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Pti zptisobu ptivadéni utkové pfize (Y) na tkalcovsky
stroj se uitkova ptize (Y) odviji z horni strany zasobni-
ho bubnu (1) zadsobniho ustroji v pribéhu pracovniho
cyklu tkalcovského stroje v zavislosti na ovladani
zadrzovaciho 1stroji (R). Utkova ptize (Y) se vede
pomocf zadrZovaciho ustroji (R), uvadéného pohonem
do oté¢ivého pohybu a kontinuélné aktivniho pfed
odtahovym bodem pfize, pfi¢em? u zadrZovaciho
ustroji (R) se zrychluje a zpomaluje jeho pohyb v
zavislosti na rychlostnim diagramu, uréujicim proces
zanaseni utku do tkalcovského stroje. U zafizenf k
provadéni zplisobu ptivodu tkové piize (Y) je zadrzo-
vaci ustrojf (R) vytvofeno s malou vlastnf hmotnosti,
je spfazeno s rotatnim pohonnym ustrojim (A) a je
nepohyblivé radidlné vzhledem k ose (11) zadsobniho
bubnu (1), pficemzZ pfi pohledu ve sméru rotace od-
tahového bodu protina plynule obéZnou drahu (U)
pfed utkovou pfizi (Y), pfitemZ rotaéni pohonné
ustroji (A) je pfidavné spojeno s fidicim tstrojim (8)
pro fizeni rychlostniho diagramu (1), ur¢ujiciho pri-
béh zanaseni atku do tkalcovského stroje (W).
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CZ 283295 B6

Zpiisob a zaFizeni pro pFivadéni ditkové pFize na tkalcovsky stroj

Oblast techniky

Vynalez se tyka zpisobu ptivadéni Gtkové piize do tkalcovského stroje, pfi kterém se na zasobni
buben piedlohového navijeciho Ustroji naviji zdsoba Utkové pfize a kazdy Gtek se odviji z homni
strany zasoby pfize v pribéhu pracovniho cyklu tkalcovského stroje v zavislosti na uvedeni
fizeného zadrzovaciho Gstroji do pohybu, pfi kterém odtahovy bod krouzi v obvodovém sméru
kolem zasobniho bubnu. Vynalez se také tyka zafizeni k provadéni tohoto zplsobu, opatfeného
zanagecim Gstrojim pro zandSeni Gtku, obsahujicim pfedlohové navijeci tdstroji se zasobnim
bubnem pro zasobu pfivadéné Gtkové pfize, navijecim mechanismem pro obnovovani ziasoby
utkové pfize a fizenym zadrzovacim ustrojim, které je pohanéno v obvodovém sméru zasobniho
bubnu rotainim pohonnym ustrojim a vykonava ob&zny pohyb, pfi¢emz fizené zadrzovaci ustroji
prochazi alespofi do¢asné obéznou drahou odtahového bodu fitkové pfize, ktera je upravena pro
odvijeni z horni &asti zasobniho bubnu pomoci zanaseciho Ustroji utku.

Dosavadni stav techniky

U zpisobu, popsaného v EP-B1-0 253 760, se pouZiva radidlné pfestavitelného zadrzovaciho
prvku, pohanéného po ob&zné drize kolem zasobniho bubnu, pro pfesné dimenzovani délky
titkové prize a pro zpomalovani pohybu utku na konci kazdého zanaSeciho procesu. V pritbé¢hu
zanaSeciho procesu se zadrZzovaci prvek, ktery je pfed zahajenim zanaSeni v klidu v zachyceném
stavu v pfedem stanovené tihlové poloze vzhledem k zasobnimu bubnu, uvolni, takze pfi odtahu
itkové pfize zaéne odtahovy bod pfize cirkulovat srychle se zvySujici rychlosti. V pribéhu
zanaSeni Gtku také uvolnény zadrzovaci prvek zrychluje sviij pohyb v ob&iném sméru na
rychlost, odpovidajici pfiblizné rychlosti, kterou obiha odtahovy bod piize. Odtahovy bod vSak
nejprve prochazi pod uvolnénym zadrzovacim prvkem. Potom se zadrZovaci prvek opét zachyti
a utkova ptize se pohybuje, aby pfisla do kontaktu se zadrzovacim prvkem v odtahovém bodu,
naceZ se jeji pohyb zane zpomalovat G¢inkem zachyceného zadrzovaciho prvku, dokud se
nedostane do klidu v nové pfedem stanovené obvodové poloze. Zadrzovaci prvek, ktery je uloZen
spole¢né s ovladacim magnetem v pojizdné jednotce, ma pomérné velkou hmotnost, coz pfinasi
problémy pro zrychlovaci a zpomalovaci fazi. Je také obtizné aktivovat ovladaci magnet ve
spravném okamZiku v priibéhu obéZného pohybu zadrzovaciho prvku. ProtoZe je tieba zastavovat
pohyb pomérné znaéné hmoty, je obtizné pfivést zadrZzovaci prvek do klidu, takze zpomalovaci
faze musi byt nutné pomérné dlouhd. To ma nepfiznivy vliv na proces zanaseni Gtku do proslupu
tkalcovského stroje, protoze zpomalovaci faze trva pomérné dlouho.

Pfi zplsobu, popsaném v JP 85-077 054 (60-28 552), se uvadi radialné pfestavitelny pridrzovaci
prvek do rotaéniho pohybu v obvodovém sméru zasobniho bubnu, jakmile se tento pfidrzovaci
prvek uvolni, aby pfesné odmétil délku utkové niti. Ve své nové poloze se pridrzovaci prvek po
poslednim pfipustném prichodu odtahového bodu piize opét zachyti, takze utkova ptize je
u¢inné zachycena a nemiiZe se dale odvijet. V prib&hu zanaseni Gtku nema pfidrzovaci prvek
vliv na pohyb zana$ené utkové pfize. Na konci zanaSeci operace se pohyb pfize nahle zastavi.
Zasobni buben je stacionarni.

Na rozdil od tohoto provedeni je u feSeni, popsaného v EP-A1-08 80 692, jak zasobni buben, tak
také zachycovaci prvek udrzovan pohonnym ustrojim v otafivém pohybu. Zachycovaci prvek je
kromé toho vytvoien tak, Ze se miZe piemistovat mezi zachycenou polohou, ve které blokuje
obéZznou drahu odtahového bodu, a uvolnénou polohou.

Pfi provadéni zptsobu podle EP-A1-02 26 930, vyuZivaného pro piivod pfize na plochy pletaci
stroj, dochazi k pfepindni mezi nucenym pfivodem pfize a volnym pfivodem pfize. Zafizeni
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k provadéni tohoto zpisobu je opatfeno stacionarnim bubnem pro uloZeni zisoby ptize, ke
kterému je ptifazen rotujici vodici &len pro vedeni pfize, ktery je pohanén tak, Ze obiha kolem
osy zasobniho bubnu, a jeho konstruké&ni feseni je upraveno tak, Ze odtahovy bod pfize miize za
urditych podminek pro volné ptivadéni pfize predbéhnout vodici €len, zatimco pfi rezimu
s nucenym pfivodem uruje obvodova rychlost vodiciho ¢lenu pro vedeni pfize mnoZstvi ptize,
ptivedené za jednotku €asu.

Pti zpdsobu, popsaném v EP-A-0 477 877, se itkova piize, kterd se odméfuje v predlohovém
navijecim zafizeni pomoci radialné nastavitelného zachycovaciho prvku, pfivadi nezavisle
pohanénym piivodnim mechanismem prohozniho zafizeni, pfi¢emz tento pfivodni mechanismus
je umistén néasledné za zasobnim bubnem. Nucend podavaci operace se vSak v prib&hu
zanaSeciho procesu pierusi a prohozni zafizeni pokracuje v zana3eni Gtkové prize do doby, az se
jeho pohyb zastavi.

Ukolem vynalezu je vykesit zplisob a zafizeni pro pfivadéni Gtkové prize do tkalcovského stroje,
kterym by jednak bylo moZno optimalizovat proces zanaSeni utku s ohledem na konstrukci
tkalcovského stroje, a kterym by se jednak dosahlo co nejSetrn€jSiho zanaSeni utkové pfize.
Ukolem vynalezu je také vyfeSeni zplisobu zanaseni ttkové piize, ktery je upraven a vytvofen
tak, ze¢ miZe byt podle potfeby obméiiovan podle potieb kazdého jednotlivého zana3eni.
U tryskovych tkalcovskych stroji ma byt vynalezem umoZnéno presné odméfovani délek
jednotlivych prohazovanych 1tkd, u bezélunkovych tkalcovskych stavii a skfipcovych
tkalcovskych stavii ma byt dosazeno pfizpisobeni prib&hu odtahovani pfize optimalizovanému
zanaSecimu procesu.

Podstata vynalezu

Tyto koly jsou vyfeSeny zpisobem piivodu utkové prize podle vynalezu, jehoZ podstata spo¢iva
vtom, Ze dtkova pfize se v pribéhu kazdého zanaSeciho procesu nucené vede rotaéné
pohanénym zadrZovacim ustrojim, které je pribézné aktivni pti svém pohybu pfed odtahovym
bodem, pfi¢emZz u zadrZovaciho ustroji se zrychluje azpomaluje jeho pohyb v souladu
s rychlostnim diagramem zanaSeciho procesu pro zanaseni utku do tkalcovského stavu.

Podstata zafizeni k provadéni tohoto zplisobu spociva v tom, Ze zadrzovaci Ustroji, umisténé ve
sméru odtahu pfize za zasobnim bubnem, protina ob&znou drahu odtahového bodu pied atkovou
pfizi aje vytvoteno s malou vlastni hmotnosti, pfiéemz rotaéni pohonné ustroji zadrZzovaciho
Gstroji je spojeno s Fidicim ustrojim pro fizeni ob&ézného rychlostniho diagramu zadrZzovaciho
Gistroji na zakladé sledovani ahlové polohy zadrzovaciho ustroji.

U zpusobu podle vynélezu neni dtkova pfize ponechavana v celém prib&hu zanaSeni utku jen
v oblasti pisobeni svych vlastnich ustroji, ale je plynule vedena v nuceném pfivodnim rezimu.
V disledku tohoto nuceného vedeni se tak musi utkova pfize pohybovat podle daného
rychlostniho diagramu, ktery ma takovou povahu, Ze pusobeni vodicich prvkii na pfizi je Setrné
aze je optimalné pfizpisoben nejlep§imu moznému zplsobu zanaSeni Gtku do konkrétniho
tkalcovského stroje. Tim se zamezuje vzniku extrémnich zmén v napéti dtkové ptize a také
nedochazi ke kritickym zrychlenim pfize, které by mohly vést k pfetrhiim, ataké k nahlym
zpomalenim. S ohledem na to, Ze rychlostni diagram je uréen pifedem, mohou byt hnaci 0stroji
zatizeni pro zanaleni utkové pfize velmi pfesné nastavena na konkrétni zanaseci proces, takze se
dosahuje Gspor hnaci energie, napfiklad stlaceného vzduchu, protoze pridavna hnaci energie,
ktera byla dosud nezbytn4, jiz neni dale vyzadovana.

U tryskovych tkalcovskych stavil je potfebna délka dilt utkové pfize velmi pfesné zméfena

sledovanim uhlové polohy zadrZovaciho prvku. U bez&lunkovych tkalcovskych stavii jsou
rychlostni profily pfesn& ptizpisobeny provoznim podminkam tkalcovského stavu, zejména
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v pribéhu pfechodové faze, takze nemiize dochazet k vyrazngj§im zméndm napéti utkové piize.
V kazdém piipadé je dosaZeno vyhodné geometrie vedeni pfize v oblasti jejiho odtahovani
a v oblasti proslupu, kde je regulovana tvorba pfizového balonu a napéti v pfizi je udrzovano na
optimalni hodnoté.

Dilezitym znakem vyndlezu, tykajicim se jak zplsobu pfivodu pfize, tak také zafizeni
k provadéni tohoto zplsobu, je vytvofeni zadrzovaciho prvku a jeho rotani pohonné jednotky
s co nejmensi vlastni hmotnosti, aby zadrZzovaci prvek mohl zrychlit a zpomalit sviij pohyb
v dostateéné kratkém Casovém intervalu. ZadrZzovaci prvek muze byt vytvoren s malou vlastni
hmotnosti diky tomu, Ze prochazi plynule obéznou drahou odtahového bodu, coz znamena, Ze
neni tfeba dalSiho ovladaciho ustroji pro pfesouvani ovladaciho prvku v radidlnim sméru.
Diilezité je u feseni podle vynalezu sledovani thlové polohy zadrzovaciho prvku ve vztahu
k zasobnimu bubnu jednak pro piesné regulovani poZzadovaného rychlostniho diagramu, a jednak
pro piesné odméfovani délek jednotlivych utkd, jestlize je to nutné. Nucené vedeni utku je
zajisfovano s vyhodou bez pouZiti pfivodnich valecku, které by ve své svérmné linii mohly pisobit
pfili§ velkym mechanickym zatiZzenim, zatimco dotyk pfize se zadrzovacim prvkem vyvolava jen
zcela zanedbatelny dotykovy Gcinek.

Ve vyhodném provedeni zafizeni podle vynélezu je zasobni buben stacionarni a zadrZovaci
Gstroji je pohyblivé vzhledem k zasobnimu bubnu. Rotaéni hnaci Gstroji zadrzovaciho
a zpomalujiciho prvku odpovida za zaji$téni spravného rychlostniho diagramu v pribéhu
zanaseni utku do proslupu tkalcovského stroje.

V alternativnim provedeni zafizeni podle vynalezu je zasobni buben spfaZen s pohonnym
ustrojim a je otoény kolem své osy a pfitom je souCasné navijecim mechanismem. To poskytuje
vyhodu zvlasté vyhodnych privadécich podminek pro utkovou pfizi, ktera je privadéna do zasoby
ptize, vytvafené na obvodové plose zasobniho bubnu pfimym tangencidlnim pfivodnim rezimem,
pfi kterém nedochidzi k nadmémému napinani pfize au kterého je omezen vyskyt zavad
a nespravnych funkci na pfivodni strané na minimum. Toto vyhodné provedeni vynalezu rovnéz
zdokonaluje odtahové podminky, zejména omezuje tvorbu balonu, protoZe otalejici se zasobni
buben dodava pfizi snaze a s mensim odporem, protoze misto podavani prize rovnéz rotuje.
Rychlostni diagram, urCujici pribéh zanaseni utku do pro3lupu tkalcovského stroje, je odvozen
zrychlostnich vztahi, existujicich mezi rotacnim pohybem zasobniho bubnu a obé&Znym
pohybem zadrZovaciho prvku. V této souvislosti je vyhodné, Ze zadrZovaci prvek nemusi byt
urychlovan tak prudce, jak tomu bylo v pfedchozim pfipadu ve vztahu k zasobnimu bubnu,
protoZze pfivod utkové prize jiz ma ur€itou zakladni rychlost, kterou je mozno vyuzit pro zanaSeni
utkové prize. V tomto vyhodném provedeni jsou podminky pro piivod pfize ataké pro odtah
ptize vyhodné také vzhledem na malé odklony drahy pfize, téméef neznatelné zmény napéti ptize
a na stabilizovany odtah pfize.

V jesté jiném vyhodném provedeni zafizeni podle vynalezu je rotatni pohonné ustroji pro
zachycovaci ustroji jednosmérnym hnacim dstrojim nebo ustrojim s meénitelnym smyslem
otaceni. Jestlize je zasobni buben stacionarni, pak jednosmérné rotacni ustroji zajisti pohyb
podle pozadovaného rychlostniho diagramu. V této souvislosti je vhodné pouziti hnaciho
motoru, ktery ma vysokou zrychlovaci a zpomalovaci schopnost a ktery miize byt dostate¢né
maly, protoZe bude pohanét zadrzovaci prvek s malou vlastni hmotnosti, ale ktery je stile jesté
dostate¢né silny, aby mohl pracovat s dostateénym vykonem a nizkymi ztratami.

Je-li zasobni buben zafizeni podle vynilezu oto¢ny, je vyhodné pouzit takovych rotacnich
hnacich Gstroji, jejichz smér otaeni mlze byt obricen do opacného smyslu, takZe je mozno
pfesné ovladdat také zpomalovaci fazi procesu. V nékterych pfipadech je postaCujici pouziti
hnaciho motoru, jehoZ chod miZe byt rychle zpomalen a ktery je kombinovan s hnacim Ustrojim.
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U dalsiho doporugeného provedeni zafizeni podle vynalezu je zachycovaci ustroji vytvoreno ve
formé priblizné radialni ty&ky, rotujici kolem osy, souosé sosou rotaéniho bubnu. Takto
vytvofeny zadrzovaci prvek ma velmi malou vlastni hmotnost a jeho pohyb miZe byt proto
zrychlovan nebo zpomalovén velmi prudce. Utkova piize nemiiZe u takového konstruk&niho
provedeni predbéhnout zadrzovaci prvek, kterym je tak rychlost dtkové pfize velmi pfesné
regulovana.

Konstrukéné jednoduchy a kompaktni navrh p¥inasi dalSi konkrétni provedeni zafizeni podle
vynalezu, u kterého je radidlni tytka upravena na hnacim hfideli, ktery je souosy s osou
zasobniho bubnu, pficemz hnaci hiidel radidlni tySky vyCniva zkonce zasobniho bubnu,
nachazejiciho se na odtahové strang, arotatni pohonné ustroji je ulozeno uvnitf zisobniho
bubnu. Tento princip pohonu zadrZovaciho astroji miZze byt pouZit jak u stacionarniho, tak také
oto&ného zasobniho bubnu.

U jesté jiného vyhodného provedeni vynalezu probiha radidini ty¢ka radidln€ dovnitf z ramena,
upevnéného k dutému hnacimu hfideli a probihajiciho v ostrém Ghlu smérem ven a k zasobnimu
bubnu, duty hnaci hfidel je souosy s osou zasobniho bubnu a rameno je uspofadano v odstupu od
predniho konce zasobniho bubnu spole¢né sdutym hnacim htidelem, azejména spoledné
s rotanim pohonnym dstrojim, aduty hnaci hfidel je upraven pro priichod dtkové pfize.
V ptipadé tohoto konstrukéniho provedeni se utkova pfize odtahuje dutym hnacim htidelem
ramena. Toto konkrétni feSeni zafizeni podle vynalezu je zvlasté vhodné pro stacionarni zasobni
buben, kdy je atkova pfize pfivadéna stiedové dutym hiidelem do staciondrniho zasobniho bubnu
pfed svym zapojenim do zasoby pfize, navijené navijecim mechanismem.

Je-li vyuzito feeni, u kterého je rotalnim pohonnym ustrojim elektromotor s malou vlastni
hmotnosti a se snima¢em thlu natodeni jeho vystupniho h¥idele, nebo krokovy elektromotor, je
mozno snadno dosahnout potfebného zrychleni nebo zpomaleni otd¢ivého pohybu, pfi¢emz
snimaé¢ dhlu natogeni nebo krokovy motor poskytuji Fidicimu ustroji stdlou moznost uréeni
presné Gihlové polohy zadrzovaciho prvku vzhledem k obvodu zasobniho bubnu a pfedani tdaji
o zjisténé thlové poloze fidicimu ustroji jako podkladu pro dalsi fidici operace.

V daliim dilezitém konkretizaénim feSeni zatizeni podle vynélezu je rotaéni pohonné ustroji
opatfeno zrychlovacim a/nebo zpomalovacim pfidatnym pohonnym dstrojim. Zrychlovaci faze,
kterd je vyuZivana pro urychleni pohybu utkové pfize na maximélni zana3eci rychlost v co
nejkrat$im &asovém intervalu, je zvla§t® dileZitd pro dodrzeni pozadovaného rychlostniho
diagramu. PfestoZe je zadrzovaci prvek konstruovan tak, aby mél co nejmensi hmotnost,
a zafizeni je opatfeno rychle reagujicimi rotadnimi hnacimi prostfedky, nemohou ani moderni
elektromotory splnit nebo i pfekrodit vykonnostni pozadavky vtomto ohledu, takze
s pfihlédnutim k pozadavku na vysoké rychlosti zanadeni itku do proslupu, které se dnes bézné
vyzaduji, miize byt takové prohazovéni Gtku problematické. Proto je rotatni pohonné ustroji
podporovano ve zrychlovaci fazi a/nebo ve stejné dilezité zpomalovaci fazi pfidatnym
pohonnym ustrojim. V této souvislosti je dileZité, Zze Fidici ustroji neztraci kontrolu nad
pohybem zadrzovaciho prvku aZe pfidatné pohonné ustroji je prevazné vyuzivano pro
kompenzaci mechanickych G¢inki setrva¢nych sil.

Tohoto vysledku je dosaZeno vytvofenim pfidatného pohonného tstroji ve formé pohonné
jednotky hnaciho hfidele zadrzovaciho ustroji. Pfidatné pohonné ustroji tak piisobi pfimo na
zadrzovaci Ustroji nebo presnéji feCeno na jeho hnaci hiidel a pomaha rota¢nimu pohonnému
astroji dosahovat potiebného zrychleni a/nebo zpomaleni pohybu.

Konstrukéné jednoduché a funk&né& spolehlivé je piidatné pohonné astroji s nizkou vlastni
hmotnosti podle dalsi vyhodné konkretizace vynalezu, které je tvofeno turbinovym kolem,
ulozenym na hnacim htideli, anejméng jednou vzduchovou tryskou pro pfivod paprsku
stlateného vzduchu, nasmérovanou na turbinové kolo. Turbinové kolo napoméha pfi ptivodu
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tlakového vzduchu do nejméné jedné vzduchové trysky k urychlovani a/nebo zpomalovani
otalivého pohybu zadrzovaciho prvku. Turbinové kolo je upraveno pro snadné odpojeni od
zadrzovaci ty¢ky pomoci volnobézné spojky.

U dalsiho dulezitého provedeni zafizeni podle vynalezu je, na hnacim hfideli zadrZovaciho
ustroji, zejména na kotouci, upevnéném na hnacim htideli, upraven pfenase¢ impulzi k uréovani
uhlu natoceni hnaciho hfidele a proti prenaseci impulzi je umistén nejméné jeden snima¢ Ghiu
natoceni, spojeny s fidicim ustrojim, takze Fidici astroji je plynule informovano o pfesné thlové
poloze zadrzovaciho prvku a miZze tak fidit Cinnost pfidatného pohonného ustroji. Pfidatné
pohonné ustroji pisobi jen jako pomocny zdroj hnaciho vykonu v pribéhu zrychlovani a/nebo
zpomalovani pohybu, ktery se pfidava k zakladnimu vykonu hnaciho motoru, aniz by pfitom
dochazelo k aktivnimu ruseni jeho ovladani zakladnimi fidicimi operacemi.

Toto provedeni je vyhodné piedevsim z toho diivodu, Ze zatizeni miiZze byt opatfeno jen malym
hnacim motorem s malou vlastni hmotnosti, ktery je schopen reagovat velmi rychle. Bez pouziti
pridatného pohonného ustroji by hlavni hnaci motor musel byt mnohem vétsi a mél by podstatné
vétsi nezadouci vlastni hmotnost, aby se dosahlo odpovidajiciho poZzadovaného zrychlovaciho
a/nebo zpomalovaciho ucinku.

Podle dalSiho doporuceného provedeni zafizeni podle vynalezu je mezi elektromotorem
rotaéniho pohonného fstroji a fidicim UGstrojim vytvofena pfenosova draha pro pienos
bezdotykovych signali a provozniho napéti. Zejména u téch konkrétnich provedeni zafizeni,
ktera jsou opatfena stacionarnim zasobnim valcem, se signaly z hnaciho motoru a do hnaciho
motoru a také pracovni napéti pfenaseji bezkontaktnim pfenosem. Tento pfenos je viak vyhodny
i pfi pouZiti otoéného zasobniho bubnu.

Dalsi konkretizace vynélezu, spocivajici v tom, Ze fidici Ustroji je opatfeno nejméné jednim
programovatelnym mikroprocesorem, je vyhodna z toho diivodu, Ze je mozno pfesné nastavovat,
upravovat, modulovat a opakovat pozadované rychlostni diagramy. Ridicimu istroji mohou byt
dodavany potfebné informace z tkalcovského stroje a/nebo zfidici jednotky prediazeného
navijeciho Ustroji, takZe jednotlivé parametry mohou byt pifesné pfizplisobeny dal§im
parametrim. Je-li to potfebné, mohou byt rychlostni diagramy, nebo jen jejich useky,
odpovidajici nucenému pfivodu jednotlivych tsekd pfize, ménény u kazdé nasledujici zanaseci
operace.

V jesté jiném vyhodném provedeni zafizeni podle vynalezu vystupuje zadrZovaci ty¢ka pfiblizné
radidlné z prstencového béZce, obklopujiciho zasobni buben zvné&jsi strany a uspofadaného
souose se zasobnim bubnem, pfiCemzZ prstencovy béZec je podepien v rotaénim pohonném
ustroji, umisténém radialné na vnéjsi strané zasobniho bubnu. Toto feSeni se zadrZovacim
prvkem, uloZzenym v otoném prstenci, ktery je pohanén zvnéj$i strany, md podstatné
zjednodusSené mechanické konstrukéni provedeni zejména u zafizeni se stacionarnim zisobnim
bubnem.

V alternativhim provedeni zafizeni podle vynalezu je zadrzovaci tstroji tvofeno prstencem,
opatfenym na svém vnitinim obvodu obvodovymi zuby, ktery obklopuje zasobni buben kolmo na
jeho podélnou osu, pficemz primér vnitiniho obvodu prstence je vét$i nez primeér vnéjsi
obvodové plochy zasobniho bubnu a prstenec je otocné podepren na klikovém pohonném ustroji,
jehoz stfed je umistén excentricky vici ose zasobniho bubnu a vnitini obvod prstence je
v kontaktu se zasobnim bubnem v nejméné jednom bodu jeho obvodové plochy. Dotykovy bod
mezi prstencem aobvodovou plochou zasobniho bubnu obiha kolem obvodu bubnu pied
odtahovym bodem pfize. K dosaZeni potiebného Gcinku je postacujici jiz pomémé mala
excentricita. Prstenec také pusobi jako 0stroji pro omezovani tvorby balonu. Mechanické
provedeni této konstrukéni alternativy je jednoduché a spolehlivé.
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V dal3im alternativnim provedeni vynélezu je zadrzovacim Gstrojim vnitfni obvod prstence, ktery
je v kontaktu s obvodovou plochou zasobniho bubnu v jednom bodu, pfi¢emz primér vnitiniho
obvodu prstence je vétsi nez pramér vnéjsi obvodové plochy zasobniho bubnu, a prstenec, jehoZ
osa polohového nastaveni protind osu zdsobniho bubnu v ostrém @hlu, je upraven pro
vykonavani nuceného kolotavého pohybu kolem osy zasobniho bubnu. Také v tomto pfipadé
piisobi prstenec na omezovani tvorby balonu apii svém kolotavém pohybu plni funkei
zadrzovaciho prvku.

Zakladni vyhodou feSeni podle vynalezu, kterd se projevuje zejména u pneumatickych

tryskovych stavil, je trvalé nucené vedeni Gtkové ptize, kombinované s odméfovanim délek
jednotlivych atkd a odvijeni pfize z horni strany zasoby.

Piehled obrazki na vykresech

Vynalez bude blize objasnén pomoci pfiklada provedeni, zobrazenych na vykresech, kde
znazorfiuji

obr. 1 bo&ni pohled na ustroji pro pfivadéni utkové pfize na tkalcovsky stav,
obr.2 &elni pohled na €ast ustroji z obr. 1,
obr. 3 a 4 diagramy doporuéenych priibéhi rychlosti,

obr.5 schematicky podélny fez alternativnim pfikladnym provedenim pfivadéciho ustroji pro
piivod ptize,

obr. 6 &elni pohled na Gstroji z obr. 5,

obr. 7 pracovni diagram ptikladného provedeni z obr. 5 a 6,

obr. 8 podélny fez detailem dal$iho prikladného provedeni,

obr. 9 podélny fez detailem jiného ptikladného provedeni,

obr. 10 &elni pohled na pfidavnou variantu detailu konstruk&niho feseni,

obr. 11 podélny fez dalsi obménou piikladného provedeni tohoto detailu, a

obr. 12 schematicky axonometricky pohled na dalsi variantu pfikladného provedeni zafizeni

podle vynélezu.

Ptiklady provedeni vynalezu

V piikladném provedeni, zobrazeném na obr. 1, je piedfazené navijeci ustroji F, které je
vyuzivano pro ptivod ltkové pfize Y, umisténo na jedné strané tkalcovského stroje W.
Piedfazené navijeci tstroji F odviji Gtkovou pfizi Y z neznazornéné piedlohové civky a naviji ji
na obvod zasobniho bubnu 1 do fady vedle sebe uloZzenych navijecich zavitd, pfiemz tato
soustava navijenych zavitd tvofi zasobu V ftkové ptize Y pomoci navijeciho mechanismu 2,
obsahujiciho navijeci prvek 10. ZanaSeci ustroji E pro zanaseni ttku do proslupu S tkalcovského
stroje W odviji Gtkovou pfizi Y pres hlavu zésobniho bubnu 1 ze zasoby V utkové pfize Y

-----

hlavni tryskou u pneumatickych tryskovych stavi, doplnénou pomocnymi tryskami uvnitf
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proslupu, které nejsou v tomto piikladu zobrazeny, nebo napiiklad zanaSe€em u sk¥ipcovych
tkalcovskych strojt.

V ptikladném provedeni podle obr. 1 je zasobni buben 1 pfediazeného navijeciho astroji F trvale
nepohyblivy. Navijeci mechanismus 2 je pohanén pomoci pohonného ustroji 3 a pomoci fidiciho
Ustroji 4 s Fidici jednotkou 5 takovym zplisobem, Ze je vzdy zachovana potiebna rychlost pfivodu
utkové prize Y. Na odebiraci strané je Gitkova pfize Y nucené vedena celym zanaSecim procesem.
Pro tento Gcel je zafizeni opatfeno zadrzovacim ustrojim R, vytvofenym v tomto piikladném
provedeni ve formé radidlni ty¢ky 7, ktera je upevnéna na hnacim hfideli 6, souosém s osou 11
zasobniho bubnu 1, a kterd prochazi nepferusené kruhovou ob&znou drahou U bodu, ve kterém je
utkova piize Y odtahovana pfes pfedni hranu zasobniho bubnu 1, jak je to patrno z obr. 2.
Samostatné rotacni pohonné ustroji A, které je zobrazeno schematicky ¢arkovanymi ¢arami na
obr. 1 uvnitf zasobniho bubnu 1, zajistuje specificky priibéh rychlosti otaceni radialni tycky 7,
ovladany pomoci fidiciho ustroji 8.

Jak je patrno z obr. 2, navijeci mechanismus 2 naviji utkovou ptizi Y na zasobni buben 1 ve
sméru Sipky 2'. V pribéhu odvijeni krouzi bod, ve kterém je utkova pfize Y odtahovana, po
kruhové obézné draze U ve sméru Sipky 2'. ZadrZovaci Ustroji R je umisténo pied timto
odtahovym bodem, uvaZovano v Celnim pohledu ve sméru rotace, vyznaleném Sipkou 2’.
V pribéhu navijeni Utkové pfize Y se pohyb zadrzovaciho ustroji R zrychluje ve sméru Sipky 6’
z prvni Ghlové polohy, ve které byl udrzovan v klidu, a na konci zanaseciho procesu pro zana$eni
utku se jeho pohyb zpomaluje, az nakonec dosahne druhé pfedem urcené thlové polohy, ve které
se jeho pohyb opét zastavi.

Obr. 3 zobrazuje rychlostni diagram [, ktery uréuje prubéh odvijeci operace. Na svislou osu je
vynasena odvijeci rychlost v, vodorovna osa predstavuje prib&h casu t. Rychlostni diagram | je
charakterizovan zrychlovacim usekem a, rychlostnim Gisekem b a naslednym zpomalovacim
isekem c. Zadrzovaci ustroji R je pohanéno ve sméru Sipky 6’ presné podle rychlostniho
diagramu [, zobrazeného na obr. 3, takZe Gtkova pfize Y je nucené vedena a zanaSena pomoci
utkového zanaSeciho ustroji E. Rychlostni diagram I pfislusSi napfiklad pneumatickému
tryskovému stavu.

Na obr. 4 je zobrazen rychlostni diagram I bez¢lunkového skfipcového stavu, u kterého je dtkova
pfize Y dopravovana piiblizné stfedem proSlupu S. Rychlostni diagram I, zobrazeny na obr. 4,
ma prvni zrychlovaci fazi a, anasledujici rychlostni fazi b;, kterd je nasledovana prvni
zpomalovaci fazi ¢, a opét druhou zrychlovaci fazi a,, nasledovanou druhou rychlostni fazi b,
a kone¢nou zpomalovaci fazi ¢,.

Zadrzovaci ustroji R je v tomto pfipadé pohanéno podle rychlostniho diagramu | z obr. 4, takze
utkova pfize Y je nucené vedena v celém prib&hu zanaseciho procesu.

Je-li zadrzovaci Ustroji R vytvofeno ve formé radialni ty¢ky 7, ma malou hmotnost a miize byt
urychlovano azpomalovano pomoci malého arychle reagujiciho elektromotoru. Tento
elektromotor miize byt bud’ opatfen dekodérem velikosti thlu natoCeni, ktery neni v tomto
ptikladu zobrazen a ktery pfenasi signal o konkrétni okamzité uhlové poloze radidlni ty¢ky 7
vzhledem k obvodu zisobniho bubnu 1 na fidici astroji 8, nebo je vytvofen jako krokovy motor,
jehoZ okamzita Ghlova poloha je v celém prib&hu otaceni fidicimu tstroji § znama.

V piikladech, zobrazenych na obr. 5 a 6, je zasobni buben 1 pfedfazeného navijeciho ustroji F
pohanén tak, Ze se otali kolem své osy 11. Zasobni buben 1 je pro tento uéel opatien naptiklad
obvodovou piirubou 13, ktera je vytvofena jako opéra pro hnaci femen 12, ktery je veden kolem
pohonného ustroji 3. Utkova ptize Y je pFivadéna tangencialné bez jakychkoliv ohybd
a zaCletiuje se do zasoby V pkize. Zasobni buben 1 je uloZen otoéné na nosné trubce 15
stacionarniho podpémého ustroji 14. Ve vnitinim prostoru zisobniho bubnu 1 je nosna trubka 15
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opatiena rotaénim pohonnym ustrojim A pro zadrZovaci ustroji R, tvofené radidlni tyckou 7
takovym zplisobem, Ze hnaci hiidel 6 tohoto pohonného rotaéniho ustroji A vystupuje pred &elni
konec zasobniho bubnu 1 anese radialni ty&ku 7. Ridici Gstroji 8, obsahujici ve vyhodném
provedeni programovatelny mikroprocesor, je spojeno srotaénim pohonnym dstrojim A
prostfednictvim nosné trubky 15.

V pohledu, zobrazeném na obr. 6, se zasobni buben 1 otadi ve sméru Sipky 1'. V prib&hu
zanaSeciho procesu se zanaSenim utku se odtahovy bod tutkové pfize Y piemistuje po obvodu
zasobniho bubnu 1 proti sméru hodinovych rudi¢ek ve sméru Sipky 2’ podél &elni hrany
zasobniho bubnu 1. Zasobni buben 1 soucasné pusobi jako navijeci ustroji pro obnovu zisoby V
utkové prize Y. Mezi jednotlivymi zanaSecimi procesy pro zanaseni utku se radialni ty¢ka 7 ota¢i
synchronizovanym pohybem se zasobnim bubnem 1. V priibéhu zanéaseni Gtku radialni ty¢ka 7
nejprve zrychluje svlij pohyb ve sméru opaéném ke sméru pohybu hodinovych rudidek ave
sméru Sipky 6’ na rychlost, prekralujici obvodovou rychlost zasobniho bubnu 1, apred
ukonenim zanaSeciho procesu pro zanaSeni Gtku radialni ty¢ka 7 sviij pohyb zpomaluje nebo
obraci do opa¢ného smyslu, vyzna€eného 3ipkou 6", dokud se po ukonéeni zanaSeciho procesu
opét nezaCne otacet stejnou obvodovou rychlosti a ve stejném smyslu jako zasobni buben 1.

Obr. 7 znazorfiuje, jak pracuje prediazené navijeci dstroji F podle obr. 5, je-li pouzito u
pneumatického tryskového tkalcovského stavu. Rychlostni diagram I odpovidi rychlostnimu
diagramu | z obr. 3 a vyjadfuje rychlost pohybu iutkové pfize Y v prib&hu zanaSeciho procesu.
Rychlostni diagram [ opét obsahuje zrychlovaci dsek a, rychlostni tsek b a nésledny
zpomalovaci asek ¢. Vodorovna &ara 1" vyjadfuje konstantni rychlost zasobniho bubnu 1, ktera
je predpokladana pro zjednodudeni nasledujiciho popisu. Dokud neza¢ne probihat zanaseci
proces se zanaSenim Utku, zadrZovaci Ustroji R se otadi pravé touto rychlosti. Po zahajeni
zanaSeciho procesu se pohyb zadrzovaciho ustroji R zrychluje ve sméru opainém ke sméru
otaCeni zasobniho bubnu 1. V priibéhu rychlostni faze b se otaci zadrzovaci ustroji R pomé&mé
konstantni rychlosti, naez se jeho pohyb zpomaluje nebo dokonce obraci do opa&ného sméru
vzhledem k z4sobnimu bubnu 1, dokud se jeho rychlost otadeni opét nesrovna s rychlosti
zasobniho bubnu 1.

Pro zjednoduseni tohoto ptikladu je rychlost otdCeni zdsobniho bubnu 1 zobrazena jako
konstantni. V praxi je viak také moZno rychlost otageni zasobniho bubnu 1 ménit. Ridici astroji
4, které je odpovédné za rychlost otaCeni zasobniho bubnu 1 a zadrzovaciho dstroji R, potom

ovladéa pozadovany prubéh rychlostniho diagramu [, ktery sestava ze dvou relativnich rychlosti.

V ptikladném provedeni podle obr. 8 je zadrZovaci ustroji R tvofeno radidlni ty¢kou 7, ktera
vystupuje radialn€ smérem dovnitf a ktera je uchycena svym vnéj$im koncem k 3ikmému ramenu
16, upravenému na dutém hnacim hfideli 17, pfi¢emz tento duty hnaci hiidel 17 je podepien
napiiklad v rotanim pohonném ustroji A pfed zasobnim bubnem 1 a v odstupu od jeho pfedniho
konce a tvofi vodici oc¢ko pro utkovou pfizi Y.

V ptikladném provedeni podle obr. 9 je zadrZovaci tstroji R upevnéno k prstencovému bézci 18
aje opatfeno radidlni ty¢kou 7, ktera vystupuje radidlné smérem dovnitf, pfi¢emZ tento
prstencovy bézec 18 obklopuje predni konec zasobniho bubnu 1 a je podepten v hnaci podpére
19 rotacniho pohonného ustroji A. V tomto pfipadé jsou hnaci prvky rotaéniho pohonného
Gstroji A umistény mimo vnitini prostor zasobniho bubnu 1.

Na obr. 10 je znazornéno prikladné provedeni zadrzovaciho ustroji R, tvofeného prstencem 19',
ulozenym kolmo na osu 11 zasobniho bubnu 1 v oblasti pfedniho konce zasobniho bubnu 1, tento
prstenec 19' m4 vnitini obvod 20, ktery ma vétsi primér nez je vn&jsi primér zasobniho bubnu 1.
Stfed 22 prstence 19 je umistén excentricky vzhledem k ose 11 zasobniho bubnu 1 a je oto¢n&
uloZen na klikovém pohonném ustroji 24, které je zobrazeno &arkovanou ¢arou. Klikové pohonné
ustroji 24 se otaci kolem osy 11 zasobniho bubnu ] a dotykovy bod mezi vnitfnim obvodem 20
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prstence 19' a vngjsim obvodem zasobniho bubnu 1 obiha dokola v predstihu pfed odtahovym
bodem, uvaZovano ve sméru krouZivého pohybu odtahového bodu utkové ptize Y. Je-li to
vyhodné, miiZze byt vnitini obvod 20 prstence 19 opatfen obvodovymi zuby 21, které zabiraji do
odpovidajicich vybrani v obvodové plo3e zasobniho bubnu 1.

V piikladném provedeni podle obr. 11 je zadrzovaci ustroji R tvofeno prstencem 23, jehoz
vnitini primér je v&t3i nez vnéjsi prumér zasobniho bubnu 1. Prstenec 25 je uloZen ve sklon€né
poloze tak, Ze osa 27 jeho nastaveni protini osu 11 zisobniho bubnu 1 v ostrém uhlu aje
upevnén k dutému hnacimu hfideli 26, na ktery pisobi rotatni pohonné ustroji A. Je-li hnaci
h¥idel 26 uveden do otativého pohybu, vykonava kolotavy nebo kymacivy rotaini pohyb, pfi
kterém hnaci htidel 26 rotuje kolem své osy, ktera se soucasné naklani kolem jednoho bodu této
osy, takze dotykovy bod prstence 25 s €elni hranou zasobniho bubnu 1 krouZi kolem obvodu
zasobniho bubnu 1.

Obr. 12 znazoruje dal3i pfikladné provedeni rotainiho pohonného ustroji A pro zadrZovaci
Gistroji R, vytvofené ve formé& radialni ty¢ky 7. Hnaci htidel 6 je vtomto pfikladu pohénén
elektromotorem M. Hnaci hfidel 6 je spfaZen s pfidatnym pohonnym ustrojim B, které je
aktivovano vzdy jen dolasné, napfiklad jen ve zrychlovacich fazich a, a;, a, a/nebo
zpomalovacich fazich b, b;, b,, aby podpofilo &innost elektromotoru M. Ve znizornéném
piikladném provedeni je pfidatné pohonné ustroji B vytvofeno ve formé turbinového kola 28,
ulozeného na hiideli 6. Turbinové kolo 28 nese turbinové lopatky 29 a trysky 30, 31 pro pfivod
stlateného vzduchu jsou nasmérovany na turbinové lopatky 29. V pripadech, kdy
elektromotorem M neni krokovy motor, je k hnacimu htideli 6 navic pfipojen kotou¢ 32,
opatfeny na své ploSe propustnymi oblastmi 33 pro zjiSfovani Ghlu otoCeni, které mohou
piichazet do spojnice, proloZené snimaci 34 impulzl, slouzicimi kurovani ihlu natoCeni
a vysilajicimi signaly do fidiciho Gstroji 8, takZe toto Fidici ustroji 8 je kontinualn€ informovano
o uhlové poloze radialni tycky 7.

Ptidatné pohonné ustroji B pro vyrovnavani $picek pozadovanych vykoni mize byt pohanéno
mechanicky, napfiklad setrvaénikem, elektromechanicky nebo vifivymi proudy. Dilezitym
bodem je, Ze ipies vliv, vyvozovany pfidatnym pohonnym ustrojim B v prub&hu zrychlovaci
nebo zpomalovaci faze, kontrolni Gstroji nemlize uvolnit fizeni rota¢ni polohy radilni tycky 7
ani v ptipadé, kde se v disledku pusobeni tohoto ptidatného pohonného ustroji B objevi
zrychleni nebo zpomaleni hnaciho htidele, které by nebylo dosazitelné samotnym
elektromotorem.

PATENTOVE NAROKY

'''''

1. Zplsob privadéni atkové ptize do tkalcovského stroje, pii kterém se na zasobni buben
piedlohového navijeciho Ustroji naviji zdsoba utkové ptize a kazdy utek se odviji z horni strany
zasoby pfize v pribéhu pracovniho cyklu tkalcovského stroje v zavislosti na uvedeni fizeného
zadrZzovaciho ustroji do &innosti, pfi které odtahovy bod krouzi v obvodovém sméru kolem
zasobniho bubnu, vyznadujici se tim, Ze atkova pfize se v priibéhu kazdého
zanaSeciho procesu nucené odvadi rotaéné pohanénym zadrzovacim ustrojim, které se stava
kontinualné aktivnim ve sméru pohybu pfed odtahovym bodem, pfiéemZ pohyb zadrzovaciho
ustroji se zrychluje a zpomaluje v souladu s rychlostnim diagramem, urCujicim proces zanaseni
utku do tkalcovského stavu.
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2. Zafizeni k provadéni zpisobu pfivadéni itkové pfize na tkalcovsky stroj (W) podle naroku
1, opatfené zanaSecim ustrojim (E) pro zanaSeni utku, obsahujicim pfedlohové navijeci ustroji
(F) se zasobnim bubnem (1) pro zisobu pfivadéné utkové ptize (Y), navijeci mechanismus (2)
pro obnovovani zasoby (V) ttkové pfize (Y) a fizené zadrZovaci ustroji (R), spfaZené s rotalnim
pohonnym Ustrojim (A) pro ovladani jeho obé&zného pohybu v obvodovém sméru kolem
zasobniho bubnu (1), pti¢emz fizené zadrZovaci ustroji (R) zasahuje alespori doasn€ do ob&zné
drahy (U) pohybu odtahového bodu utkové ptize (Y) pro jeji odvijeni z horni Casti zasobniho
bubnu (1) pomoci zana3eciho ustroji (E) utku, vyzmacdujici se tim, Ze zadriovaci
Gstroji (R), umisténé ve sméru odtahu za zasobnim bubnem (1), protind ob&znou drahu (U)
odtahového bodu pied utkovou ptizi (Y), pfiCemz rota¢ni pohonné ustroji (A) pro pohon
zadrzovaciho ustroji (R) je spojeno s Fidicim tustrojim (8) pro regulovani pohybu zadrZzovaciho
tstroji (R) podle ob&zného rychlostniho diagramu (I) ana zdkladé sledovani uhlové polohy
zadrzovaciho ustroji (R).

3. Zafizeni podle naroku 2, vyznadujici se tim, Ze zisobni buben (1) je
stacionarni a navijeci mechanismus (2) je opatfen navijecim prvkem (10), spfazenym s hnacim
ustrojim pro ovladani jeho rotace viic¢i zasobnimu bubnu (1).

4. Zatizeni podle niroku 2, vyzmnac€ujici se tim, Ze zasobni buben (1) je spfazen
s pohonnym ustrojim aje oto¢ny kolem své osy (11) apfitom je sou€asné navijecim
mechanismem (2).

5. Zatizeni podle nejméné jednoho znaroki 2 az 4, vyzmnaéujici se tim, Ze
rotadni pohonné ustroji (A) pro zadrZovaci Gstroji (R) je jednosmémym hnacim Gstrojim nebo
Gstrojim s ménitelnym smyslem otaceni.

6. Zafizeni podle nejméné jednoho znarokli 2 az 5, vyzmnacdujici se tim, Ze

zadriovaci Gstroji (R) je vytvofeno ve formé tycky (7), otocné souose s osou (11) rota¢niho
bubnu (1).

7. Zafizeni podle naroku 6, vyznacujici se tim, Ze radidlni tycka (7) je upravena
na hnacim hfideli (6), ktery je souosy s osou (11) zasobniho bubnu (1), pfi¢emz hnaci hridel (6)
s radidlni ty¢kou (7) vy€niva z konce zasobniho bubnu (1) na jeho odtahové strané, pricemz
rotaéni pohonné ustroji (A) je uloZeno uvnitt zasobniho bubnu (1).

8. Zafizeni podle niroku 6, vyznadujici se tim, Ze radidlni tycka (7) probiha
radialné dovnitf z volného konce ramena (16), které je druhym koncem upevnéno k dutému
hnacimu htideli (17) a probiha v ostrém Ghlu smérem ven a k zasobnimu bubnu (1), duty hnaci
hiidel (17) je souosy s osou (11) zasobniho bubnu (1) a rameno (16) je spolu s dutym hnacim
hiidelem (17) a zejména spolecné s rotaénim pohonnym Gstrojim (A) uspofadano v odstupu od
piedniho konce zasobniho bubnu (1), pfi¢emz duty hnaci hiidel (17) je upraven pro prichod
utkové prize (Y).

9. Zafizeni podle nejméné jednoho znaroktt 2 az 8, vyznacdujici se tim, Ze
rotadni pohonné dstroji (A) obsahuje elektromotor (M), ktery je opatien snimalem (34) dhlu
natoceni, nebo krokovy motor.

10. Zafizeni podle nejméné jednoho znaroki 2 az 9, vyznacdujici se tim, Ze
rotadni pohonné ustroji (A) je opatfeno zrychlovacim a/nebo zpomalovacim pfidavnym

pohonnym ustrojim (B).

11. Zatizeni podle naroku 10, vyznadujici se tim, Ze pfidavné pohonné ustroji (B)
je pohonnou jednotkou hnaciho h¥idele (6) zadrzovaciho ustroji (R).

-10 -
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12. Zafizeni podle naroki 10 all, vyzmaé&ujici se tim, Ze pfidavné pohonné
Gstroji (B) je tvoteno turbinovym kolem (28), ulozenym na hnacim hfideli (6), a nejméné jednou
vzduchovou tryskou (30, 31), smérovanou na turbinové kolo (28).

13. Zafizeni podle nejméné jednoho zndroki 2 az 12, vyzmac€ujici se tim, Zena
hnacim htideli (6) zadrzovaciho ustroji (R), zejména na kotouéi (32) hnaciho hfidele (6), jsou
vytvoieny propustné oblasti (33) impulzi k uréovéni Gihlu natoCeni a proti propustnym oblastem
(33) impulzi je umistén nejméng jeden snimad (34) impulzi k ur€ovani thlu natoleni, spojeny
s fidicim dstrojim (8).

14. Zatizeni podle nejméné jednoho znaroki2 az 13, vyzmnaéujici se tim,Ze mezi
elektromotorem (M) rotaéniho pohonného Gstroji (A) afidicim ustrojim (8) je vytvorena
pfenosova draha pro pfenos bezdotykovych signali a provozniho napéti.

15. Zatizeni podle nejméné jednoho z nérokii 2 az4, vyzmnaéujici se tim, Ze fidici
ustroji (8) obsahuje nejméné jeden programovatelny mikroprocesor.

16. Zafizeni podle nejméné jednoho znéarokd 2 az 6, vyznadujici se tim, Ze
zadrzovaci ty¢ka (7) vystupuje z prstencového b&Zce (18), obklopujiciho zdsobni buben (1)
z vn&j§i strany a usporadaného souose se zasobnim bubnem (1), pfi¢emz prstencovy b&zec (18)
je podepten v rotadnim pohonném istroji (A), umisténém radidlné na vn€j3i strané zésobniho
bubnu (1).

17. Zatizeni podle nejméné jednoho znarokd 2 az 5, vyzmacujici se tim, Ze
zadrzovaci Gstroji (R) je tvofeno prstencem (19'), ktery je na svém vnitinim obvodu (20) opatfen
obvodovymi zuby (21) a ktery obklopuje zasobni buben (1) kolmo na jeho podélnou osu (11),
primér vnitiniho obvodu (20) prstence (19') je vétdi nez pramér vnéjsi obvodové plochy
zasobniho bubnu (1), pficemz prstenec (19') je oto&n& podepien na klikovém pohonném dstroji
(24), jeho stied (22) je umistén excentricky vii€i ose (11) zasobniho bubnu (1) a vnitini obvod

(20) prstence (19") je v kontaktu se zasobnim bubnem (1) v nejméné jednom bodu jeho obvodové
plochy.

18. Zatizeni podle nejméné jednoho znaroki 2 az 5, vyznacdujici se tim, Ze
zachycovaci ustroji (R) je tvofeno vnitinim obvodem prstence (25), ktery je v kontaktu
s obvodovou plochou zisobniho bubnu (1) v jednom bodu, pfi¢emz primér vnitfniho obvodu
prstence (25) je v&ti nez primér vnéjsi obvodové plochy zasobniho bubnu (1) a prstenec (25),
jehoz osa (27) polohového nastaveni protind osu (11) zasobniho bubnu (1) v ostrém uhlu, je
upraven pro vykonavani nuceného kolotavého pohybu kolem osy (11) zasobniho bubnu (1).

3 vykresy
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