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Podava® ftku pro tryskové tkaci stroje zahrnujict
navijec{ Jednotku z4soby niti

Podava® ddtku pro tryskové tkaci stroje zahrnuje
navijeci jednotku (3) s nastavitelnym profezem,
jejf? klecovid sténa Je tvofena dvéma sadami
stiridajfclch se pevnych a pohyblivych ramen (10,

11y sdruZenyc¢h do skwpin ¢i sektord a ulofenych |
na vzijemn® naklon@énych pEfrubdch (12, 13), tak

alby =zdsoba dtkové 'miti (1) na navi{jecl jednotce
(3} byla posouvdna vpted v odddlenych ovinech.
Sady ramen (10, 11), které Jjsou s vyhodou
rozdéleny do rovnomsrné rezmisténych skupin &1
sekbori, Jjsou na pEislugngch pEfrubdch (12, 13)
ulozeny pomoci vackovych prosttedkd (16, 211}
schopnych nastavovat jejich radidlnf polohu a
phsobfe{ch soufasn® a ve stejném rozsahu na ob#
sady ramen (10, 11), pricemz jsou uvadény v
Einnost jedinym ovladacim &lenem {26, '30).




frisas |~ N f
- -

. DEE 2 & e

- 1lf- {DZ®b & i i
~ 111 w- = g

j ! 3 = e f
SN B vt/ ;

. 5 L
Podavad utku pro tryskové tkaci stroje, qajiedgnavijeci jednot-

ku zésoby niti

Oblast techniky

, Vyndlez se tykd podavade dtkﬁ pro tryskové tkaci stroje,
zahrnujiciho navijeci Jjednotku &i otoéné uloieﬁy buben, JjehoZ
otdleni Je zaétaveno, navijeci rameno'schopné ukldadat na tento
buben zésobu utkové niti, ﬁrostfedky na zjiéfo?éni-délky‘této
zédsoby niti a na odmé&Ffovéni délky ﬁtkové niti, odtahované ze

zésoby na vystupu z podavale utku, a prostfedky na zastavové-

- ni odvijend niti, coZ je vyznakem odmé¥ovaciho podavade udtku,

jehoZ navijeci jednotka ma nastavitelnj prirez a zahrnuje ikle-
covou sténu vytvofenou ze dvou sad stiidajicich se ramen ulo-
Zenych na vzd jemné nakloné&nych pFirubdch, tak aby zésoba niti
byla posouvéna vpred v oddélenych ovinech. |

_": Vynélez se.tyké zejména zdokonalenl ‘podavale utku, kte-
rd jsou schopna umoZnit presné, ﬂéinné a soufasn® snadné a
r&chlé nastavovéni prirezu navijeci Jjednotky a tudiZ i délek

na ni navijené utkové niti, a kterd se uspokojivé osvéd¥ila v

 PrﬁmyS1ovém méritka.

Dosavadni stav techniky

Je. znémo, Ze pii moderni technice tkani pomoci trysko-

vych tkacich strojd jsou k podédvéni utku obvykle pouZivény od-

. mérovaci podavale Utku, usporédané mezi predlohovou civkou ni-

ti a tkacim strojem.
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Podavale utku tohoto druhu zahrnujil elektromotor, ktery
zajidtuje oté¥eni uklddaciho &i navijeciho ramena niti, a na-
vijeci jednotku ve tvaru v nehybném stavu udrZovaného bubnu,

na ktery rameno naviji nit v rovhomérnych ovinech, vytvéde ji-~

:ciéh z4sobu titkové niti, jejiz délka je zjistovéna pomoci Vhod-

nych gidel.

‘Tryska tkaciho stroje, pfedem nastavend k vrhéni udtkové
niti do prodlupu, odtahuje 5 bubnu podavade dtku délku niti,
potifebnou pro kaZdy prohoz. Tato délka jé odméfovéna a I'izena
podavatem Utku pomoci vhodnych prostfedky, poditajicich podet
0dvijenych ovint niti. '

Jakmile délka Utkové niti, vriend do prodlupu tkaciho
stroje, doséhla na vystupu z podavade tku predem stanovenou
hodnotu, Jje nit na bubnu podavade utku zastavena pomoci zari-
zeni, vét3inou elektromagnetického zarizeni, zahrnujiciho ty&-

ku, schopnou nit zastavit na vystupu 2z navijeci jednotky, kte-

1ré§to’tyéka"jé pfésané mezi iafaienou klido#oquolohou a Vyé

sunutou, nit zastavujici polohou, v ni%Z jeji konec vnikd do
vybréni vytvoreného na obvodu bubnu, v blizkosti jeho volného
konce, aby tim byla s bubnu ddvijéﬁé utkové nit zastavena do-
sednutim tylky na ni.

K odmérovdni délky utkové niti pri ka%dém prchozu jsou
vEt&inou poﬁiivéna dvé rﬁZné feéeni:

- Prifez navijec{ jednotky a tudiZ obvod tohoto prifezu -

"_obekle obvoafkrﬁhu - a délka jednotlivych'ovinﬁ niti na tomto

obvodu jsou zachovdvény nemé&nné a kolem vystupniho konce této

jednotky je usporddéno vice zastavovacich zatizeni niti, tak
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aby bylo provédéno pfetriité odméfovani délky utkové niti, kte-
ré mé byt zanedena, v podtech celyéh ovind a ve zlomcich ovinu,
nebo altérnativné,

- pritez navijeci Jednotky a tudiZ obvod fohofo prifezu -
bbvykle'ﬁnohoﬁhelnik bliZici se pokudJmoino obvodu kruhu - a.
délké jednotli?&éh na ténto ObVOd ﬁayijenych ovind hiti jSou.
ménény a na vystupnim konei této jednotky Je uspofddéno jediné
zastavovaci zarizeni niti, takie k tkacimu stro ji podévaﬁé dél-

‘ka Gtkové niti se vidy rovnd poftu celych ovind odvijenych z
jednotky, &imZ Je doéahovéno kontinudlniho odméfovéani délky
Utkové nitl, které mé byt po kaZdém prlrazu zanesSena.

Obé tato reéenl jsou jiZ dlouho pou21vana pri konstrukc1
odméFovacich podaVaé& utku pro tryskové tkaci stroje. Z tech-
nického hlediska ne jsou z¥e jmé rovnocennd, at jiZ co do obtii-
-ndsti konstrukce nebo co do vykonu.

ﬁeéenifs'pevnjm profezem navijeci Jednotky Jje bé&iné& dé-

-~ véna prednost t@m,_kdg Je vét&i zéjem na kvalité payijeni;zéf

sdbnich'bvinﬁ,‘ponévadi bez pfilid mnoha konstruk&nich obtizi
umoZnuje oviny niti na navijeci jednotce pofédat a posouvat Je

0ddelens vbfed.'Ténto #yZnék"je'veiﬁi ocenovén a je obzv14si

vyhodny v pFipadé ostfe kroucenych -a velmi chlupatych .pfizi ne-.

bo rovnbbéinych filamentd bez zékrutu.

Na druhé strané pritomnost vice zastavovacich zafizeni

.~ niti u tohoto Fedeni zvy3uje konstruk&ni sloZitost i nédklady

na odméfovaci jednotku a déle pak-neumoiﬁuje,kontinuélni cdmé- -

rovénl délky utkové nltl které mé byt zaneSena.

d{iZ s nastavitelnou délkou ovini niti je z konstrukéniho hle-
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Hedeni s nastavitelnym prifezem navijeci jednotky a tu-
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diska vZeobecné méné sloZité. V tomto pPipadé je normdlné& u-
spofdddno jediné zastavovaci zafizeni niti, které lze takto
optimdlng realizovat bez problémi s nutnosti- omezovéni nékla-
dd a rozmérd. AvSak v nékterych pripadech, aby byl sniZen roz-
. sah, serlzovanl obvodu prifezu. D&VlJECl Jjednotky, Je zde uspo-
fédéno vice zastavovaC1ch zaPizeni niti, i kdyZ ve velm1 ome-
zeném poétu nepfesahu jicim étyrl.

Na druhé strané v3sk poZadavek nastavovénl prﬁrezu navi-
jeci Jjednotky nedovoluje veolné zvolit systém posouvéni oving
niti vptred,

VétSinou pou%ivané systémy k dosa¥eni posouvéni ovind ni-
ti vpfed jsou predev8im systémy druhu s doprednym klouzéngm,
u‘nichﬁ na buben navijené oviny tladi vphed predtim navinuté
oviny, a ddle pak systémy s kyvavym kotoudem, u nichZ JSOU o-
viny n1t1 posouvény vpied, tésné jeden vedle druhého, pomOC1
kotouCe usporddaného v blizkosti navijeciho ramena, ktery ty-

_ konavé kyvavy oohyb kolem osy podavale utku.

ﬁonstrukce podavaée dtku pro tryskové tkaci stroje, ma-
Jiclho navijeci Jednotku 5 nastav1telnym prifezem, na nii Je
soufasné dosahovéno posouvdni oddélenych ovind niti vpied,
sdfuiuje vyhody obou vyde popsanych Systéiﬁ, atkoliv zplsobu-
Jje znaéﬁé konstrukéni komplikacé.

Je znémo, Ze systém, posouvajici oviny niti oddélend vpFed,
zahrnuje navijeci jednotku, majici klecovou sténu tvofenou st¥i-
davé'pevnjmi_a pohyblivymi rameny, u niZ vratny pohyb ramen,
Vyvolévany otééeniﬁ hnaciho hridele, ﬁr&ujé axidlni postup ovi—:
nt smérem k vystupnimu konci bubnu, pfilemz jsou oviny nucené

udrZovény ve vzd jemném odstupu.
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sprévné posouvéni ovind niti po navijeci jednotce je ur-
Covéno vzéjemnou radidlni polohou ramen, v niZ se pohybliva
ramena &éstefnd a ménitelnd vynofuji z obvodu pevnych ramen
nésledkem pohybu uddlovaného jim hnacim h¥idelem podavade Utku.
' Rozsah, vV n&m? se pohyblivd ramena vynofuji nad pevnd ra-
mena; uféuje rozted &i vzddlenost mezi Jjednotlivymi oviny niti

e byt na navi jeed

N3¢

a tudiz i poéet ovind, ktery md

vinut. Toto Je dﬁle21ty Vyznak podavaée utku ponevad mnoZzstvi
ov1nﬁ nitl které mﬁﬁe byt na buben ulozeno, uréuge xaﬁac;fu_ |
podévéni utku v metrech za minutu.

U podavade Gtku, majiciho navijeci jednotku s nastavitel-
nym prifezem a u‘néhoi Jjsou oviny niti oddélené posouvény. vpred,
je proto nutné, aby rovnom&rnost roztele a dopfedného pohybu .
téchto ovind byla pri sefizovani prifezu navijecl jednotky a
je ji obvodové délky zachovéna'neménné.

Podavad utku pro tryskové tkaci.stroje vydSe popsaného dru-

_..’hu_je zndmy z_francouzského.paténtu_2.626'014} U tohotd_podavaf,.m_JA

ge Je nasﬁaVOvéni radi&lniho prescuvani stridavé pevnych a po-
hyblivych ramen, rozdélenych do ctyr dvojic skupin ¢&i sektorﬁ
dosahovéno pOVOlenlm upevnova01ch sroubﬁ, ruénim posunutlm kaa-
dé Jednotlivé_skuplny ¢i sektoru ramen podél radidlnich vyrezl
a ndslednym utaZenim upevnovacich &roubt. TudiZ je provédéno
rudni nastavovéni, které nelze uskutethovat ani snadno, ani
rychle, zejména z nésledujicich divodl:

- Nastavovéni skupin &i sektorlt pevnych a pohyblivych ra-
men je nﬁtno provédét jednotlivé, sektor po sektorﬁ, na kéidé '
‘dvojici sektort, s rizikem, %e poka?dé bude zménino vzéjemné

sefizeni, - které musi byt obzvld&f pfesné -, mezi sektorem




Czem a posouvénlm niti v odddlenych ovinech, u ndho% lze prifez

pevnych ramen a sektorem pohyblivych ramen v kaZdé dvo jici.

- VzéJemné nastavovéni skupin &i sektord pohyblivych & pev-
nych ramen je navic ponechéno vniméni obsluhquclho, ktery e~
fizovdni provadi.

‘—.Gkony,vyéaduji znatnou. schopnost a jsou -Easové néroéné.
'Jak.Je patfho,'feéeni podle francouzského patentu 2 626 014,
i kdyZ prinéd$i nepochybné vyhody navijecd Jednofky S8 nastavi-
telnym prifezem a posouvdni niti v oddélenych ovinech, nevyho-
vuje poZadavkim spolehliveosti a snadnosti pouZiti, které mus v
byt u pramyslevého Stroje spinény, zejména jednd-li se o tex-
tilni obor, kde jsou podminky pouzivéni kra jné prisné a kde m4
‘moZnost co ne jsnadné j81ho provddéni jakychkoliv cperaci séri-
Zovéni prvofadou ddleZitost. -
Vzhledem k vySe uvedenym argumenttm se ukazuje'zfejmj zé-
Jem moci disponovat odméfovacim podavedem utku pro tryskové

tkaci stroje, majicim navijeci jednotku s nestavitelnym prafe-

této Jednotky nastavovat centrdlnin ovlddanim, totiZ kdy ovlé-
. dénim Jedlpého nastavovaciho glenu lze soulasn® prestavovat

v3echna v jednotce se stridajici pevnd a pohyblivé ramena, pfi-
CemZ Jje nevic zachovévéna Jejich vzé jemnd poloha a Jje zajisté-
na rovnomérnost roztefe mezi oviny p¥i nastavovéni prufezu na-

vijeci jednotky a délky ra ni navinutych ovind niti.

Podstata vynédlezu’

Uvedeny problém zcela uspokojivé Fedi podavad dtku pro

tryskové tkaci stro je, zahrnujici.navijeci Jednotiu €i otoéneé
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uloZeny buben, jehoi otéleni jJe zgstaveno, navi jeci rameno

schopné uklddat na tento buben zdsobu Utkové nitl, prostredky

na zjié{ovéni délky této zdsoby niti Q na odméfovéni délky ut-
kovélnifi, odtahované ze zdsoby na vystupu z podavale iutku, a
prostiedky naizastavgvéni_odvijené niti, cof je vyznakem odmé- -,‘i
fdvadiﬁo podavacde ﬁtkﬁ, jehdi navi jeci jednotka mé hastavitel-

ny prifez a zshrnuje klecovou sténu vytvorenou ze dvou sad

stfidajicich Se ramen uloienjch na vzé jemné naklonénych pfiru—

.-béch tak aby zésoba nltl byla posoﬁvéﬁa vpred v oddélenych o~
vinech, JjehoZ podstata spolivéd v tom, Ee sady ramen Jjsou na
pfi slu8 ych prlrubéch uloZeny pomoc1 prostredkﬁ schopnych na-
StaVOVat Je1lCh Padlélnl polohu, pfléemi tyto prostfedky puso-
bi soulasné a ve stejném rozsahu na ob& sady ramen a jsou ovlé- -
dény Jedinym ovlédacim &lenem.
U tohoto podavale ttku je keaidd sada ramen s vyhodou roz-
délena do skupin &1 sektord, z nichZ kaZdy zahrnuje vice. ramen. .
‘Podavaf dtku zahrnuje také prostedky na aretovéni sad
ramen - hebo_skupin &1 sektord, do nichZ jsou rozdélena - ve
zvolené radiélhi poloze, ddsaéené pomoci zmingnych nastavova-
cich 'pr‘détfédkﬁ, sakoZ i ovlddaci &len, uvédéjfc{ aretadni pro-

-gtfedky v Cinnost.

Aretalni prostfedky jsou s vyhodou bvlédény tymZ ovléda- .
¢cim Elenem, kterj ov1ddé nastavovaci prostiedky.

Podle jednoho vyhodného provedeni vynélezu zahrnuji pro-
i“fstfedky na nastavovéni radiélni polohy“ramen"nebo;skupin~éi-~
-sektorﬁ zmlnénych sad dva souose uloZené kotouée otééeglcl se

na zmlnénych prlrubach a maglcl vackové proflly, 5 nlmlé Jsou

ve styku po nich poglzdé31c1 kladitky ramen nebo skupin &i sek-
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tord ramen obou prislusnych sad, pfiéemi tyto dva kotoude ma ji

, oéubeni s nimiZ Jsou v zébé&ru odpovida jici ozubeni dvou ozu-
benych véledkd, jimiZ mbZe soudasnd otédet Jedlny ovlédaci pro-
st¥edek. '

Prehled obrdzkl na vykresech

Vynélez bude bliZe osvétlen pomodi vykres&, na kterych
‘znézorﬂuje obr. 1 pohled v osovém podélném pfi¢ném fezu na prv-
ni proiedeni odméFovaciho podavale utku podle vyndlezu, obr, 2
Eeini-pohled od vystupniho konce na podavad Utku na obr. l,"u;
kazujfci v detailu jen ty &dsti navi jeci jednotky, které ;; ty-

ka ji vyndlezu, a obr. 3 pohled v osovém podélném pri¥ném Fezu

na druhé provedeni odm&fovaciho podavale Utku podle vyndlezu.

Priklady provedeni vyndlezu

Podle obr. l,a.2-vykresﬁ zahrnu je odméfovac{ podavad iGt-
ku podle vynélezu znémym zpisobem na#ijeci jednotku ¢i buben 3,
ﬁa ktery Jje navijecim ramenem 4 navijena udtkovéd nit 1, odtaho-
vand 8 civky 2. Otd&€eni hnaciho hfidele 5 néVijeci Jednotky 3 |
Je zajistovéno elektromotorem 6.

Na t&le 7 podavale dtku jsou - stédle je3td zndmym zpiso-
‘bem -luspofédéna zat¥izeni 8, schopnd zji3tovat zdsobu niti 1 a
;_poéitat'poéet ddvijenych oving, - a éafizeni 9, schopné nit 1 za-
stavit, prilemi lze zaflzenl 8, 9 radlélné nastavovat tak aby
se vZdy nachdzela v opt1méln1 vzdélenost1 od naV1Jeci jednotky

3, kdyz je jejl prdYez prestavgvan.
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Jék je na vykresech zndzornéno, zahrnuje navijeci jednot-
ka 3 klecovou sté&nu, tvofenou prvni sadou ramen 10 a druhou sa-
dou ramen ;l, kterd se vzd jemné stfidaji, prifem? jsou ob& sa-
dj soustredény do oddélenych skupin &i sektort. Ramena 10 prv-

- ni sady, ustfed&nd na ose - podavale Utku, Je moZno oznaéitljako- .

pevné, zatimco ramena 11 druhé sady, kterd jsou vzhledem k té

[
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oznaéena jako pohybllvé Jék Je znézornéno na obr. 2, je kaidd o

sada ramen 10, 11 rozdelena do &tyl skupin, z nichZ ka¥d4 za-
hrnuje p&t pevnych ramen 10 a Cty?i pohyblivé ramena 1l. Sku-
piny jsou rovnomérné rozmistépy, tak aby tvofily klecovou sté-

. nu na§ijeci Jjednotky g.'Pevné ramena 10 jsou spojena s pevrnou
pfiruboul;g, kterd je ustfedéna vzhledem k hnacimu hiideli 5,
zatimco pohyblivé ramena 11 jsou spojena s pohyblivou pfirubou
13, kterd je vzhledem k hnacimu h¥ideli 5 uloZena $1kmo pomaci
vloZeného pouzdra 14 s naklon&nou osou, které zndmym zpiscbem

”;Vyvplévéfkyvéni pohyblivych ramen.ll, ¢{imZ je umoZnéno.posou=:- .
véni ovind nifi 1 na navijeci jednotce 3 vpied.

Podle vynélezu Jjsou pflruby 12 a 13 spoaeny jednim nebo

-vice podélnymi prvky 15, které zabranujl jakémukoliv Jejlch
vz jemnému Ghlovému posouvdni a tim vyluduji Jakykollv styk -
mezi sousedlcimi pevnyml a pohyblivymi rameny 10, 11. ;

Stéle 1eété podle vyndlezu miZe byt radidlni poloha pev-
nych a pohybllvych ramen 10, 11 pomoci valkovych systémd sou-
tasné a pro v3echna ramena 10, 11 ve steJném rozsahu nastavo- ‘
véna. Presnéjl reéeno, pevné prlruba 12 nese kotoué 16 mBJl- i |
ci v podstate sp1ré10v1té drézky 17 ve tvaru valek, které Jsou
vEechny stejné, do nich¥ zasahujf koliky 18, rovnobéiné s osou
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priruby 12, uspofddané na skupindch pevnych ramen 10 a pisobi-
ci jako kladiéky‘pojiidéj'ici po va&kéch.

Va&kovy kotoud 16 se mi%e na pevné piirub& 12 otélet po-
moci ozubeného prevodu, ktery zahrnuje ozubeni 19 vatkového ko-
toqée.gg 8. nimZ Je v zébéru ozubeny vdleCek 20, ulozeny VOlné
otoéné'na pevné prirubé& 12.

Podobné je na pohyblivé prirubé 13 otolné upevnén kotout
21, majici v podstatd spirdlovité dréiky 22 ve tvaru valek,
shodujici se s dréfkami 17 kotoue 16, do nichZ zasahuji koli-
ky 23, rovnobé%né s osou priruby 13, uspofédané na skupindch
pohyblivych raﬁen 11l a pisobici jako kladidky pojiZdé jici po:”
vatkéch. | | , | ’

Radidlni pohyby kaZdé skupiny &i sektoru pevnych ramen:;g
a pohyblivych ramen 11l jsou vedeny'dréikami 1lA. Obr. 2 ukazu- |
je drdzky 114, vodici radidlni pohyby skupin pohyblivych ra -
men 11, _ :

' Vé&kovyvkotoué-giféé‘mﬁié,otééet"na pFirubs 13 nésleckem
zéﬁérﬁ‘ozﬁbenéhb“véleéku 24 s ozubenim 25 tohoto kotoute 21.
o Otééenilvaékovych kotoudd 16 a 21 tudif zpisobuje radidl-
ni pfesouvdni skupin éi‘sektorﬁ ramen 10, 1l. Toto radidlni

pfesoﬁvéni Je dosahovéno soufasnd a ve ste jném rozsahu pro

=

ﬁéechny‘skupiny %1 sektory pevnych i pohyblivych ramen 10,
pridemz jsou oba ozubené véleéky.gg'a 24 uvddény v Cinnost sou-
gasnd, tak aby se nikdy nezménila vzé jemnd radidlni polcha me-
ozl rameny 10 a rameny 11 vsech skupin ¢i sektoru.

' Tuto soudasnou élnnost ozubenych vdledkd 20 a 24 l1lze na
druhé strané vé}mi jeanoduée doséhnout pisobenim vhodného o~

vlédaciho &lenu, schopriého uv4dét v &innost oba ozubené vélelky
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20, 24 a vytvorenélo takovym ipﬁsobem, aby bylec zabrdnéno &in-
nosti jen jednoho z ozubenych vilelkd 20, 24.

Podle provedeni znézarnéného na obr, 1 sestévd taKOVyto
OVldd&Cl Clen z tyle 26, majici dva rozdilnd tvarované dseky
'26A a 268, Jakoi i ovlédac1 rukoget 26C. . - - .

Ty& 26 ovladac1ho ¢lenu zasahuje do stredovycn dutin 27

{5 s]
(o]

a 2 b(}-_ gz.n._. maro] 51 Uéné pOhyollVé a pev_

[
s—k

% A . DA
woctr QA £
— ——

prz

3

né priruby 13, 12, prifem? vytvofeni Gvou visekd 26A, 26B toho-
_tom;viéégcfﬂ; éienu umoZnu je uvddet v éinpost obakozubené vé-
legky 20, 24 soulasng, coivje nevyhnutelné k soufasnému nasta-
vovéni vSech pohyblivych a pevnych ramen 11, 10, tvoricich na-
viject jednc}tku 3 podavafe Utku, ani% by bylo zpisobeno jaké-
koliv vzé jemné posouvéni mezi vadkovymi kotoudi 21 a 16.
Vzhledem k tomu, Ze pohyblivéd priruba 13 vykondvd kyvavy
pohyb, nebude osa ozubeného véledku 24 vidy vyrizena s osou o-
zubeného véletku 20. Existuji v3ak dvé tUhlové polohy hnaciho
;,hfldele 5, v.nich% Jsou.obé. osy prakticky vzd jemn& vyfizeny-a - - -
tJtO polohy Je moénO“snadno nalézt rudnim otéenim navi jeciho
ramena 4. Takto je moZno nastavit na podavaél utku vhodné pod-
'minky k proveoeni seflzenl prifezu navi jeci Jecnotky 3 a tudiz
k serizeni délky na ni navijenjeh ovind niti le
Provedenl’na obr. 3 pPedstavuje rozdllny Systém soulas~ -
ného uvédéni obéu ozubenych vdlelkl 20 2 24 v éiﬁnost. V tomto
piipadé Jsou oba ozubené véleéky 20, 24 spojeny vloienim polo-
elastického kloubu 29, nébledkem CehoZ mohou byt oba uvddény v o
"élnnost pﬁsobenlm pouze na krawni ozubeny vé 1eéek 24.‘m |

Kloub 29 ktery Je pruzny v namanénl ohybem a tahem, a-

v8ak tuhy v namghéni kroucenim, je schopen bez jakychkoliv pro-

A s s 1 e R e e e, L e p i e g
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blémd vydriet zmény ve vyfizeni mezi osami obou ozﬁbenjch vé-
ledkh 20 a 24, k nim? dochdzi béhem otdéeni hnaciho hridele 5,
zatimco nedovoluje Zédna vééjemné thlové posunuti mezi témito
Bzubenjmi vdledky 20, 24.

_Krajni'ozubeny ﬁéleéek'gﬁ, ktery ovlddd pohyblivé ramena
11, mi¥e byt uvédéﬁ v Einngst pfimo piscbenim na Jjeho stopku
30 za pouziti b&Zného ndfadi, jako je Sroubovék, nebo pouhou
rudni mahipulaci, Jestli%e je na stopce 30 uspofdddna ovldda--
¢i ruko jet.

Popsany systém k soufasnému nastavovéni radidlni polohy
pevnych a pohyblivych ramen 10, 11 miZe byt zFejmé pouZit 1 v
p¥ipadd, %e jsou ramena 10, 11 uspofddéna jako Jjednotlivé jed~-
notky ne rozdil od pFipadu, kdy Jjsou seskupena do Sektori po-
dle uspof4dédni znézornéného jako priklad na obr. 2 a vySe po-
psaného.

Je zte jmé, %Ze .po nastaveni je nutnolpolohu ramen &i sku-
pin ramen ;g,‘ll;také zachovat nezménnou a¥ do pri%tiho nasta~
vovéni. X tomu uélu jsou poudity neznazornéné Jednoduché are-
tééni’prostiedky, které mohou sestévat napfiklad ze 3roubovych
za¥izeni, schopnych tlakem upevnit pfiruby 12 a 13 na prislu3-
nych kotoudich 16 a 21 a na vlecZenych ramenech 10 a 1l. Alter-
nativné by mohly byt sektory ramen 10, 1l ustaveny ve svych ra-
di&lnich vedenich pomoci pryZovych vloZek nebo vleZek z jiné-
ho materidlu o vysokém souliniteli tfeni, takﬁe by mohly byt
pfestaveny jen za pouZit{ velmi vysokych serizovacich sil.

Je pochopitelné, Ze mohou existovat jiné prakticka bro-
vedenl vyndlezu, liéici se od popsanych a vyobrazenych prove-

ni,




Naprfiklad ‘je nutno poznameﬁat, Ze u vyse popsanych pro-
vedeni podavade utku byl prifez navijeci jednotky 3 upravovén
rovnomérnym nastavovénim radidlni polohy v8ech ramen &i skupin
ramen 10, 11, &im% byla zachovévéna ustied&nd poloha navijeci
Jedhotky 3 vzhledem k ose podavace utku a jeji tvar zdstédval v - .

| podstaté vdlcovy nebo ne jvyse mirﬁé hranolofy.

Mist o Je moZno nastavovat radidlni polohu Jednotli-

W e
BAWwLY VUL

el

vyeh ramen nebo skupin ramen 10, 11, zejuéna ponechénin nékie-

”Arych-ramen nebo skupin ramen 10, ;;>v nehybném stavu a nastave-
nim polohy jen druhych. V takovych piipadech obdr¥ime navijeci
Jednotku, kteréd jii neni ustredéna na ose podavade Utku, Jjako
napriklad podle EP~A1-363 980.

To lze provést pouZitim vatkovych systémd ma jicich roz-
dilné profily misto ste jnych profily, kteréito.profiiy jsou vo-
leny podle uréeného tvaru prifezu navi jeci Jednotky, pridemZ
tento tvar bude ov3em vZdy podobny tvaru obvodu kruhu, a bodle

S _Tpalohy;:kierouzmé”tatﬁ.jednotka zaujimat vzhledem Xk ose'pdda,.
vale uUtku. ,

' PPi ﬁspofédéni, JeZ bylo prévé popséno, je ziskdna vyho-
da;:ie s-pdldhoﬁ ramen nent ﬁﬁtno naétafbvat téké radiﬁlni po-
lohu zarizeni 9 na zastavovéni utkové niti 1l & zafizeni 8 na
z jislovéni zdsoby niti 1, jako je tomu v pripads, kdy? je na-

vijeci jednotka 3 ustfedéna na ose podavale dtku.

e o e Dk D e ol e s nm bl bR, e Db o ST a e - sk o Tiwe, S wm aAh A




L0597 H

- 14 -
PATENTOVE NAROKY

Podavad utku pro t;yskové tkaci stroje, zahrnujici navije-
ci jedhotkﬁ@g??g?:éné uloZeny buben, jeho otédleni Je za- '
staveno, naviJjeci rameno sehopné uklddat na tento buben 2z4-
sobu Utkové niti, prost¥edky na zjistovéni délky této zé-
soby niti a na odmEFfovdni délky utkové niti, odtahované ze
z4soby na vystupu z podavale utku, a prostfedky na zasta-
vovéni odvijené niti, co je vyznakem odméFovaciho podavé-
ge Utku, jehof navijeci jednotka mé nastavitelny prifez a
zahrnuje klecovou sténu vytvofenou ze dvou sad stridajicich

se ramen uloZenych na vzdjemn® naklon&nych pfirubdch, tak

‘aby zdésoba niti byla posouvédna vpred Vv oddélenych ovinech,

vyznadujici se tim, Ze sady ramen (10,
11) jsou na p¥islusnych piirubdch (12, 13) uloZeny pomoci

prostiedkl (16, -21) schopnych nestavovat jejich radidlni’

" polohu, pfidem# tyto prostfedky (16, 21) pisobi.souZasné a

ve stejhém‘rozsahu na obé sady ramen (10, 11} a jsou ovlé-

dény jedinym ovlédacim Zlenem (26, 30).

Podava® Gtku podle ndroku 1, vy znatu jici se
t im, %e kaZdé ze sad ramen (10, 11) je rozd&lena do

skupin &i sektord, z nichZ kaZdy zahrnuje vice ramen (10,11).

Podaval dtku podle néroku 2, vy zmna ¢u Ji ci se

t {m, %e navic zahrnuje prostfedky na aretovéni sad ra-

men (10, 11) nebo skupin &i sektorl, do nichZ jsou rozdé-




‘_l15 )

‘lena, ve zvolené radidlni poloze dosa¥end pomoci nastavo-

vacich prostfedkd (16, 21).

Podava® tku podle néroku J,vyznadujicdi se

-t im, %e zahrnuje také ovlddaci. élen (26, 30) uvédegl- "

civ 01nnost aretaéni prostredky.

Podavaé utxu podle naroku 4 Vvyznalujici se
t im, Ze aretaéni prostredky Jsou uvéddény v &innost tym
ovlddacim &lenem (26, 30), ktery uvédi v &innost nastavo-

vaci prostiedky (16, 21).

Podava¥ Utku podle néroku 1, vy zna ¢ u Jici se
t {m, Ze prostPedky {16, 21) na nastavovéni radidlni
polchy ramen (10, 11) nebo skupin ramen (10, 11) zminénych

sad zahrnu ji dva kotoude (16, 21), uloZené socuose .a otéde-

_...Jic1 se na pfirubdeh (12, 13).a majici vadkové profily (17, - -

“aaw 7. f

22), s nimiZ Jsou v z&bEru unddede ramen (10, 11) nebo sku-

- pin ramen {10, 11) obou doty&nych sad, a Ze oba kotouée

(16 21) magl ozubeni (19, 25), 8 nimiZ jsou v zéberu od—
povida jici ozubeni dvou ozubenych valeCkl (20, 24), ktery=
mi Je moZno soulasnd otdéet jedinym ovlddacim prostiedkem

(26, 30).

et}

Podavad ttku podle nérdku 6, vy 2"ﬁm§M§fuwﬁwf"Eﬂiﬂ'-s.e“

tim, ze Véechnb’ Vaékm’é profily (17, 22) jsou stejné,

8 ..

¥ e e NI werm e b e ekn T T e ealobR sk ambehe DT ke it kb e b
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Podava& dtku podle néroku 6, vy zna & u Jici se
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tim, Ze valkové profily (17, 22) se 1i8i od jednoho
ramena (10, ll) ke druhému nebo od jedné skuplny ramen (10,

11) ke druhé.

Podaval utku podle ndroku 6, vyznadu jicd s e-

tim, Ze ﬁaékpvé profily jsou drdZky (17, 22)-vytvofe-
né na kotPuéiph (16, 21’ a zminéné unééeéerjsbu kdliky (18,
23) vyénivajici z ramen (10, 11) nebo ze skupin &i sektord
ramen (10, 11).

Podaval utku podle ndroku 9, vyzna&ujici se

t im, Ze vafkové dréiky (17, 22) kotoudd (16, 21) maji
v podstat® spirélovy tvar a koliky (18; 23) ramen (10, 11)

nebo skupin ramen (10, 11) jsou uspotrddédny rovnob&%Zn& s o=

sou dotyéné pFiruby (12, 13).

Podavag utku podle néroku 6, -v y Zna é u 1cdi .se

t inm y Ze. souéasné otééenl obou ozubenych véleékﬁ (20,

T24) e dosaZeno jedinym Elenem (26), zahrnujicim ovlddaci

12.

rukojef.(ESC) a ty& (26), majici dva rtzné tvarované ﬁ?e—
ky (264, 26B), schopné vnikat do odpovidajicich, razné tva-
rovanych stredovych dutin (27, 28) ozubenych vélgékﬁ (20,
24) o ' |

.Podavaé utku ‘podle naroku 6, vyznadtujici se
t im, e oba ozubene véleéky (20, 24) JSOU za ¥elem o-

- tddeni osové spoJeny poloelastickym kloubem (29), ktery Jje
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pruZny v naméhéni ohybem a tahem, av3ak tuhy v naméhéni
kroucenim, a jeJjich soulasné otéddeni je dosaZeno pisobe-
nim na krajni ozubeny vélelek (24).
Z4dstupce: "
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