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(57) Anotace:

Vynalez se tyka zpisobu ukonéeni pfedeni na mnoZstvi
vedle sebe usporadanych pracovnich mist, z nichz kazdé

pracovni misto rotorového doptadaciho stroje obsahuje
spradaci jednotku (1) pro vyrobu pfize (2), ze které se
vypfadana ptize (2) odvadi odtahovym dstrojim (3),

z néhoz se vede do navijeciho stroji (5), ve kterém se

naviji na civku (51) dosedajici béhem navijeni na hnaci
valec (531) uloZeny na prab&Zném hnacim h¥ideli (53) a

sprahnutelnou s tstrojim (54) pro jeji zvednuti a

zabrzdéni. Spiadaci jednotka (1) obsahuje podavaci
ustroji (11) pramene vlaken, ojednocovaci ustroji (12)
pramene vlaken a spiadaci rotor (13). Na kazdém

pracovnim misté se samostatné sleduje kineticka energie

(E) civky (51), na jejimZ zakladé se nastavuje Casovy
interval mezi pfikazem (ZR) pro zahajeni zvedéni a
brzdéni civky (51), a ptikazem (ZP) pro zastaveni

podévaciho ustroji (11) pramene viaken, ¢imZ se zabrani

navinuti konce pfize (2) na civku (51).
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Zpiisob ukonceni predeni na pracovnim misté rotorového dopiadaciho stroje

Oblast techniky

Vynilez se tyka zplsobu ukongeni pfedeni na pracovnim misté rotorového dopiadaciho stroje
obsahujiciho mnoZstvi vedle sebe uspofddanych pracovnich mist, z nichz kazdé obsahuje spfa-
daci jednotku pro vyrobu piize, z niZ se vypiadana ptize odvadi odtahovym ustrojim, z néhoZ se
vede do navijeciho ustroji, v némz se naviji na civku dosedajici béhem navijeni na hnaci valec
uloZzeny na priibézném hnacim htideli a spfahnutelnou s astrojim pro jeji zvednuti a zastaveni,
pfi¢emz spiadaci jednotka obsahuje podavaci ustroji pramene vlaken, ojednocovaci tstroji pra-
mene vlaken a spfadaci rotor.

Dosavadni stav techniky

Jednim z dilezitych problémi rotorovych dopfadacich stroji po pkeruseni predeni, at’ jiz po
nuceném pietrhu z ditvodu nedostatecné kvality ptize, nebo po fizeném zastaveni stroje nebo po
vypadku napéjeni, je pro obnoveni pfedeni nutnost najit konec pfize na civce, ktery byva asto
zavalcovan do povrchu navinu a zejména u ruéné obsluhovanych strojd, napiiklad poloautomatic-
kych stroji, stravi obsluha mnozstvi ¢asu timto vyhledavanim konce pfize na civce.

Cilem vynélezu je ¢as potiebny pro vyhledani pfize obsluhou zkratit na minimum.

Podstata vynalezu

Cile vynalezu je dosazeno zplisobem ukonceni ptedeni, jehoZz podstata spodiva v tom, Ze na kaz-
dém pracovnim misté se samostatn¢ sleduje kineticka energie otadejici se civky, ktera se rovna
jedné poloviné momentu setrva¢nosti civky nasobenému druhou mocninou jeji thlové rychlosti.
Moment setrva¢nosti civky se odvozuje od délky a hmotnosti pfize navinuté na civku a rychlosti
navijeni pfize. Na tomto zaklad¢ se nastavuje ¢asovy interval mezi zahajenim zvedani a brzdéni
civky a ukon¢enim podavani pramene vlaken tak, aby se zabranilo navinuti konce pfize na civku.
Tim se dosdhne vyznamné Casové aspory, nebot’ obsluha mé konec ptize ve snadno dostupném
misté a nemusi ho dlouze vyhledavat na povrchu civky.

Pfi tom je vyhodné, sleduje-li se kineticka energie civky béhem navijeni pribézné& nebo alespori
po ur¢enych €asovych intervalech.

Podle technologickych poZzadavki nebo pozadavkid na obsluhu stroje se asovy interval mezi
zahgjenim zvedani a brzdéni civky, ukongenim podavani pramene vlaken a zastavenim ostatnich
uzli pracovniho mista urCuje tak, aby konec pfize zistal ve spfadacim rotoru, nebo pfed sevienim
v odtahovém ustroji, v nichZ je zajistén a nemiize ménit svoji polohu, nebo aby konec pfize zistal
mezi odtahovym a navijecim Gstrojim, kde sice neni zaji§tén, ale miZe byt nasat do podtlakového
kompenzatoru, ¢imZ je i jeho poloha pfesné dana.

Ve vyhodném provedeni se kinetickd energie civky sleduje v Fidici jednotce stroje a parametry
pro Casovou zavislost mezi zah4jenim zvedani a brzdéni civky, ukongenim podavani pramene
vlaken a zastavenim ostatnich uzlii pracovniho mista se nastavuji v Fidici jednotce pracovniho
mista stroje.
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Objasnéni vvkresu

Vynalez bude dale popsan a vysvétlen podle prilozenych vykresi, kde znaci Obr. 1 zastavené
pracovni misto s koncem pfize v rotoru, Obr. 2 zastavené pracovni misto s koncem ptize mezi
odtahovymi valecky, Obr. 3 zastavené pracovni misto s koncem pfize v podtlakovém kompenza-
toru, Obr. 4 zavislost ¢asu potiebného pro zabrzdéni civky na priméru civky, resp. energie civky
a Obr. 5 piklady ¢asovych zavislosti mezi zahajenim zvedani ramen a brzdénim civky a zastave-
nim podavani pramene vlaken.

Piiklady uskuteénéni vynalezu

Rotorovy dopiadaci stroj obsahuje mnozstvi vedle sebe uspofadanych pracovnich mist, z nichz
kazdé obsahuje spiadaci jednotku 1 pro vyrobu pfize, ze které se vypiadana prize 2 odtahuje
odtahovym (strojim 3. Z odtahového ustroji 3 je piize 2 vedena do rozvadéciho ustroji 4, z néhoz
se vede do navijeciho Gstroji 5, ve kterém se naviji na civku 51, ktera je ulozena mezi civkovymi
rameny 52. Civka 51 béhem navijeni dosed4 na hnaci valec 531 uloZeny na prib&ézném hnacim
htideli 53. Civka 51 je sprahnutelna se znamym {strojim pro jeji zvednuti a zastaveni pii ukonce-
ni predeni na pracovnim misté a pro spusténi civky 51 na hnaci véalec 531 pii opétném uvedeni
pracovniho mista do provozu. Z tohoto Ustroji je zndzornén pouze zvedaci ¢len 54 sprazeny s civ-
kovymi rameny 52, prostiedky pro zastaveni civky 51 nejsou zndzornény, ve znamych provede-
nich jsou vsak obvykle spfazeny se zvedacim ¢lenem 54. Zvedaci ¢len 54 je spfazen s fidici jed-
notkou 7 pracovniho mista.

Spiadaci jednotka 1 obsahuje podavaci Gstroji 11 pramene vlaken, ojednocovaci tstroji 12 pra-
mene vlaken a spiadaci rotor 13, v némz se z ojednocenych vldken vypiada prize 2, ktera je odta-
hovou trubi¢kou 14 odtahovana odtahovym ustrojim 3, prochazi rozvadécim astrojim a v navije-
cim ustroji 5 je navijena na civku 51. Mezi spradaci jednotkou 1 a odtahovym tstrojim 3 je uspo-
fadan snimac 21 kvality a pritomnosti piize 2, ktery je spfazen s fidici jednotkou 7. Mezi odtaho-
vym ustrojim 3 a navijecim astrojim 35 je obvykle usporadan snima¢ 22 pritomnosti piize 2, ktery
je sprazen s Fidici jednotkou 7, a mezi nim a navijecim Gstrojim 5 je u zndzornéného a popisova-
ného provedeni situovan podtlakovy kompenzator 6 ptipojeny zndmym zpisobem k neznazorné-
nému zdroji podtlaku, pfi¢emz usti podtlakového kompenzatoru 6 je situovéano v blizkosti drahy
odtahované ptize 2.

Odtahové ustroji 3 obsahuje odtahovy valecek 31, ktery je sprazen s individualnim pohonem 311,
ktery je v popisovaném piikladném provedeni tvofen krokovym motorem, BLCD motorem nebo
jinym vhodnym motorem, a pritladny vale¢ek 32, ktery je znamym zptisobem ulozen odklopitel-
né od odtahového valedku 31. Individualni pohon 311 je spfaZen s fidici jednotkou 7 pracovniho
mista.

Podévaci tstroji 11 pramene vlaken obsahuje podavaci valecek 111 a pfitlacny podavaci valecek
112. Podavaci valecek 111 je sprazen s individuainim pohonem 113, ktery je spfaZen s fidici jed-
notkou 7 pracovniho mista a ktery je v popisovaném piikladném provedeni tvofen krokovym
motorem, BLCD motorem nebo jinym vhodnym motorem.

Ridici jednotka 7 pracovniho mista je znAmym neznazornénym zplsobem propojena s fidici jed-
notkou sekce a/nebo s fidici jednotkou stroje.

V priibéhu predeni se na kazdém pracovnim misté sleduje moment setrva¢nosti civky 51 a pocita
kineticka energie otadejici se civky podle rovnice E = 1/2 * | * w?, kde I je moment setrvaénosti
a w thlova rychlost. Moment | setrva¢nosti je odvozen od délky a hmotnosti piize 2 navinuté na
civku 51 a rychlosti navijeni pfize 2, pfi¢emz hmotnost a primér civky 51 se stanovi ze znamych
parametri prize 2, jako je délka, jemnost pfize a material ptize. Zavislost €asu t, potfebného pro
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zastaveni civky 51 v zavislosti na jejim aktualnim priméru ¢, a tedy na energii civky, je znazor-
néna na Obr. 4.

Délka navinuté ptize se sleduje v fidici jednotce stroje pro kazdé pracovni misto a poita se jako
integral z odtahové rychlosti a doby predeni.

Odtahova rychlost piize se pocita rovnéz v fidici jednotce stroje z rychlosti otaCeni odtahového
valeCku 31. Z této rychlosti a z pfiblizné dopocitaného priméru civky 51 se stanovuje uhlova
rychlost civky 51.

Zjisténé hodnoty jsou vyhodnocovany fidici jednotkou 7 pracovniho mista, v niz jsou pro pii-
slusné pracovni misto stanovovany parametry pro Fizené ukonceni piedeni, tedy pro Easovy
interval od pozadavku na ukonceni piedeni na pracovnim misté do zahajeni zvedani civkovych
ramen 52 a brzdéni civky 51, zastaveni podavaciho Gstroji 11 pramene a zastaveni/ukonceni in-
nosti ostatnich uzli pracovniho mista, zejména zastaveni odtahového Wstroji 3 pfize, aby se
zabranilo navinuti konce pfize 2 na civku 51.

Casovy interval mezi piikazem ZR pro zahéjeni zvedani a brzdéni civky 51 a piikazem ZP pro
ukonceni podavani pramene vlaken se urcuje tak, aby konec pfize 2 zistal ve spfadacim rotoru 13
nebo v odtahové trubicce, nebo aby konec prize 2 zlstal pfed mistem sevieni v odtahovém ustroji
3, nebo aby konec pfize 2 zlistal mezi odtahovym ustrojim 4 a navijecim ustrojim 5, pfiemz se
konec pfize 2 nasaje do podtlakového kompenzatoru 64. Ptiklady moznosti téchto Casovych
zavislosti jsou znazornény na Obr. 5.

Pti nuceném pretrhu vyvolaném na zékladé¢ signalu snimace 21 kvality pfize 2 nebo pfi fizeném
zastaveni stroje nebo pii vypadku napajeni dojde k fizenému ukonceni pfedeni, pfi némz fidici
Jjednotka 7 pracovniho mista fidi ¢innost jednotlivych uzli na zakladé aktualnich parametri pro
fizené ukonceni predeni. Aktualnimi parametry pro fizené ukonceni predeni se rozumi parametry
znamé fidici jednotce 7 pracovniho mista v dob&/okamziku, kdy obdrzela informaci o nutnosti
nuceného pretrhu nebo zastaveni stroje.

V alternativnim provedeni se zjisténé hodnoty pro stanoveni energie E civky pfedavaji z Fidici
jednotky 7 pracovniho mista do fidici jednotky stroje, v niZz jsou pro pfislusné pracovni misto sta-
noveny parametry pro fizené ukonceni predeni, které jsou nasledné predavany zpét fidici jednot-
ce 7 pracovniho mista, a to bud’ priibézné, nebo po uréenych ¢asovych intervalech.

Zakladni nastaveni parametrii pro fizené ukonleni predeni na pracovnim misté se provadi
nastavenim intervalu mezi dvéma zakladnimi piikazy, pfikazem ZR pro zahajeni zvedani ramen
52 a brzdéni civky 51 a piikazem ZP pro zastaveni podavaciho ustroji 11 pramene vléken, podle
parametri pfedeni, zejména odtahové rychlosti prize 2. Zastaveni odtahového ustroji 3 prize
navazuje na zastaveni podavaciho ustroji 11 pramene vlaken a interval mezi pfikazem ZP pro
zastaveni podavaciho ustroji 12 a prikazem ZO pro zastaveni odtahového ustroji 3 se v priibéhu
predeni neméni. Nastaveni se provadi obvykle ruéné, bud’ na zékladé odzkouseni, nebo podle
znalostni tabulky podle odtahové rychlosti, jemnosti pfize, materialu a podobné. Casovy interval
mezi piikazy ZP — ZR urcuje délku konce pfize 2 pred civkou 51.

V Obr. 5 je na Casové ose A znazornén piiklad nastaveni pro zastaveni konce piize 2 ve spiadaci
jednotce, bud’ ve spiadacim rotoru 13, jak je znazornéno na Obr. 1, nebo v odvadéci trubitce 14.
Napfiklad pfikaz ZR ke zvednuti ramen a zabrzdéni civky je vydan 100 ms od pozadavku 0 na
ukonCeni pfedeni na pracovnim misté. Nasledujici piikaz ZP pro zastaveni podavaciho stroji
pramene vlaken je vydan po uplynuti dalsich 400 ms. Jednotlivé piikazy na sebe presné navazuji.
Zakladni nastavené hodnoty jsou pro pocate&ni faze navijeni civky 51. Se zvétSujicim se primé-
rem civky 51 se zvétSuje moment setrvaénosti civky 51, a tudiZ i velikost kinetické energie civky
a tim i ¢as potiebny k zastaveni civky 51.
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Pro dodrzeni nastaveného mista zastaveni konce pfize 2 po ukonceni predeni je tedy tfeba kom-
penzovat vliv nariistajiciho priméru civky 51 a jeji energie, a tedy zvétsit Casovy interval mezi
prikazy ZR a ZP. Toho se dosahne bud’ zachovanim okamziku vydani piikazu ZP pro zastaveni
podavaciho ustroji pramene vlaken a zkracenim ¢asového intervalu od pozadavku na ukonceni
pfedeni na pracovnim misté do vydani pfikazu ZR k zahajeni zvedani ramen 52 a brzdéni civky
51. Casovy interval do vydani ptikazu ZR se pfitom zmensuje o pfiriistek asu At,, potfebného
k zastaveni civky 51, tedy ZR - At,, kde At, je naptiklad tz — t), jak je znazornéno na Obr. 4.
Na ¢asové ose B je zvétSeni intervalu zndzornéno posunutim okamziku vydani piikazu ZR vlevo
0 30 ms, tedy vydanim tohoto piikazu dfive, pfi¢emz okamzik vydani prikazu ZP ziistava stejny.
Stejného vysledku lze samoziejmé dosahnout i ponechanim puvodniho ¢asu piikazu ZR a posu-
nutim asu piikazu ZP, coZ neni na Obr. 5 zndzornéno.

Pro zastaveni konce piize 2 pfed mistem sevieni v odtahovém ustroji 3, jak je znazornéno na
Obr. 2, se interval mezi prikazem ZR a ZP zkrati, pfi€emz na ¢asové ose se mohou vhodnym
smérem posunout okamziky vydani obou piikazii nebo jenom jednoho z nich. Zména intervalu
mezi piikazy ZR a ZP pro kompenzaci vlivu naristajiciho praméru civky, a tim jeji kinetické
energie E, se provadi stejné, jak je popsano v piedchazejicim odstavci.

Dal3im zkracenim intervalu mezi ptikazem ZR a ZP se dosahne zastaveni konce pfize 2 mezi
odtahovym ustrojim 3 a navijecim dstrojim 3, jak je zndzornéno na Obr. 3. Zkraceni tohoto Caso-
vého intervalu miize byt dosazeno zachovanim okamziku ptikazu ZR pro zvednuti ramen a zaha-
jeni brzdéni piize a posunutim okamziku vydani piikazu ZP pro zastaveni podéavaciho Gstroji 12,
jak je znazornéno na Casové ose C, nebo zachovanim okamZziku vydani prikazu ZP a posunutim
okamziku vydani ptikazu ZR pro zvednuti ramen, jak je znazornéno na ¢asové ose D. Pfitom je
ziejmé, Ze interval mize byt kdekoliv mezi témito dvéma znazornénymi polohami. Zména inter-
valu mezi piikazy ZR a ZP pro kompenzaci vlivu naristajiciho priméru civky a jeji energie, se
provadi stejné, jak je popsano vyse.

Pro Gplnost jsou na asovych osach E a D znazornény piipady, v nichz dochdzi k navinuti konce
pfize na civku.

Primyslova vyuzitelnost

Reseni podle vynalezu Ize vyuZit na rotorovych dopfadacich strojich.

PATENTOVE NAROKY

1. Zplsob ukondeni ptedeni na pracovnim misté rotorového doptadaciho stroje obsahujiciho
mnoZstvi vedle sebe uspotadanych pracovnich mist, z nichz kazdé obsahuje spradaci jednotku (1)
pro vyrobu pfize (2), ze které se vypradana piize (2) odvadi odtahovym ustrojim (3), z n€hoz se
vede do navijeciho ustroji (5), ve kterém se naviji na civku (51) dosedajici béhem navijeni na
hnaci valec (531) uloZeny na priibézném hnacim h¥ideli (53) a sptahnutelnou s Gstrojim (54) pro
jeji zvednuti a zabrzdéni, pri¢emz spiadaci jednotka (1) obsahuje podavaci astroji (11) pramene
vlaken, ojednocovaci ustroji (12) pramene vlaken a spfadaci rotor (13), vyznadujici se
tim, Ze na kazdém pracovnim misté se samostatné sleduje kineticka energie (E) otacejici se
civky (51), ktera se rovna jedné poloviné momentu setrvacnosti civky (51) nasobenému druhou
mocninou jeji thlové rychlosti (w), pficemz moment setrvaénosti (I) se odvozuje od délky
a hmotnosti prlze (2) navinuté na civku (51) a rychlostl navuem pfize (2), a na zakladeé velikosti
kinetické energie civky (51) se nastavuje Casovy interval mezi piikazem (ZR) pro zahdjeni zve-



20

25

30

35

40

CZ 306287 B6

dani a brzdéni civky (51) a prikazem (ZP) pro zastaveni podavaciho Gstroji (11) pramene vlaken,
¢imz se zabrani navinuti konce pfize na civku.

2. Zpusob podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze kinetickd energie civky se béhem
navijeni civky sleduje prubézné.

3. Zpisob podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze kineticka energie civky se béhem
navijeni sleduje po uréenych ¢asovych intervalech.

4. Zpisob podle libovolného z predchazejicich narok, vyznadujici se tim, Ze aso-
vy interval mezi prikazem (ZR) pro zahajeni zvedani a brzdéni civky (51) a ptikazem (ZP) pro
zastaveni podavaciho astroji (11) pramene vlaken se ur¢i tak, aby konec piize (2) zistal ve spfa-
dacim rotoru (13) nebo v odtahové trubicce (14).

5. Zpisob podle libovolného z narokii 1 az3, vyznadujici se tim, Ze Casovy inter-
val mezi pfikazem (ZR) pro zahdjeni zvedani a brzdéni civky (51) a ptikazem (ZP) pro zastaveni
podavaciho ustroji (11) pramene vlaken se ur¢i tak, aby konec pfize (2) zistal pfed mistem se-
vieni v odtahovém dstroji (3).

6. Zpusob podle libovolného z ndrokii 1 az3, vyznadujici se tim, Ze Casovy inter-
val mezi piikazem (ZR) pro zahajeni zvedani a brzdéni civky (51) a piikazem (ZP) pro zastaveni
podavaciho ustroji (11) pramene vlaken se ur¢i tak, aby konec prize (2) zistal mezi odtahovym
Ustrojim (3) a navijecim ustrojim (5).

7. Zpisob podle naroku 6, vyznacujici se tim, Ze konec pfize (2) se nasaje do
podtlakového kompenzatoru (6).

8. Zpisob podle libovolného z narokii 1 a2z 7, vyzna&ujici se tim, Ze kineticka ener-
gie civky (51) se sleduje v fidici jednotce (7) stroje a asovy interval mezi piikazem (ZR) pro
zahdjeni zvedani a brzdéni civky a ptikazem (ZP) pro zastaveni podavaciho ustroji (11) pramene
vlaken se nastavuje v fidici jednotce (7) pracovniho mista stroje.

9. Zpisob podle naroku 4, vyznacujici se tim, Ze pfi zastaveni konce prize (2) ve

spfadacim rotoru (13) nebo v odtahové trubicce (14) se zaroveti vytvoii zaloha prize (2) v podtla-
kovém kompenzatoru (6).

4 vykresy
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Seznam vztahovych znacek:

1

11
111
112
113
12
13
14
2
21
22
3
31
311
32
4

5
51
52
53
531
54
6

7

spfadaci jednotka

podévaci Ustroji pramene vlaken
podavaci valecek

ptitlaény podavaci valecek
individualni pohon podéavaciho vale¢ku
ojednocovaci ustroji

spiadaci rotor

odtahova trubicka ptize

pfize

snima¢ kvality a pfitomnosti piize
snima¢ piitomnosti piize
odtahové tstroji

odtahovy valecek

individualni pohon odtahového valecku
ptitlaény valecek

rozvadéci ustroji

navijeci ustroji

civka

civkovéa ramena

hnaci htidel

hnaci vélec

zvedaci ¢len

kompenzator

tidici jednotka
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& civky (moment setrvaZnosti)

A
& 300
2100
2 pruiné
dutinky
>
tw tu tn t
Obr. 4
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A 5 %66} goo Lo t(ms)
c 0 R P, 20 — t(ms)
b R P20
" 0f  R® ems)
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Obr. 5

Konec dokumentu
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