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) Mécanisme d’enroulement d’un tissu pour métier a tricoter circulaire.

@ Deux rouleaux de pincement (2, 3) sont montés entre
deux bras d’un étrier (17) articulé autour d’un axe (18) solidaire
d‘un second étrier (21) articulé autour d’un axe (22). Ces rou-
leaux sont entrainés par un moteur {25) et le tricot est enrouié
autour d'une barre de bobinage (3) entrainée par un moteur
(14). Deux capteurs de force {28, 29) mesurent respective-
ment la tension exercée par le tricot (1) entre le rouleau (3} et
la barre (4) par l'intermédiaire de |"étrier (21) articulé autour de
I'axe (22) et 1a tension excercée par le tricot (1) entre le rouleau
{2) et les aiguilles du métier & tricoter par |'intermédiaire de
I"étrier (17) articulé autour de {'axe (18). Comme les tensions
du tricot sont confondues avec les axes (18, 22), les tensions
appliquées a ces axes n'engendrent aucun couple sur les le-
viers articulés a ces axes respectifs de sorte que les moteurs
(14, 25) réglés par les capteurs (28, 29) ajustent indépendem-
ment les tensions dans les brins du tricot en amont et en aval
des rouleaux (2, 3).
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MECANISME D'ENROULEMENT

DUN TISSU POUR METIER A

TRICOTER CIRCULAIRE

Ia présente invention a pour objet un mécanisme d'enroulement
d'un tissu pour métier A tricoter circulaire comprenant au moins
deux rouleaux de pincement du tissu disposés dans un plan horizon-
tal et entre lesquels le tissu passe aprés avoir entouré une por-
tion du premier rouleau et les quitte aprés avoir entrouré une por-
tion du second rouleau, une barre de bobinage et des moyens d'en—
trainement de ces rouleaux et de cette barre.

Les rouleaux de pincement du tissu ont pour rdle d'exercer une
traction déterminde sur le tricot et d'assurer ainsi la régulari-
té des mailles. Le rouleau de bobinage sert & recueillir le tricot
avec une certaine tension qui assure une largeur réguliére du pro-
duit enroulé. On a déja proposé de faire passer le tricot alterna—
tivement dessous et dessus deux, voire trois rouleaux. de pincement
de maniére que les frottements engendrés entre les rouleaux et le
tissu réduisent le passage de la tension entre les brins situés au-
dessus et au~dessous de ces rouleaux.

D'une part, tout glissement du tricot n'est pas exclu a tra—
vers les rouleaux de pincement, d'autre part, le diamétre du rou-
leau de bobinage varie constamment ce qui suppose une vitesse d'en-
tralnement variable du rouleau de bobinage pour que la tension d'en-
roulement soit constante.

Diverses solutions ont déja été proposées pour tenter de ré-
soudre ce probléme. C'est ainsi que le brevet CH-A~501 084 se rap-
pdrte a un dispositif de freinage magnétique comprenant un aimant,
un levier actionnant cet aimant et dont la position est fonction
du diamétre du rouleau de tissu. Au fur et 3 mesure que ce diamé-
tre croit, le levier approche l'aimant d'un tambour solidaire de
1'axe du rouleau de tissu et le freine.

Le brevet CH-A-539 156 est relatif & un dispositif dans lequel
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le rouleau d'extraction du tissu est cindmatiquement solidaire de
la fonture et est donc entralné positivement & une vitesse propor-
tionnelle & celle de la fonture. Une telle solution ne résoud pas
le probleme du glissement possible du tissu entre les rouleaux de
pincement ni celui de l'entralnement du rouleau de bobinage.

On a déja proposé d'asservir le couple d'un moteur a courant
continu destiné & entralner les rouleaux de pincement du tissu a
la tension de ce tissu, dans le brevet US-A-4 236 390. La mesure
de cette tension et le mode d'entralnement du rouleau de bobinage
ne sont pas décrits dans ce document.

I1 apparalt qu'aucune solution n'a été proposée jusqu'ici pour
résoudre le probléme qui consiste d'une part & tirer sur les aiguil-
les, d'autre part a enrouler le tricot & deux tensions respectives
réglables indépendamment l'une de l‘autre.

Le but de la présente invention est précisément de résoudre
ce probléme.

A cet effet, cette invention a pour objet un mécanisme d'en—
roulement d'un tissu pour machine & tricoter circulaire selon la
revendication 1.

ILe dessin annexé illustre, schématiquement et & titre d'exem-
ple, une forme d'exécution du mécanisme objet de l'invention.

La fig. 1 est une vue en perspective de ce mécanisme.

Ia fig. 2 est une vue en coupe selon la ligne II-II de la
fig. 1.

La fig. 3 est une vue en coupe selon la ligne III-III de 1la
fig. 1

La fig. 4 est une vue en coupe selon la ligne IV-IV de la fi-
gure 1.

La fig. 5 est un schéma-bloc du circuit électrique de commande
des moteurs.

La fig. 1 n'illustre que le mécanisme d'enroulement du tricot
produit par le métier & tricoter circulaire qui n'a pas été repré-
senté. Ce tricot se présente sous la forme d'un tube 1 que l'on ap-
platit entre deux rouleaux de pincement 2 et 3 .avant d'enrouler le
tissu sur une barre de bobinage 4 montée rotativement autour de son
axe longitudinal entre deux bras 5 et 6 d'un étrier 7 solidaire d'une
couronne dentée 8 montée rotativement dans une coulisse circulai-
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re 9 solidaire du bati du métier et en prise avec un pignon d'en-
tralnement 10 relié cinématiquement au mécanisme moteur (non repré-
senté) destiné a faire tourner la fonture. La barre de bobinage 4
porte un pignon 12 (fig. 3) & une extrémité en prise avec une vis
sans fin 13 d'un moteur d'entralnement 14 & courant continu (£fig.
1). L'alimentation électrique est fournie par une double piste con-
ductrice circulaire 11 contre laguelle frottent deux capteurs lla
solidaires de 1l'étrier 7.

Les rouleaux de pincement 2 et 3 sont montés rotativement en-
tre deux bras 15 et 16 d'un étrier basculant 17. Cet étrier 17 est
articulé autour d'un axe 18 passant par la génératrice du rouleau
2 (fig. 2) a l'endroit ol le tricot 1 quitte ce rouleau 2, et so-
lidaire de deux bras 19 et 20 d'un second étrier basculant 21 ar-
ticulé autour d'un axe 22 passant par la génératrice du rouleau de
pincement 3 & l'endroit ol le tricot 1 entre en contact avec ce rou-
leau, et solidaire des bras 5 et 6 de l'étrier 7 solidaire de la
courcnne dentée 8.

Deux barres 35 et 36 (fig. 1 et 2) sont fixées entre les bras
19 et 20 de l'étrier 21 et servent a maintenir constante la direc-
tion de la force excercée par le brin de tissu s'étendant du rou-
leau 2 & la barre de bobinage 4 quel que soit le diamétre du rou-
leau de tissu enroulé sur cette barre 4.

Le rouleau de pincement 2 est solidaire & une extrémité (fig.
4) d'un pignon 23 en prise avec une vis sans fin 24 de l'arbre d'un
moteur d'entrainement 25 3 courant continu, et a son autre extré-
mité (fig. 1) d'un renvoi denté 26 en prise avec un renvoi denté
27 solidaire de l'arbre du rouleau de pincement 3.

Un premier capteur de force 28 (fig. 2) constitué par une jau-
ge de contrainte est disposé entre l'étrier 7 solidaire de 1'anneau
denté 8 et 1l'étrier basculant 21 articulé autour de l'axe 22 et un
second capteur de force 29 est disposé entre 1l'étrier basculant 21
et 1l'étrier basculant 17 articulé autour de 1l'axe 18.

La fig. 5 illustre un schéma-bloc du circuit électronique des—
tiné & asservir la vitesse du moteur 14 ou du moteur 25 a la for-
ce captée par les capteurs de force 28 respectivement 29. Etant don~
né que le circuit d'asservissement est identique dans les deux cas,
seul 1'un de ces circuits est représenté et décrit.
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Le capteur de force 28 est relié par un préamplificateur 30
34 l'une des entrées d'un amplificateur différentiel 31 dont 1'au—
tre entrée est connectée & un potentiométre de consigne 32 qui sert
a afficher une tension caractéristique de la force désirée sur le
capteur de force 28. La sortie de 1'amplificateur différentiel 31
est connectée a un régulateur 33 lui-méme comnecté & un amplifica-
teur de puissance 34 destiné 3 alimenter le moteur 14.

ILe principe de réglage du mécanisme d'enroulement du tissu tri-
coté consiste 3 asservir la vitesse du moteur 14 & la tension de
la portion de tricot 1 s'étendant du rouleau de pincement 2 au rou-
leau de tricot formé sur la barre d'enroulement 4 et a asservir la
vitesse du moteur 25 & la tension de la portion de tricot s'éten~
dant entre le rouleau de pincement 3 et les aiguilles solidaires
de la fonture (non représentée). En effet, l'axe de pivotement 18
de 1l'étrier basculant 17 étant confondu avec la génératrice du rou-
leau de pincement 2 3 l'endroit ol le tricot 1 quitte ce rouleau
2 et le tricot passant successivement sous le rouleau 3 entre les
rouleaux 2 et 3 et sur le rouleau 2, le couple exercé sur l'étrier
17 autour de 1l'axe d'articulation 18 est directement proportionnel
a la tension de la portion de tissu s'étendant entre le rouleau 3
et les aiguilles de la fonture (non représentée). La tension du brin
de tricot situé entre le rouleau 2 et la barre d'enroulement 4 n'en~-
tre pas en ligne de compte du fait que le bras de levier de cette
force dont le point d'application est confondu avec l'axe 18 est

‘nul. En outre, le parcours du tricot entre les rouleaux de pince-

ment 2 et 3 empéche dans une certaine mesure la tension régnant dans
le brin de tricot s'étendant entre le rouleau 2 et la barre 4 de
se transmettre a l'autre brin du tricot situé en amont du rouleau
3. De toute fagon, méme s'il y a glissement du tricot entre les rou-
leaux 2 et 3, ceci se traduit par une variation de tension du tri-
cot. Donc la force mesurée par le capteur de force 29 est bien ca~
ractéristique du moment correspondant au produit de la force exer-
cée par le brin de tricot 1 s'étendant entre le rouleau 3 et les
aiguilles de la fonture (non représentée) tangentiellement au rou—
leau 3, par le bras de levier d'application de cette force par rap-
port & l'axe de basculement de 1l'étrier 17. Par conséquent, la ten—
sion émise par le capteur de force 29 est proportionnelle & ce mo~
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ment de sorte que l'amplificateur différentiel 31 et le régulateur
33 ré&glent l'alimentation du moteur 25 en fonction de l'écart en—
tre la tension émise par le capteur 29 et celle affichée par le po-
tentiométre de consigne 32 et correspondant & la tension mécanique
désirée dans le brin du tricot 1 s'étendant en amont du rouleau 3.

Par contre, la force appliquée sur l'étrier 17 par ce brin du
tissu s'étendant en amont du rouleau 3 étant confondue avec l'axe
22 de 1l'étrier 21, la force exercée par ce brin de tissu se décom—
pose en deux forces appliquées respectivement sur l'axe 18 qui cons-
titue le premier point d'appui de 1l'étrier 17 sur 1l'étrier 21 et
sur le capteur 29, solidaire de 1'étrier 21, constituant le second
point d'appui. Ces forces se répartissant proportionnellement a leurs
bras de levier respectifs par rapport au point d'application de 1la
force, confondu avec l'axe 22 de l'étrier 21, aucun couple résul-
tant n'est donc transmis a cet étrier 21 de sorte que cet étrier
reste constamment en équilibre autour de son axe quelle que soit
la force appliquée sur 1l'étrier 17 et que seul le capteur 29 mesu~
re la force au second point d'appui de l'étrier 17 sans que cette
force n'influence le capteur 28.

Donc, le couple exercé sur l'étrier 21 est proportionnel & la
seule force du brin de tricot s'étendant entre le rouleau 2 et 1la
barre de bobinage 4. La force proportionnelle 3 ce couple mesuré
par le capteur 28 sert a régler la tension d'alimentation du moteur
14.

Comme décrit précédemment pour le moteur 25, cette tension d'a-—
limentation est réglée par un circuit électronique identique & ce-
lui du moteur 14 en fonction de la tension de référence affichée
sur le potentiométre de consigne 32 et correspondant a la tension
mécanique désirée dans le brin du tricot 1 s'étendant en aval du
rouleau 2.
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REVENDICATIONS

l.Mécanisme d'enroulement de tissu pour métier 3 tricoter cir-
culaire comprenant un support (5,6,7) monté rotativement autour d'un
axe vertical et portant au moins deux rouleaux (2,3) de pincement
du tissu (1) disposés dans un plan horizontal et entre lesquels le
tissu passe aprés avoir entouré une portion du premier rouleau (3)
et les quitte aprés avoir entouré une autre portion du second rou-
leau (2), une barre de bobinage (4) et des moyens d'entralnement
(14,25) de ces rouleaux (2,3) et de cette barre (4) caractérisé par
le fait que les deux rouleaux de pincement (2,3) sont montés entre
une premiére paire de bras paralléles (15,16) articulés autour d'un
axe (18) passant par une génératrice dudit second rouleau (2) & l'en~
droit oh le tissu (1) le quitte, cet axe étant solidaire d'une se-
conde paire de bras paralléles (19,20) articulds autour d'un axe
(22) solidaire dudit support et passant par la génératrice du pre-
mier rouleau (3) & l'endroit ol le tissu (1) entre en contact avec
celui-ci, et par le fait qu'il comporte au moins un organe (29) pour
mesurer la force entre la premiére paire de bras paralléles (15,16),
soumise a la tension du tissu en amont des rouleaux de pincement
et la seconde paire de bras paralléles (19,20) et un organe (28)
pour mesurer la force entre la seconde paire de bras paralléles,
sounise a la tension du tissu en aval des rouleaux de pincement et
ledit support (5,6,7) et deux dispositifs (30 a 34) pour commander
indépendamment les moyens d'entrainement (25,14) des rouleaux de
pincement (2,3) et ceux de la barre de bobinage (4) en fonction des—
dites forces mesurées respectives.

2. Mécanisme selon la revendication 1, caractérisé par le fait
que lesdits moyens d'entrainement sont constitués par des moteurs
électriques (14,25) & courant continu et que ledit support (5,6,7)
porte deux capteurs (1la) alimentés par une piste électriquement
conductrice circulaire (11) concentrique audit support.

3. Mécanisme selon la revendication 2, caractérisé par le fait
que chacun desdits dispositifs (30-34) pour commander indépendam~

ment les moteurs (14,25) a courant continu comportent chacun une
jauge de contrainte (28,29) un potentiométre de consigne (32) un
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amplificateur différentiel (31) dont les entrées sont relides res-

~

pectivement a ladite jauge et audit potentiométre, un régulateur
(33) et un amplificateur de puissance (34).
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