd jsou vic¢i sobé elektric-
ky zablokovéna, lze pffistroj nastavit na poZadovanou mé¥i-

ci funkci:

Tlaéitko 82 aktivuje p¥istroj pro mé&¥eni mnoZstvi
niti za ¢asovou jednotku, napf. vm . min._1 nebo v pal-
cich za sekundu, pficemZ v z&vislosti na zapnﬁti ptistro-
je miZe méfeni probihat bud nep¥imo mé¥enim frekvence
krokl krokového motoru poh&néjiciho dopravni buben za¥i-
zen{ pro podavani nit{i nebo ﬁéfenim vystupni veliciny
tmetového ¢idla rotujicfiho elementu bezprokluzové spoje-

ného s niti nebo p¥fmo mé¥enim signilu snimaciho kole&-

ka bezprokluzové spojeného s probihajfci nit{.

JestliZe se stla&i tla&itko 81, tak lze m&fit b&hem
p¥edem daného $asovéMd Useku, nap?¥. za jednu ot4dku stro-

je, dodavané mno¥stvi niti.

A konelné stlafenim tlacitka 83 se pfistroj pZep-
ne na srovnivaci mé&¥enf mnoZstvi niti, coZ nap¥iklad do-_
voluje spolu bezprost¥edné srovnivat mnoZstvi niti na
~ dvou pletacich systémech jednoho okrouhlého plefaciho

stroje.
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M&fen{ mhZe p¥itom probihat, jak bylo vysv&tleno
v souvislosti s tladftkem 81, rovnd% p¥i ovladani tla-

c¢itek 82, 83 p¥fmo nebo nep¥imo.

'Aby bylo moZno volit rizné druhy mé&¥eni, je prvni
mé¥ic{ zapojeni 55 vytvo¥eno vpodstat& tak, jak je zné&-
zornéno na obr. 8; druhé méfic{ zapojen{ 56 pro m&feni
napé&ti niti je stejné jako jié dr¥ive popsané provedeni

a proto na obr. 8 jiZ zndzornéno neni.

v

2e81ital 57 kmito€tu impulsth ¥{d{i pomoc{ ¥{dic{i ele-
ktroniky 65 digit4lnf kontrolni za¥izeni 66 typu LCD ne-
bo LED, které je odelitatelné z p¥edni strany pouzdra
50. D&li& 60 kmitoltu predfazeny pedfta&i 57 kmitodtu
impulsd byl z-hlediska svého G&elu jiZ objashén, stej-
'né& jako kalibrovaci spfna& 61 s kontrolnim ukazovacim
za¥izenim 62 a pfepfnal 67 pro integrovany zdroj tes-

tovacfho kmito¢tu pelitade 57 kmito&tu impulsd.

¢
Prvni{ vstup 58 pedftade 57 kmito&tu impulsl je
spojen s vystupem rozdflového NEBO &lenu 84, zatimco
na druhy vstup 63 pecitade 57 kmitodtu impulsd je bez-
prostfedné pfipojena mé&¥ic{ zdi¥ka 64 slou?fci pro p¥i-

pojen{ zdroje srovndvacfho kmito&tu impulst.

Oba vstupy NEBO ¢lenu 84 jsou spojeny s vystupy



dvou souctovych A élenﬁb_g, 86, z nichZ A ¢len 85 je
svou vstupni stranou spojen jednak s dé&li¢em 60 kmi-
to&tu, jednak s tla&itkem 82, které umoZnuje jeho ovléa-

~déni, pfi¢em? na druhy vstup A ¢lenu 85 je p¥ivAadeéno

kladné napéti, napf¥. 5 voltu.

Vstup dd1lide 60 kmitoltu je spojen s méfici zdir-
kou 51 a s jednim vstupem druhého A ¢lenu 86.Na druhy
vstup A ¢&lenu 86 je pfipojeno tlad¢itko 81, které dovo-

luje p¥ivadét p¥i ovlAadan{ na tento vstup kladné napé-
| ti, napft 5 voltl. Tfeti vstup A &lenu 86 je spojen pres
diodu 87 se tfetim tla&itkem 83, takZe p¥i ovladani tie-

tiho tla&itka 83 miZe byt na tento t¥eti vstup pfivé-

déno kladné napéti, nap¥. 5 voltd.

Mezi obéma tlaéitky 83, 81 je paralelné& k diodé& 87
zapojena dals{ dioda 88 propustnd ve stejném sméru. Kro-
mé& toho je na druhy a t¥eti vstup A Elenu 86 pripojeno
hradlo, které dovoluje p¥i ovladani tlacitka 81 aktivé-
vat pecitad 57 kmitodtu impulsl pouze v p¥edem urdenych
¢asovych dsecich, takovym zpﬁsobem, Ze maze politat im-
pulsnf signdly p¥ivédéné prvnimu m&€ficimu zapojeni 55,

pouze v urditém Casovém Useku ohraniceném vnéjsSimi sig-

naly hradlu.

Hradlo je tvofeno dvéma bistabilnimi D -+ klopnymi
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¢leny 89, 90, se dvéma vstupy CK a D a dvé&ma vystupy
Q a Q0 a jednim vratnym vstupem R. Uzemnovaci{ vstup S

je pfipojen ke kostfe.

Oba klopné ¢leny 89, 90 jsou zapojeny tak, Ze v?-
stup Q klopného &lenu 89 je spojen se synchronizaénim
Vstupém CK druhého klopného ¢lenu 90 a vstupem D prv-
niho klopného &lenu 89, zatimco na vystup Q kaZdého
klopného &lenu- 89, 90 je pf¥ipojena sv&telnd dioda 91,
respektive 92, které jsou spole&né s t¥et{ svételnou
diodou 93 pfipojenou na vystup Q druhého klopného &lenu

90 viditelné na p¥edn{ stran& pouzdra 50 (obr. 7).
VSechny t¥i svételné diody 91, 92, 93 jsou na druhé

strang p¥es jeden spoleény odpor 94 ukost¥eny.

Se vstupem CK prvniho klopného ¢lenu 89 je spojen
vystup A ¢lenu 95, jeho%Z prvni vstupfﬂa'svételné dioda
93¥ je spojen se vstupem D, stejnd& jako s vystupem Q
druhého klopného &lenu 90. Na prvni vstup A &lenu 95
je pres formovaci sfupeﬁ 96 korekce drovné signdlu a
spouStéciho signdlu p¥ipojeno optoelektronické &idlo

- ve formé svételné zavory 97 s reflektorem.

Svételnou zdvoru 97 s reflektorem tvo¥{i jedna vy-

silacf{ dioda typu IR a jedna fotodioda navz&jem usporéa-
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dané prostorové tak, Ze pomoci jedhdduchého odrazového
reflektoru 98 z;;adlqh kovové ploch¥, svdtla lepict
pésky atd.¥, umisténého ve vzdidlenosti asi od 10 do 40
mm, se na vystupu ze svételné z4vory 97 s reflektorem
+ docil{ dostatelné zmény drovné signdlu pro'spuéténi n4-
sledujiciho formovacfho stupn& 96 signdlu. P¥{sludny
automaticky stupen korekce zplsobi automatické p¥izpu-
soben{ svételnych pomért méficfho mista, takZe i p¥i po-
mérné silném cizim svétle zlstdvi pot¥ebnd skokové ne-
bo delta - citlivost zachovéna. Automaticky formovaci
stupen 96 korekce drovné a spou$t&ni signdlu obsahuje

- diferenéni &len, p¥es ktery spoudté&ci{ impuls k prvnimu

vstupu A ¢lenu 95 dojde.

Vysilaci dioda a p¥ijimaci fotodioda své&telné z4-
vory 97 s reflektorem jsou zplisobem naznadenym na obr. 7
‘uspofddény na &elni strané pouzdra 50 p¥istroje za prua-
hlednym krytem, takZe p¥i vhodném p¥ibli¥eni pouzdra
- 50 pifistroje k reflektoru 98 umisténém'napf. na jehelnim vd&ci
wénei.okrouhlého»pletaciho stroje mohou vznikat spousté-

ci{ signdly.

Oba vratné vstupy R obou klopnych ¢lent 89, 90

jsou p¥ipojeny pf¥es Ohmav déli¢ napéti tvofeny dvéma

odpory 100, 101 a jednim kondenzdtorem 99 uspofidanym -
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paraleln& k jednomu odporu 100, k tla¢itku 81.

Popsané zapojeni pracuje nédsledovné:

Dejme tomu, Ze je potieba zméfit na pletacim sys-
tému mnoZstvi niti dod4vané za jednu ot&&ku jehelniho vu'.?C&
wénee okrouhlého pletacfho stroje. P¥itom bude okrouhly
pletaci sroj vybaven elektronickym za¥izenim pro podavéa-
ni niti tak, jak je zn&zorndno na obr. 5 a 6. M&fici
zdifka 51 bude vhodnym spojovacim vedeﬁim spojena s mé-
¥ici zdi¥kou 53 elektronického regulaéniho zapojeni za-
¥izenf pro pod4véni niti podle obr. 6, takie pfes méfi-
ci zdi¥ku 51 bude p¥ivadén impulsni signdl charakteristic-
ky pro frekvenci.krokﬁ krokového miEE;F 3. Tladitko 81
s ozna¢enim "mm/U" se stlaéif Na wémed okrouhlého ple-
tacfho stroje je ptrilepen reflexni padsek se znackou;
pouzdro 50 p¥istroje je od reflexniho pésku, ktery pfed-

stavuje reflektor 98, vzddleno od 10 do 40 mm.

Stladenim tla&itka 81 je soulasné ov1ladan kontakt
102, pomoci n&hoZ je ptes ddle nezndzorné&né elektronic-
ké zapojeni zapojeno napijeni proudem celého integrova-
ného obvodu p¥istroje. Sou&asn& budou od vystupu tladit-
ka 81 pres odpor 100 a kondenzitor 99 krétce aktivova- .
ny vratné vétupy R obou klopnych &lentd 89, 90, takze

oba klopné &leny 89, 90 se nastavi do pivodniho stavu..

V tomto puvodnim stavu maj{ vystupy Q obou klopnych



&¢lend 89, 90 udroven "L", zatimco vystupy Q jsou na
Grovni "H". Tim je svételnd dioda 93 s oznacenim "na-
stavit" nastavena, zatimco ob& zbyvajici sv&telné dio-
dy 91, 92 s oznalenim "politat", popfipad& "blokovat"
nejsou aktivovAny. Kromé& toho je druhy vstup A ¢lenu

95 spojen s tdrovni "H".

A ¢len 85 je zablokovén, zatimco jeho druhy vstup,
protoZe tla¢itko 82 nenf ovladédno, je na drovni "L".
Prvnimu vstupu dal8iho A &lenu 86 jsou pres méfici
zdi¥ku 51 p¥ivédény kladné krokové impulsy krokového mo-
toru 3, zatimco druhy vstup tohoto A &lenu 86 je ovl4déa-
nim tla&ftka 81 drZen na tdrovni "H". Vlivem diody 88
zUistdvi t¥etf{ vstup A &lenu 86 nejprve na urovni "L".

A &len 86 je tim zablokové&n, takZe krokové impulsy p¥i-
chdzejici p¥es mé&Fici zdif¥ku 51, do po&itace 57 kﬂitoé—
tu impuls® nedojdou a nemohou tam byt sc¢itény. Pegitaé

57 kmitodtu impulsl je proto neG&inny.

Kdyz nyni'zminéné znalka na reflektoru 98 své&telné
zdvory 97 zmizi, dodd to odpovidajic{i impuls, jehoZ n4-
sledkem je, %e na vystupu automatického formovaciho
stupné 96 korekce Grovné a spouétéciho signdlu se objevi
kladny bok spousté&ciho signdlu. Tim se pfedtim zabloko-

vany A ¢len 95 propoji s tim vysledkem, Ze kladné celo.



¥

spoustéciho signdlu dospéje do taktovaciho vstupu CK
prvniho klopného &lenu 89 a pfepoji jej do jiného sta-
vu, v ném% jeho vystup Q je na drovni "H" a vystup Q

je na drovni "L". Takto je nyni také druhd svételn&

dioda 91 s oznalenim "pocitat" aktivovéna.

Soutasn& se ale dost4vé také t¥eti vstup A &lenu 86
na droven "H", takZe p¥es méfici zdifku'§l jsou na dru-
hy vstué NEBO ¢lenu 84 pfivadény krokové nebo v&eobecnd
po¢itaci impulsy, které tento ¢len 84 déle vede na prvni

vstup 58 pecitace 57 kmitoltu impulst.

Tim se stév4 pelftal 57 kmitoctu impulsld d&innym; po-

¢itad nyni do néj privadéné pocitaci impulsy.

DalSim odrazem na zmin&né znalce reflektoru 98 své-
telné zévory él vjvolany nejblizs{ spoustéci signdl je
p¥ivddén na sttué Q prvniho klopného élenu.§g zase na
Gdrovni "L", zatimco jeho dal¥{f vystup Q se dost4v4 na
iroven "H". To mé& zé nasledek, Ze se druhy klopny ¢&len

90 p¥epoji, takZe jeho vgstup Q se dostane na tdroven

"H", zatimco jeho dals${i vystup Q se dostane na udroven
"L". N&sledkem toho se tfetf{ svételnd dioda 92 s ozna-
¢enim "blokovat" aktivizuje, zatimco ob& zbyvajici, do-

sud svitici své&telné diody 91, 93 $s ozalenim "pocitat"
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a "nastavit"ﬁ zhasnou. Krom& toho je A &len 95 vlivem
drovné "L" vystupu § druhého klopného ¢lenu 90 pro
daldi spoustéci impulsy zablokovdn. ProtoZe se vystup

Q prvniho klopného &lenu 89 dostal na droven "L", je. také
A &len 86 zablokovéan, co? ma za n4dsledek, Ze %4dné dalsi
krokové nebo poditaci impulsy od mé&fic{ zdifky 51 do

$editade 57 kmitoltu impulsd nedojdou.

Proces poditéni impulst je tim ukonen a kontrolni
ukazovaci za¥izeni 66 ukazuje bezprost¥edn& mezi dvéma
po sob& nésledujicimi spouStécimi impulsy, nap¥. za jednu
ot4dku stroje, doddvané mnoZstvi niti v mm za ot4dku ne-

bo v palcich za oté&cku.

Jestli m4 byt popsany po&itaci proces zopakovén,

stane se tak po novém dal¥im stladen{ tla&itka 81.

Proces m&feni je zjevnd& obzvl43t jednoduchy a snad-
no obsluhovatelny. Po zapojeni okrouhlého pletaciho stro=-
jé a uspotr&dani pouzdra ég'pfistroje ve vzdélenosti od
10 do 40 mm k‘svétlo odrédzejici{ reflexni mé&¥ic{i znacce
na jehelnim vemci je potfeba pouze zmécknout tlacitko §l;
&im¥ se svételni dioda 93 s oznalenfm "nastavit" nasviti
a ukazuje, Ze p¥istroj je pfipraven k mé¥enf. Jakmile
znadka mé¥iciho pfistroje zmiz{, nasvit{ se druhd své-

teln4 dioda 91 s oznadenim "po&itat", ktera ukazuje za-
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C4tek m&feni. Po pfesné& jedné otdlce stroje nebo p¥i dru-
hém zmizeni m&¥ic{ znaldky se nasviti{ tfeti svételnd dio-
da 92 s ozna&enim "blokovat", zatimco ob& zbyvajici své-
telné diody 91, 93 vyhasnou, &¢imZ je naznalen konec mé=

¥iciho procesu.

Jestli%e je potYeba m&F¥icim p¥istrojem zm&¥it ryeh=
lost pohybu dod&vané niti, napf. v m . min."l, je nulnQ
zmacknout flaéitko 82. Tim se dostane druhy vstup A Clenu
85 na troven "H". D&li&i 60 kmitodtu jsou pfivadény pfes
m&¥ic{i zdi¥ku 51 krokové impulsy krokového motoru 3,
jehoélkladné vystupni impulsy projdou A ¢lenem 85 a pro-
pustnym NEBO &lenem 84 do pocfitaCe 57 kmitoltu impulsi
a jsou fam pocitény.

v .

?sﬁitaé 57 kmitodtu impulst obsahuje, pravé tak, ja-
ko u drive pqpsaného prvniho provedeni, oscildtor 103
krystalové ¥izeny, s integrovanym dé&licim stupném pro ko=
rigovidni nastaveni, stejné& jako pfedvolitelné hradlo per
¢itade 57 kmitoCtu impulsid. Toto hfadlo je v pfredloZeném
pfipadé nastaveno na dobu 1 sekundy. Kontrolni ukazova-
ci za¥fzeni 66 ukazuje bezprostfedné rychlost pohybu do-
ddvané niti, nap¥. v m . min._l, jak bylo jiZz d¥ive ob-

jasnéno.



P¥i tomto zplisobu m&feni je A &len 96 zablokovén,

zatimco jeho druhy a t¥etf{ vstup setrvdvaji na drovni "L".

Jestli¥e mi byt m&¥ici p¥istroj pouZit pro srovnava-
ci{ mé&¥eni mezi rychiostmi pohybu dod&vanych nit{, napf.
u dvou pletacich systémi okrouhlého pletacfho stroje,
je nutno zm&&knout tlacitko 83. Krokové nebo po&itac{
impulsy obou navz&jem srovnivanych zafizeni‘pro podévéni’
nit{ jsou p¥ivadény pfes obé& méfici{ zdi¥ky 51, 64, z nichiz
druhd mé&f¥ici zdi¥ka 64 je bezprost¥edné spojena s druhym
poditacim vstupem 63 pecitace 57 kmitodtu impulsid. A
¢len 85 je zablokovén, zatiméo jeho druhy vstup vzhle-
dem k neovléddanému tla¢itku 82 je na Grovni "L". kiAd&e(
po¢itaci impulsy p¥ivAadéné pfes'méficivzdifku 51, pfoché—
zeji pres propustnf A &len 86 a zapojeny NEBO ¢len 84
na prvni poéitaci vstup §§_peéita§e 57 kmito&tu iméul-
si. A ¢len 86 je proto propustny, protoZe jeho druhy a
t¥et{ vstup p¥es diody 88, 87 a tlac¢itko 83 vykazuji "H"
potencidl. Srovndvani kmitoétd mezi témito p¥es mérici
zdi¥ky 51, 64 pfivAdénymi obéma signdly kmitoctu impul-
sd je provadéno pomérovym uGstrojim v pelitadi 57 kmitoé-
tu impulst tak, jak jiZ bylo podle prvniho provedeni

d¥ive objasnéno.

v

?@Gitaé 57 kmito&tu impulst je, mimochodem fe&eno,

vytvo¥en s moZnost{ p¥epindni na politdni rGznych jevu,
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m&¥eni{ kmitodtl a pom&rového m&¥eni kmitodth. Stéavajici
zplisob provozu se pomoci elektronického pfepinaée 104
nastavi samo&inné&, ovl&danim jednoho z tla&itek 81, 82,
83, k CemuZz jeho vstup‘lgé, pro "mé&¥eni jevi", je spo-
jen s vystupem tlacitka 81, jeho daléi‘vstup 106, pro
"m&¥en{ kmitod&td", je spojen s vystupem tlacitka 82

a koneéné jehovposledni vstup 107, pro "pro pomérné

mé&¥en{ kmitodtd", je spojen s vystupem tladftka 83.

M&Y¥ic{ p¥istroj je ostatné do té miry univerzdlné
nahraditelny, kdy% jeho popsané prvni m&¥ici zapojeni
miZe zpracovivat také signdly od zvlasStniho snimaciho

&idla nebo vysilade namé&¥enych hodnot probihajici niti.

P¥iklad jednoho takového, probihajici nit bezpro-
- st¥ednd m&f¥iciho vysilade namé&¥enych hodnot je zndzor-

nén na obr. 9:

Pod4avand nit 16 je ovinuta kolem oto&né& uloZeného
snimaciho koieéka 110 a takto s nim bezprokluzové spo-
jena. M&¥ici koledko 110 je tuhym spojenim pevné spfa-
Yeno s m&ficim diskem 111, vytvo¥eného napf. jako disk
s vysedemi, jehoZ své&tlé a tmavé plochy jsou snimény

svételnou z&vorou 112 vidlicovitého tvaru. Vystupni

signély z vidlicovité sv&telné zdvory 112 jsou p¥ivadé-
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ny do stupné 113, ktery tyto signdly zpracuje a takto
zpracované signdly se vedou do stupné 114, ktefy obsahu-
je tvarova& impulst a zdvojovad kmitoltu, od né&jZ jsou
po&itaci{ impulsy, charakterizujici p¥irtistek na frek-
venci ot4&en{ m&ficfho disku 112, p¥ivadény do m&¥ici
zd{¥ky 51 nebo 64 prvniho m&¥icfho zapojeni 55, napv.

podle obr. 8.

Snimac{ koletko 110 miZe byt provedeno jako otocné
uloZeny element v dréze pthbu miti, se kterou je bez-
prokluzové& sp¥aZen, nap¥. jako nitovy zésobni buben me-
chanického zatffzeni pro podavani niti. V £om pEipadd ije
myslitelné na nitovy z&sobni buben nebo na otodny ele=
ment s nfm pevnd spojeny prilepit m&¥ici disk 111 ve for-
m& samolepici folie a tak provédét mé¥en{ pr¥irustku na

frekvenci otadeni a tudiZ rychlosti pohybu niti.

Namisto vidlicoyité syételné zivory 112 je moZno
cvetebme pervo

pouzit takzvané apboelak%*ea&eké—p:s&tke 115, které v

principu sestdva ze svdtelné z4vory podobné sv&telné z4-
vofe 97 a p¥es za sebou usporddané étupné zpracovani sig-
n4dlu a formovani impulsu p¥ivadd{ do prvniho mé&f¥iciho za-

pojeni 55 vhodné upravené vstupni signdly.

Jestli¥e bude pouZito takové optoelektronické pi-

sdtko, potom miZe byt za¥izen{ uspo¥ddéno tak, Ze ve
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sk¥ini za¥izeni pro podavani niti nebo v drZdku miZe byt
) svélelnd pero
proveden vhodny otvor pro toto t-
telo paro
ke, ve kterém bude piwétie umisténo, a které pak bude
opticky snimat m&¥ici disk 111 s jeho stejnom&rné nane-

senymi Ghlovymi znackami.

Svételnd z4vora 97 s reflektorem prvniho méficiho
zapojeni 55 miZe byt od pouzdra 50 p¥istroje odd&lena
nebo provedena jako od n&j odnimatelnd, pf¥idemZ potom
je ptipojena pomoci z4str&ky 116 a eventualnd i vhednéhe

kabelu.



PREDMET VYNALEZU

1. Za¥izeni ke kontrole doddvky niti u za¥izeni
pro podédvédni nit{ pro textilni stroje, obsahujici ni-
tovy z&sobni buben bezprokluzové dopravujici nit, vy-
znafujici{ se tim, Ze Qbsahuje prvni mé&¥ici{ zapojeni (55)
zpracovivajic{ kmito&et krokd nebo z né&j odvozény kmito-
. &et hnacfiho motoru, vytvo¥eného jako krokovy motor (3),
ktery poh&ni nitovy z&sobni buben (4) a/hebOVVYStupni
signdly nebo z nich odvozené signdly oté&civého elemen-
tu (111), spojeného bezprokluzové s.niti, bezdotykové-
ho snimaciho &idla (112) a/nebo dile obsahuje druhé mé-
Yici zapojeni (56) pro mé&¥eni nastavitelnych pozZadova-
nych hodnot nap&ti niti vysf{lafe (22) poZadovanych hodnot
regulaéniho zapojeni za¥izeni pro poddvani niti, pfi-
CemZ prvni mé¥ici zapojeﬁi (55) vydava pro pocet kro-
kovych impulstd a/nebo pro zQyéenou frekvenci otaceni
Qtoéného elementu charakteristické impulsové signédly a
druhé mé¥ici{ zapojeni (56) vydava charakteristické im—
pulsové signdly pro poZadované hodnoty napéti niti, a
d4le obsahuje kontrolni za¥izeni (66, 71), kterd jsoﬁ

ocejchovédna v jednotkdch délky niti a/nebo rychlosti
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pohybu niti, pop¥ipadé& napéti niti a jimZ jsou p¥ivéa-
dény signély prvniho, popfipadé druhého mé&ficiho zapo-

jeni (55, 56).

2. Zza¥izen{ podle bodu 1, vyznalujici se tim, Ze

ot4&ivym elementem je nitovy z&sobni.. buben (4).

3. Zatizeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, Ze
ot4&ivym elementem je snimaci element (110, 111) sig-
n4lt bezprokluzové spojeny s poddvanou probfhajici ni-

ti.

4. Zatizeni podle jednoho z p¥edchozich bodd, vy-
znadujici se tim, Ze prvni méfic{ zapojeni f55) obsa-
huje alespon jeden §eéitaé (57) kmitodtu impulsi, jemui
jsou p¥ivadény reguladnf impulsové signdly a jemuZ je
pr¥itazeno v sérii ¥{idic{ zapojeni (65) kontrolniho za-

Yizeni{ (66) pro ode&itédni ddaju.

5. Za¥izeni podle bodu 4, vyznacujici se tim, Ze
prvni m&¥ic{ zapojeni (55) obsahuje d&li¢ (60) kmito&-

tu, predtazeny pedita’di (57) kmitodtu impulstl.

6. Za¥izeni podle bodu 5, vyznadujici se tim, Ze

délidi (60) kmito&tu, ktery je nastavitelny, je prifa-
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zeno za¥fzenf (61) pro volitelné nastavenf d{l¢ich vy-
sledka.

7. Za¥izeni podle bodu 5, vyznalujici se tim, Ze
déli& (60) kmito&tu obsahuje kontrolni ukazovaci zatffi-

zeni (62) pro okam#itou hodnotu dfl&fiho vysledku.

8. Za¥izen{ podle bodd 6 nebo 7, vyznacujici se
tim, %e d&li& (60) kmito&tu je nastavitelny toliko na
celodiselné dilé{ vysledky a ukazovaci hodnoty kontrol-
niho zaf¥izeni (66) maji pfibliinou hodnotu leZic{ v pfe-

dem ur&eném rozsahu chyb méfeni.

9. Za¥izeni podle jednoho z bodh 4 aZ 8, vyzna-
dujici{ se tim, Ze pe&itad (57) kmitoftu impulsl obsa-

huje e—vfheée&véasové nastavitelné hradlo.

10. Zza¥izenf podle jednoho z bodt 4 aZ 9, vyznadu-
jici se tim, %e po&ita& (57) kmitoftu impulslh je pfipo-
jen k voliteln& pojitelnému zdroji srovndvaciho kmito-

étu.

11. Za¥izen{ podle jednoho z bodd 5 aZ 10, vyzna-

dujici se tim, %Ze prvni m&F¥ici zapojeni (55) je opat¥fe-

no pfepinacimi prost¥edky &597‘8%1—887—1017ﬁ p¥es néz



je do peditade (57) kmito&tu impulsd pfivadén kmitolet
po&itacfich impulsd nebo vystupni kmitoCet deélile (60)
kmito&tu, Ze déle obsahuje vstup (64) pro pfipojeni
zdroje srovndvaciho kmito&tu a Ze vstup (64) pro zdroj
srovndvaciho kmitodtu je spojen se srovndvacimi yrost5e¢~
ky (63, 58) petitade (57) kmito&tu impulsd, z jehoz vy-

stupu je ¥izeno kontrolhi ukazovaci za¥izeni (66).

12. zatizeni podle bodu 11, vyznadujici se tim,
Ye srovnivaci prost¥edek je opatfen za¥izenim k potid¥e=

vému srovhévéani.

13. za¥izeni podle jednoho z bodl 4 aZ 15, vyzna-
éujici se tim,.ie prvn{ mé&¥ici zapojeni (55) je opat¥e-
no spole&né s pelitadem (57) kmitoctu impulst pusobf-
cim hradlem, které m& stanoveny &asovy interval, b&hem

n&ho? je peditad (57) kmitodtu impulsd Géinny, p¥icemi

(Y

hradlo je ¥iditelné pomoci vné&jSich signéld.

14. Za¥izeni podle bodu 13, vyznaéujici'se tim,
%Ye hradlo je spojeno se signdlnim vystupem optoelektro-
nického vysflade (97) signdld, ktery je fizen pomoct

znadek (98) na k nému relativné pohyblivém dilu.
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15. Za¥fzenf podle bodu 13, vyzna&ujici se tim, Ze
znadky (98) jsou na pohyblivém dilu, nap¥fklad na jehel-

vdlei
nim wérpei okrouhlého pletacfho stroje, nalepeny.

16. Za¥izeni podle bodu 14 nebo 15, vyznadujici
se tim, %e hradlo je volitelné& zapojovatelné pomoci pfi-

Yazeného zapojovaciho prostfedku (81).

17. Za¥izenf podle jednoho z bodd 14 aZz 16, vyzna-
dujici{ se tim, Ze hradlo je opatfeno signdlnfmi prostifed-

napfiklad svételnymi diodami =~ =<~
ky¥YT91, 92, 793) jeho provozniho stavu.

18. Zafizeni podle kteréhokoli z p¥edchizejicich
bodd, vyznadujici se tim, Ze vysfla& poZadovanych hodnot
je tvoten konstantnim proudem buzenym stejnosmérnym vy-
sflagem (22) ot&&ivého momentu, jehoZ poloha je snima-
telné pbmoci drédhového vysilade (24) regula¢niho zapo-
jeni, pticem? druhé mé¥ic{ zapojeni (56) je opat¥eno
stupndm (73, 76) pro zpracovani charakteristickych sig-
nild ¥{diciho napéti budicfho proudu nebo napéti odpovi-

dajiciho napét{i niti.

19. Za¥fizeni podle bodu 18, vyznacujici se tim,
e stupen pro zpracovani signdll je opatfen funkénim
generdtorem (76), ktery alespon pfibliZné simuluje pfe-

nosovou funkci vysilade (22) ot&&ivého momentu a pieno-




sové cesty leZici mezi snimaci{m mistem (18) niti (16)
a vstupem vysilaée>Q2) ot4¢ivého momentu nebo zdrojem

(46) stdlého proudu jej napdjejicim.

20. Zarizeni podle kteréhokoli z pfedchézejicich
bodd, vyznadujfci se tim, %e je vytvo¥eno jako p¥enosné
nebo namontovateln4 samostatné]«n};ukcqi jednotka, opa-

MGP" DL 2k nkamu
t¥fend pripojovacimi za¥izenimivV (51, 52, 64) pro nejméné

jedno spojovaci vedeni k elektrickému zapojeni krokové-
ho motoru (3) nebo &idla (112) nebo -k regula¢nimu zapo-

jeni pro udrZovani konstantniho nap&t{ niti.

21. Za¥izeni podle bodd 5, 11, 16 a 20, vyznacuji-
v
HE;<§eAtim, Ze konstruk&éni. jednotka je opattena pfepinaci(sq)
nebo tladftky {83) pro vstup (64) zdroje srovnévaci-
ho kmito&tu impulst, ktery je opatt¥en spinacim prost¥ed-
wi'kfocl t(qg}é okalsim o
kéﬁ;TB pro hradlo a pop¥ipadé& iVSpinacim prostredkem<manhhke“
ﬁea,c.lfke
((82) pro signé&ln{ vstup k déli¢i (60) kmitodtu, pridem?

spinaci a pfepihaci,prostfedky jsou va&i sobé& zablokovény.

22, .Zafizeni.podle bodd 14 a 21, vyznadujici se tim,

Ze optoelektronicky vysflad (97) signdld je do konstrukd-

ni jednotky vestavén. l ﬁ/’ ;“* T —
» o

[
| ¢

23. Zarizeni podle bodu 1, vyz aéu@icf»se tim,
Pe”e 5 ir
¢idlo je opat¥eno svételnym gi (¥15):.
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