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(54) Za¥izeni k automatickému vraceni prize z navijeci civky

Zarizeni je pojf{zdné podél bezviete-
nového ddprddaciho stroje a vrac{ prizi
zp&t do sprédaciho rotoru k zapredeni. Mé
prostfedky pro obrdceni navijeci{ civky na
zp&tny chod, odsévaci prostiedky pro vy-
hledén{ a odvinut{ pretrZeného konce pri-
ze z navijeci civky a pro napindni prize
v pohybové dréze vysuvného navédé€ciho pro-
stredku pro navedeni pirize do polohy nor-
mélntho chodu p¥ize k sénim opatrené od-
védéc{ trubilce sprddac{ jednotky, pro-
st¥edky pro vytvoren{ zésobn{ smylky pii-
ze a stPihaci{ prostredky pro oddélent
ptretrzeného konce prize. Jako prostredky
pro vytvoifeni zdsobni smy&ky slou?i k na-
vddécimu prostredku ve formé& otevieného
vodie (39) prirazeny pomocny vodid (29),
ktery je shodné& otevieny a ktery je vy-
suvny ve sm&ru mezi omezovad (6{ a odte-
hovact véle&ky (7, 9) sprddaci stanice
(12), a mezi tyto vodiZe (29, 39) umistd-
ny odklén&ci vodi& (40), ktery je vysuv~-
ny jako pomocny vodi& (40) a zéroven
vratn® prestavitelny nap¥*id rovinou (RV)
pohybu Efize pomocnym a navddécim vodidem
(29, 39) vedené. Podle Yre3eni jsou moZné

je3td dal¥f alternativy. ” ] 41

241423




241 423

Vyndlez se tykéd zarizeni k automatickému vraceni prize
z navijeci{ civky zp&t do sprddaciho rotoru bezv¥etenového
dopiédactho stroje. Tekové vraceni prize prichdzi v dvahu
Pri odstranovénf pietrhd, vznikajfcich &as.od &asu samovoln&
nebo i ¥fzen& na sprddacich.stanicich stroje, prostiednictvim
podél stroje k jeho spiddacim stanicim samolinn& pojizdného
zaptrédaciho ustroji.

Jek znémo, p¥i pfetrhu na sprddaci stanici bezvietenové-
ho dopiddaciho stroje je pretrZeny konec piize vzhledem k vy-
soké navijeci rychlosti velmi rychle navinut na navijec{ civ-
ku. K odstfanéni'pfetrhu, ili k znovuobnoveni spiadaciho
procesu na spiddaci stanici, jest tedy nutné nejdrive vyhle-
dat pretr¥eny konec prifze na navijeci civce, odvinout a od-
tédhnout z civky, zgsunout do obvyklé, sénim opatené odvédécd
trubidky na sprédaci jednotce a dodat do spriadaciho rotoru
k zapredeni. P¥ed zasunutim do odvéd&ci trubilky se zpravidla
je¥t& 0dd&li poskozeny pretrZeny konec prize a do odvad&c{
trubilky se zasune zbyly novy konec piize. Jsou jiZ rowvné&Z
znédmé pojizdnd udstroji, kterd tuto operaci provédé&ji automa-
ticky.

Napriklad podle patentového vyklddaciho spisu DE 2008142
je navijeci civka obrécena na zp&tny chod pomoci zvedale,
ktery odklopf civku od hnactho védlce, a k civce pristavitel-
ného reverzainiho vdlefku. PretrZeny konec prize je z navije-
ci civky odebrén saci hubici, opatfenou podélnou &térbinou
a zekonenou obloukovitym zakfivenim. Jakmile se konec pFize
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dosteane do obloukovitého zek¥iveni saci hubice, prize vlivem
své osové napjatosti vyklouzne St&rbinou ven. Na to je prize
prevzata vysuvnou navddéci a st¥ihaci pékou, opatienou na '
svém konci vodici ¥dstf, jeji? jednu hranu tvor{ pevnd Fezné
hrana, zatimco protilehld ¥ezné hrana je pohyblivéd, a navedena
nad sprsdaci jednotku, tedy prakticky do polohy normélniho
chodu prize, a soudasn& mezi vy3e pristavené zvlid3tni vodici
véledky. Tyto vodici vélelky jsou k sobé pruZné pritladovany

a je moZfno je pohénét v obou smérech. K pohonu jsou pak spfa-
Yeny s pomocnym prftlalnym vélelkem, ktery je uvdd&n do zébéru
s rotujicfm odtahovacim védlelkem spiédaci stanice., Po prestii-
Yen{ je prize synchronnim oté¥enfim reverzaéniho vdledku a vo-
dfcfch vdle&kd vracena, prilemZ zbyly konec piize je sénim
vtafen do odvdd&ci trubilky spridaci jednotky a touto zaveden
do spirédaciho rotoru k zapredeni., V okamZiku zapfedeni se zal-
nou vodlici véledky a reverzadni vdlelek otdZet ve sméru normél-
niho chodu pPize. Prostiedky zifastnéné na procesu vraceni jsou
zatafeny zp&t do vychozi polohy a zat{zen{ opusti sprdadaci{ sta-
nici. Prize v3ak je mezit{m samolinné& navedena do stiskové
linie odtahovacich véle¥kl sprddaci stanice pomoci opat¥eni na
nich trvale realizovaného.

»e 8pisu D£¥%620805 Jje znémo
dels{ zarfzeni k automatickému vraceni p¥ize z navijeci civky
zpét do sprédaciho rotoru. K zapiedeni je zde konec piize po
pretrhu odebrédn na zp&tny chod obrécené navijeci{ civky rov-
nd% sdnim. P¥{izi odebranou sacim ramenem prevezme vytahoval
a predéd odtahovacim prost¥edkim zapréddaciho udstroji. Tyto od~-
tahovaci prost¥edky prakticky sestdvaji z odtahového vélce
a z k nému pPistavitelné svérné kladky. Soudasnd a preddnim
prize odtahovacim prost¥edkim je zvednuta svérnd kladka
odtahovacich prostiedkd spiddac{ stanice od svého odtahového
vélece. Za odtahovacimi prostiedky zaprédaciho ustroji je prize
prevzata svérkou podévaée, ktery ji zanese nejdfive k‘vytvofe—
ni nového konce piize. Reverzadni vélelek, ktery diive obratil
navijeci civku na zp&tny chod, byl v této fdzi zastaven. Nyni
se uvede spolu s odtahovacimi prostredky zaprddactho ustroji
na pomaly zpétny chod. Soulasn& s tim je novy konec prize po-
ddvadem prendfen k usti odvéd&ci trubilky sprédaci jednotky,
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- pridem¥ podévaéem ovlddany gvedad vloZ{ p¥izi do otev¥enych
odtahovacich prost¥edkd sprédac{ stanice. Svérka podévaée se
otevie a konec prfze je vtafen do odvédd&ci trubilky sprddaci
jednotky. V soulasném okamZfiku jsou reverza®ni vdlelek a odta-
hovac{ prostredky zap¥ddaciho uUstroji zapnuty na ponékud rych-
lej3{ chod zpét, konec prize se vraci do sprdadaciho rotoru.

V okam¥iku zapredeni se zm&n{ smér otd4leni reverzainiho vdlel-
ku a odtahovacich prostredkd zaprédaciho ustroji a pak rychlym
rozbdhem se zvysuje a¥ k stanovené provozni rychlosti odtahu
pr¥ize. Svérné kladka odtahovacfch prost¥edkd spfddaci stanice
je zp&tnym pohybem podévaée'poloéena na svij trvale se otédde~
jief odtahovy védlec. Nyni je p¥ize odhozena na pﬁedévaé, ktery
je vykyvny ve sméru k spréddaci stanici. Predavad zafne vykyvo-
vat ve svém smdru, prilem’ je reverzadni vélelek, a tim i navi-
jeci civka, pohéndn zvySenou rvchlost{, kterd je nutné k tomu,
aby nav{jeci civka mohla vykyvautim pfedévaée uvoln&nou doda~
tednou délku p¥fze pri neézmEndném nebo lehce gvydeném napéti
p¥{ze navinout. V okam¥fiku spotiebovéni této délky prize Je
civka uvedena na normdlni navijeci rychlost. Prize sklouzne
z'podévaée a navijecf{ civka je spulténa na svij hnaci védlec.

VSechna tato a jim podobné zndmé za¥fzeni pouZivaji

k vlastnimu dodén{ konce prfize do sprddaciho rotoru k zaptede-
n{ a k ndslednému odtahovéni p¥ize zvladtni reverzadn{ svérné
véledky. To &inf zarfzenf znaln& sloZitym a komplikovanym zej-
ména v oblesti pohond a jejich Ffzeni, takZe se zvy3uje moZnost
vzniku poruch a nédroky na ddrZbu. Mohauvznikat dodateiné pre-
trhy prize nebo naopak poklesne nap&t{ prize, prilemZ se piize
na rotujici reverzaini véledky okam?it® namotd, Odstranovénit
némotkd vede k del3im prostojim.

U jiného znémého zair{zeni neni

k dodéni konce pifze do sprddaciho rotoru k zapredeni reverzal-
nich vdledkd pou¥ito. P¥ize zasunutd do odvadéci trubilky spiré-
dact jednotky je zde odtahovéna 2z dodaten& v odvijecim sméru
pohénéné navijeci{ civky a za pomoci sénf dodévéna do sp¥ddaciho
rotoru pomoci svérky, kterd se pohybuje ve sm&ru od navijeci
civky k sprédaci jednotce. V okamZiku zap¥edeni nebo krétce
predtim svérka prfzi pustf. V okamZiku zapredeni je také navi-
jeci civka obrécena na dopredny - navijec{ smér. ProtoZe v3ak
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navijeci civka jeVVZdy pohén&na t¥ecim zpisobem, miZe doché-
zet prireverzaci otd¥eni k prokluzim, které zabréni navijeci
civce vias se rozbd&hnout v navijecim sméru a tim i v8as od-
téhnout p¥fzi ze spiédactho rotoru po zapredeni. V ddsledku
toho nastane pifetrh nebo na pfiti vznikne 8ilné misto., Zaf{-
zen{ sice predpokléddd, Ze v okemZiku zapfedeni bude ptize
samodinnd prevzata a odtaZena svérnfmi odtahovecimi vdlelky
spr4dac! stanice nebo, pokud p¥ize ji% probihé mezi otevie-
nymi odtahovacimi védledky epréddact stanice, budou tyto vias
sevieny. Vznikajlc{ rozdil mezi vysokou odtahovou rychlost{
tdchto odtahovacich vdleXkd a nfzkou nebo,v pripadd déletrva-
jictho prokluzu &i dokonce je¥té& trvajiciho otdteni civky
pii prokluzu v odvijecim smru, Zadnou rozb&hovou rychlosti
civky v3ak zpisobi neZddouci sesmylkovéni nebo zkrouceni pri-
ze, popripad¥ takovy pokles nap&ti prize, %e se tato nabalil
na odtahovaci vdlelky sprddaci stenice a pretrhne. Podobnd
mohou vznikat problémy i u vyse posledn& zmin&ného zarizeni.

Je oviem b&Zn¥ mo¥né, aby navijeci civka byla rozb&hnuta
v urditém predstihu, tak¥e se na¥sdoucf vliv prokluzd zmen3i.
Neodstrani se viak zcela, protoZe Zas t&chto prokluzd je
u rdznfeh primérd ndvind na civkéch, ale i s ohledem na riz~
né t¥ec{ schopnosti prizovych vrstev a hnacich védled, rizny
a ned4 se predem prakticky stanovit. Pokusy o eliminaci od-
chylek nutn& vedou k dal3fm sloZitym a nékladnym opatienim,

Vj%e popsané nedostatky nemaji rovn&Z zndmé zar{zeni
bezvfetehovjch dopitédacich strojl at poloautomatick4, vyZadu-
jict p¥{tomnost obsluZného personéih, gi automatickd, kterd
pou¥ivajf k dodéni konce prize do sp¥ddaciho rotoru tzv. zé-
sobni smy&ky, vytvorené z prize odtaZené z navijeci civky,
jek znémo nap¥. 2z popisu vyndlezu k autorskému osvédieni
CS 162892, nebo vyta¥fené z prize dodasn¥ zpomalen¥ navijené
na civku (CS 190403). Tato zarizend jsou vi3ak instalovéna
na ka’dé spréddac{ stanici stroje jako jejich soulédst a nedajf
se pou¥ft u zaprédacich ustrojif, kterd samo¥inn¥ poji%d&jf
podél stroje a podle potieby automaticky odstranujf{ pretrhy
prize na spfddacich stanicich, popr. ve spolupréci s &isti-
cim agregdtem, jimi% mohou byt vybavena, zémérné zpisobuji

4
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pfetrhy, provdddji preventivni ZiZténi spfédacich rotord

a znovu pretrhy odstranujf{. Princip smy&ky p¥ize vSak u nich

miZe byt pou21t.

Ukolem predlo¥eného vynélezu tudié je odstranit zé&kladni
nedostatky u pojizdnych zaprédacich istroji, které pou2ivaji
k zapfedeni ptize vracené zpst do apiddaciho rotoru z navi-
jeci civky, a tyto zdokonalit a zjednodu3it pomoci nového za-
¥#fzeni, pouZivajfcfho k dodéni konce prize do sp¥4daciho ro-
toru z&sobni smylky. P¥itom si ddle klade za podminku zacho-
vat bdhem této operace normélni dopredny chod sevienych od-
tahovacich vdle¥kd sprédaci stanice. K vyreSeni tohoto ukolu
je déle uva¥ovéno podél bezvietenového doprédaciho stroje
k jeho sprddacim stenicim samodinné pojizdné = zaprédact
4stroji, které mé prostiedky pro obréceni navijeci{ civky na
zpétny chod, odsédvaci prostredky pro vyhleddn{ a odvinuti
pretrZeného konce prize z navigeci civky a pro napindni prize
v pohybové drdze vzhledem k poloze normdlniho chodu prize na
sprédaci stanici vysuvného navédé&ctho prostfedku pro navede-
n{ prize k sénim opatfenému usti odvédéct trubilky na spré-
daci jednotce, ktery je rovn&% soufdsti zapradaciho dstroji,
prost¥edky pro vytvoreni zésobni smylky jeko uvolnitelné do-
date¥né délky prize k dodénf konce p¥fize do sprddacifho roto-
" ru za pomoci sénf, jakoZ i stFihaci prostredky pro oddé&leni
pretrieného konce prize, pPikazené k navédd&cimu prostredku.

Podstata zarizen{ podle vynélezu nyni spolivéd v tom,
%e jeko prostiedky pro vytvoreni zdsobni smylky slouZ{ k na-
véd¥cimu prostd¥edku, tvoienému ve sméru k Spfédaci stanici
otevrenym vodidem, ptirazeny shodné& otevieny pomocny vodil,
ktery je umi{st¥n proti poloze napinané prize a ktery je vy~
suvny soudasné s navéddicim vodifem, avBak ve sméru mezi
omezovad vratného pohybu prize a odtahovaci vélelky spréda-
c{ stanice, a mezi tyto vodile umist&ny, spolu s pomocnym
vodidem ve stejném sméru vysuvny odklén&ci vodi&, ktery je
vratn& pPrestavitelny napfi& rovinou pohybu prize pomocnym
a navdddecim vodidem vedené. V disledku tohoto jednoduchého
opatiPeni je vytvadena zésobni smycka ﬁrakticky v poloze nor-
méinftho chodu piize na spréddaci stanici, takZe nevzniké Z&dna
nadmdrnd délka prize, kterou by nemohla navijeci civka pod
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dostatednym nepdtim navinout. Pritom deld{ usek smylky, vzni-
kajic{ mezi pomocnym vodilem a spiddaci jednotkou, mé odstup
od pohybujfci se okrajové kontury piedniho odtahovaciho vé-
ledku sprédaci stanice. NemiZe tedy byt timto odtahovacim vé-
ledkem nelekan& zachycen, avsaek naopek je moZné, aby byl po
uvoln&ni smylky snadno a rychle pod védlelek zataZen. ZaPf{zeni
kromé& stanoveni velikosti smy&ky a obvyklého okam¥iku spulté-
ni navijeci civky na jeji hnaci vélec, pop¥. roztoleni civky
v navijecim sm&ru, synchronn& s uvolnénim smylky a odd¥leni
pretrZeného konce pi¥ize nevyZaduje Zddnou jinou synchroniza-
ci pohybu prostredkd na vraceni prize zilastnénych. Vyhoda je
rovnd% v tom, Ze prize je prakticky lehce napinéna podp&rnym
zplisobem, takZe se nemiZe zachytit a pretrhnout,

Vfhodné podle vynélezu rovn&Z je, Ze navdd&ci vodil je
od polohy normdlniho chodu piize na spiddaci stenici, ve kte-
ré obvykly navdd&ci prostiedek zpravidla skond{ svij vysuvny
pohyb, dodate&n& vratné vysuvny. To pfispivéd k spolehlivéjii-
mu navedeni konce prize do oblasti séni odvédé&ci trubilky
sprddaci jednotky zejména v pFipad® tlust3ich p¥fzf, které
se v disledku své vys31 ohybové pevnosti brdni vtaZeni do od-
vé4d&ci trubilky ohybacim zpisobem.

Vyndlez ddle pPedpoklédd, Ze navaddci vodil jJe alespon

v dseku svého dodatedného vratného pohybu vysuwvny po kruhové
dréze, jeji% st¥ed pi¥i konelné poloze pomocného vodile leZd
na my3lené prodlouZené ose odvddéci trubilky sprédaci jednot-
ky. Pritom je podle vynélezu idlelné, kdy% nag;déci vodid mé
od své oteviené vodici ¢4sti smérem nazad uprvenou opérnou
plochu pro koncovou &4st piize, kterd mé tvar radidlni &é4sti
vné j81 vélcové plochy se stPedem, ktery je shodny se sti¥edem
Jjeho kruhové dréhy.

Podle vyndlezu Jje také W¢elné, kdy% navéd&ci vodil je
upraven na vykyvné péce jako srpovité vpred vybihajici botka.
Pritom je vyhodné, kdy% navdddci vodil mé na své patni ¥4sti
upraven ovldda¥ pro vytvoreni striZného pohybu u pékovych
niZek, které jsou vysuvné v tangencidlnim sméru k jeho kruho-
vé dréze. Ovladad mi¥e byt d&elné& polohové nastavitelny v sou-
hlase se svou kruhovou dréhou.
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K ovladani stiiZného pohybu maji pak ndZky kolmo k rovi-
né stiihu upravené kluzné &4sti, které v konedné poloze nidZek
stoji v cesté& udhlovym kluznym plochém ovladade.

Podle vyndlezu mohou byt vykyvnéd pdka navéd&ciho vodile,
pomocného}vodiée, odkléné&ci vodi& a nlZky uspoiddény na spo-
le&né nosné hlavé, kterd je vysuvnd vzhledem k spiédaci sta-
nici, prifemZ v3ak pomocny vodi& je na této hlavé uchycen
pevn&. V souladu s tim je kone¥né poloha nosné hlavy stanove-
na v z4vislosti na konelné poloze pomocného vodile a vychozl
poloha niZek je shodnd s kone&nou polohou nosné hlavy,

Priklad zarf{zen{ podle vyndlezu je znézorné&n na piilo-
Yenjch vykresech. Jednotlivé obrazky na téchto vykresech
| predstavuji:
obr. 1 - pohled na zarizeni z boku,
obr. 2 - rozloZeny pohled 3ikmy na usporddéni nosné hlavy,
obr. 3 - uspoféddéni- st¥ihacich prost¥edkd - pohled z boku,
obr. 3A - zplsob otevirdni stfiZnych pdk niZek,
obr. 3B - ovlddéni sti¥iZnych pdk nﬁéek'ovlédaéem,
obr. 4 - 3ikmy pohled na uspoiédéni ovlddade - pohled ve
snéru Sipky P z obr. 2 pootodeny o 90 °
obr. 5 - 3ikmy pohled zobrazujici napinéni p¥fze saci hubici,
obr. 5A - pohled zobrazujic{ v ndrysu a bokorysu &innost za-
P{zeni ve fézi navddéni piize,
obr. 5B ~ fézi vytvoreni nového konce piize,
obr. 5C - f4zi navddéni nového konce pPize k sti odvédéci
| _ trubidky spiddaci jednotky -~ rez, |
obr. 5D - nérysny a bokorysny pohled na fézi ukondeni vracend
pfize do sprddaciho rotoru.

Na obr. 1 je vidé&t spradac{ stanici 12 bezvretenového
'doprédaciho stroje, kterd obsshuje sprddaci jednotku 11, skry-
vajici v sob& zejména spréadaci rotor, z n&hoZ vystupuje p¥i-
ze 5 odvadéci trubilkou 10. P#4st 13 pro vyrobu p¥ize 5 je
spradaci jednotkou 11 odebirén ze zdsobni konve 14. P¥i nor-
médlnim provozu Jje vypredend prize 5 odvadéna konstantni rych-
losti{ odtahovacimi védledky 7, 9 a navijena na nav{jeci{ civku
2, uloZenou ve vykyvném ramenovém drZdku 1. Navijeci civka 2
je svym obvodem pritlafovéna na hnaci{ védlec 3. B&hem navijeni
na civku 2 je pfize 5 vedena jednak pres pevnou vodiei ty& 21
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a jednak pres vratn® pohyblivy vodil 4, ktery zajistuje vyt-
vareni k¥i¥ového ndvinu. Nad odtahovacimi véledky 1, 9 Jje
um{stén pevny, ven otevieny omezovad 6, ktery vymezuje polo-
hu normélnfho chodu p¥ize 2 proti vratné sile, vznikajfc{
p?i vedeni piize vratnym vodiem 4. Pod odtahovacimi vélelky
7, 9 je pek d¥eln& usporddéna vratnd vodici ty% 8 s vodicim
zépichem, slou¥icf k vedeni prize > stiskovou lini{ odtaho-
-vacich védledkd 7, 9.

Frontdlné pred sprddac{ stanici 12 je prostiednictvim
kladek 15, 41 po kolejnicfch 16, 42 pojizdné obsluZné dstro-
ji 25. Toto detrojf m4 vikyvné rameno 23, které je na svém
volném konci opet¥eno reverzainim vdledkem 22, pohénénym ne-
viditelnym elektromotorkem. Reverzadni véledek 22 se pii vy-
kyvnut{ ramena 23 pohybuje po dréze 17 smirem k navijeci
civee 2. Déle je zde vykywvné zvedaci rameno 24 pro navi jeci
civku 2, jeho% volny konec 20 se pohybuje po dréze 19 k svér-
nému rameni 18 civkového dridku 1. Krom& toho jsou 2zde uspo-
¥4d4ny znémé odsdvaci prostiedky, zndzorndné &4stedné jako
ohebnéd odsdvacf trubka 26, kteréd mé na svém konci saci hubi-
ci 27. Diky .ohebnosti odsévaci trubky 26 miZe byt saci hubi-
ce 27 béZnym zplisobem pristavena k navijeci{ civce 2 a od této
premisténa do druhé polohy 11, nachédzejic{ se ve svislém smé-
ru pod vydkovou uroval sprddaci jednotky 11 (viz obr. 5).

Mezi uvedenymi poloheami saci hubice 27 je uspofdddna nosné
hlava 31, kterd je uloZena na zaplradacim dstroj{ 25 pomoci
vodici tyle 32 a ozubeného hiebenu 34, s nimZ je v zdbéru
hnaci pastorek 33 neznézorn&ného pfevodu pro zprostredkovini
vysuvného pohybu hlavy 31.

V§suvné nosné hlava 31 (viz té% obr. 2) nese na své
prednf, nosové ¥4sti ot&¥ivé uloZeny h¥idel 46, ktery mé na
jednom svém konci naklinovanou vykyvnou péku 58 a na druhém
ozubené kolo 47, které je spojeno prostiednictvim ozubeného
Yemene 48, ozubeného kola 30 s vystupnim hit{delem 55 elekt-
romotorku 35, pripevn&ného rovn&% na hlavé 31. Osa 28 oté-
Senf hifdele 46 je pritom kolmé k rovin& RV, kterd je zase
kolmé k frontdlnf rovin& RS spfédaci stanice 12, a v konelné
poloze nosné hlavy 31 k¥iZuje mySlenou prodlouZenou osu 10a
odvad&ct trubiky 10 sprédaci jednotky 11. V§kyvné péka 58
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méd na svém volném konci upraven jako srpovité vpred vybihaji-
ci botka navéddci vodid 39 8 otevienou vodici &dstf 39a.
Vykyvuje-1li pdka 58 ve svém sméru, konéd navdd&c{ vodid 39
kruhovy pohyb podél ust{ odvdd&ci trubilky 10 spisdac{i jed-
ndtky 11. Na patni stran& mé navéddé&ci vodi¢ 39 v souhlase

se svou pohybovou drdhou kruhovou polohov& nastavitelny ov-
ladad 36 pro ovldddni striZnych psk 38c, 38d niZek 38, uspo-
rddanych rovnéZ na nosné hlavé 31. Tyto ndfky 38 jsou zns-
zornéné také na obr. 3. Jak zde viddt, jsou ni¥ky 38 tvoreny
dvojici protib&¥nfch st¥iZngch pék 38c a 384, které jsou
uloZeny prostfednictvim &epového Zroubu 38b na prednim, na
obr. 3 spodnim konci h¥ebenové ty&e 38a. Hiebenovd tyd 38a

Je suvné uloZena na konzole 37 hlavy 31, pPfilem% suvny pohyb
probihé v podstat& tangencidln& k pohybové kruhové drdze ov-
lédade 36. Do ozubeni ty&e 38a zabirs pastorek 53, ktery je
naklinovédn na hiffdeli 51. Hrffdel 51 je pak obdobné& jako hi‘{
del 46 spojen s vystupnim hridelem 55 elektromotorku 35
prost¥ednictvim ozubeného kola 52, ozubeného ¥Femene 49 a ozu-
beného kola 54. Ramena stiiZngch pdk vykazujf kluzné opdrné
¢ésti 38e a 38f, tvorené volnobé¥nymi kladilkami, které
spolupracujf jednak s dhlovymi kluznymi plochami 57a a 57b
rozviractho klinu 57 (obr. 3A), umisténého na konzole 37 ve
vychozi poloze ni%ek 38 proti kluznym 4stem 38e a 38f stiii-
nych pdk 38c a 384, kdyZ hi‘ebenovéd ty& 38a kond zp&tny pohyb,
a jednak s rozbihajfcimi se dhlovymi kluznymi plochami 36a

a 2__ ovlddade 36 (obr. 3B), kdyZ navdd&ci vodid 39,8 tim i

" ovldda¥ 36 koné kruhovy pohyb a niZky 38 stoji pfltom v polo~-
ze strihu. .

Na wvnéj8{ obloukové strané navddéciho vodile 39 je také
zfejmd opérnd plocha 39b pro koncovou &ést prize 59, ktersd
mé tvar radidlnf{ ¥4sti vnéj8{ vdlcové plochy se stiedem na
ose 28. V daném p¥ipadé opérnd plocha 39b plynule navazuje
na vodici &4st 39a.

Nosné hlava 31 (ob#. 1 a 2) nese také pomocny vodid 29,
ktery je upevnén pomoci 3roubd 56a na bo&ni konzole 56. Po-
mocny vodi¢ 29 mé na svém volném konei ve sméru ke
sprédaci stanici 12 otevienou vodici ¥dst 29a, kterd je

-




- 10 -
241 423

prakticky shodné s otevienou vodici ¥dsti 39a navddéciho
vodi&e 39. Na pomocném vodidi 29 a pod nim je na &epu 29b
otodnd uloZen dvouremenny odklén¥ci vodi& 40 s bo&n{ vodiel
84sti 40a na del3{m rameni a B opérnou &&sti 40b, upravenou
ne krat3fm reméni. Krat3{ rameno odklén&ciho vodile 40 je

k del3fmu rameni v pravém dhlu. Proti op¥rné ¥dsti 40b je

na konzole 56 upevnén tlainy elektromagnet 30 s tladnym
gepem 30a. Odkléndci vodid 40 je vykyvny nap#i& rovinou RV
a v nepracovni poloze je udrZovén proti cepu 3JOa zkrutnou
pru¥inou 44, kterd je obtofena okolo &epu 29b a zajisténa
proti vypadnut{ pojistnym kroukem 45. Odklénéci vodil 40

je na Sepu 29b zaji3tén pojistnym krouZkem 43. PruZina 44 Jje
pritom jednim svym koncem 44a zasazena do otvoru 40c odklé-
nctho vodide 40, tak¥e vytvarf{ péku, a druhym koncem 44b

s predpdtim zasazena do neviditelného otvoru konzoly 56.
Kond-li nosnd hlava 31 vysuvny pohyb ve sméru k sprddact
stanici 12, sm&Fuji pomocny vodil 29 a odklénéci vodil 40
mezi omezova¥ 6 vratného pohybu prize 3 a odtahovaci vélelky
7, 9 sprédaci stanice 12.

Jek z vyobrazeni vyplyvd, maj{ popsené prostfedky tvar
prizpisobeny k vzdjemnému mijeni pii dinnosti. Postup této
g¢innosti je nédsledujici.

Za d&elem vréceni prize 59 z navijeci civky 2 zpé&t do
sprddactho rotoru sptddaci jednotky 11 je treba ne jdrive
vyhledat na civce 2 pretrZeny konec p¥fze. K tomu je navi je-
¢f civka 2 pomoci zvedacfho ramene 24 odklopena od svého hna-
ctho vélce 3 a pomoci reverza&niho védlefku 22 obrécena na
zpétny chod (obr. 5). Saci hubice 27 je pristavena k rotujici
civce 2, kde sénim prevezme pretrZeny konec pifze 39. Na to
je sacf hubice 27 premisténa do své druhé polohy II, takZe
z déle zp&t rotujfei navijeci civky 2 odtahovand prize 39 je
poloZena paralelné k poloze normélniho chodu prize 5_ na spié-
daci stanici 12 a napinéna. Aby mohla byt nyni piize 59 prev-
zata vodi%i 29 a 39 a navedena do polohy normdlniho chodu
ptize 5, jest tieba, aby probihala alespon v oblasti t&chto
vodidd 29, 39 pribli#né v rovin& RV, kterd je kolmé k frontdl-
ni rovine RS spfédaci stanice 12 a kterd prochdzi skrze dsti
odvéd&ci trubidky 10 sprédaci jednotky 11. Ponévad? se vSak
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prize 59 odvijl z k¥{¥ového névinu, &imZ v blizkosti civky 2
neustdle ménf svou polohu, méd saci hubice 27 na své vrchni
st&né stredici vyrez 27a, do kterého prize 59 vklouzne a jed~
t& predtim, ne¥ sac{ hubice 27 doséhne své druhé polohy II se
ustPedi. Tento vyrez 27a se v¥dy nachdzi v roviné RV, takZe
je zajisténo, Ze alespon v ¥4doucim useku se pifze 59 na-
chéz{ tam, kde mé. Prfpadné mendi odchylky v poloze p¥ize ji%
nerou na zdvadu, protoZe tu jsou oteviené vodici Eésti 29a,
;g_ vodidd 29, 39 opat¥eny do tvaru pismene V se rozbithajici-
mi navédd&cimi hranemi, které piizi 59 bé&hem vysouvaciho pohy-
hybu zachyt{ a samo&inné& navedou do sprévné polohy.

Nyn{ mi%e byt vysunuta nosné hlava 31. Pritom vodide 29
a 39 svymi otevienymi vodicimi é4stmi 29a, 39a prizi 33 za-
chyt{ a predajf do polohy normélnfho chodu pr¥ize 5. Bdhem
tohoto preddvaciho pohybu obdrZi tlaény elektromagnet 30 im-
puls a zatlad{ svym Gepem 30a na op¥rnou &4st 40b odklén¥ci-
ho vodi%e 40. Odklén&ci vodi& 40 vykjyvne okolo &epu 29b
nap¥{& rovinou RV pohybu piize 29, pridemZ pirizi 59 zachyti
svou vodiel &8sti 40a a vytédhne z této roviny RV ve formé
zésobni smylky, jeji%¥ hraniini body takto leZ{ na vodicich
g4stech 29a a 39a vodidd 29 a 39. Prize 39 pritom stédle bézi.

V konedné poloze nosné hlavy 31 je piize 59 v zésobni
smy&ce vedena stranou od odtahovaciho véledku 9 a nemiZe byt
jim tedy zachycena.

V kone&né poloze nosné hlavy 31 se také vysunou niZky 38
do polohy'stfihu. V ddsledku pevn¥& nastaveného prevodu mezi
elektromotorkem 35 a mezi h¥ebenovou ty$1 38a na strand jedné
a mezi vykyvnou pékou 58 na strané druhé se v soudasném oka-
m¥iku dodatednd vysouvéd i navéd&ci vodi& 39. B&h prize 59 se
zastavi a ovlddalem 36 ovladané st¥iZné pédky 38c, 38d niZek
38 0dd&lf nejvzddlenéjsi konec prize 59. Zbyly novy konec
59a prize je navédén k usti odvédéci trubléky 10 spréadacd
jednotky 11 (obr. 5B), ve které panuje podtlek, projevujici
se v okolf u¥sti trubidky 10 sénfm. Obr. 5C ukazuje, Jjak je
koncovd &4st prize 59 vedena skrze oblast sénf. Koncova Eést
prize 59 je podpirdna opérnou plochou job, takZe jeji vzdé-
lenost od usti odvad&ci trubilky je b&hem dodateéného
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vysouvac{iho pohybu navéd&ciho vodile 39 stéle ste jnd. Sén{
pak vZdy nejbliZ%3{ usek koncové Zdsti prize 59 pedrZf{ na
hrandech dsti edvédé&ci trubilky 10, jak na obr. vidét,. takZe
zdstdvd pod napétim a nemiZe se vlnit &i kaderit a v disled-
ku teho vyklouznout ze svého mista. Jakmile sén{ postihne

i konec 59a piize 59, je tento okamZité vtaZen do odvédéci
trubilky 10. Tento okamZik je presné definovén, aby konec
59a p¥ize nebyl s oblasti sédni vytaZen.

_ V soulasném okam?iku je zahdjen gpdtnfy pohydb navéddciho
vodiZe 39, Tento szpé&tny pohyb je vyvolédn impulsem k obréceni
chodu elektromotorku 35. Pritom je prisze 59 uvolnovédna a je-
jL konec 598 kless hloubdji do edvdddci trubilky 10. MiZky
38 se vraci do své vychozi polohy, prifem% kluzné ¥dsti
stfi¥nfeh pék narags{ na kluzné plechy rozviraciho klinu 57
a stii¥né pdky se oteviou pro opakovanou &innost. Dosdhne-li
navéd&ci vodid 39 vychozi polohy pro dodatelny vysuvny pehyb
je srusen impuls na tlainém elektromsgnetu a odkldndci vodil
40 se plsobenim prufiny 44 wréti do své pﬁvodhi polohy.

v tom okam¥iku nebo krdtce pred tim je pXfze 59, uvoln¥nd
tak ze smylky samolinné prevsata odtahovacimi véledky 7, 9
(obr. 5D). Je samosiejmé, Ze soulasné s tim se konec 59a
prize 59 zaplredl ve spréddacim roteru. V synchreniszovaném
okam¥iku je srudene plisoben{ . zvedaciho remena 24 na svdrné
rameno 18 olvkového drZdku | a navijeci civka 2 dosedne na
svij hnaci vdlec 3, ktery ji roztoli v navijecim sméru.
Rameno 23 reverzainiho vélecku 22, tak jako vysouveei nosnéd
hlava 31, se wrdt{ do své vychozi polohy a inmost saffzeni
na sprddec{ stanici lg Jje skon&ena.

Programové hnaci, popripadé spinaci ustroji pro peopsa-
né gerigen{ je bé&%ného typu, napi. kfivkové kotoule, a pro-
toZe miZ%e byt b&Znym gzplsobem prizpisobeno dinnosti zarize-
nf podle vyndlezu, neni bliZe popséno.
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rﬁEDMET VINALEZU . aam
za¥izen{ k automatickému vraceni p¥ize z naVESeéi cdyky

zpdt do spPédacfho rotoru bezvietenového dopfékaciho strojg
prostfednictvim podél stroje k jeho sprddacim st icing \\
samo&inn& pojizdného zap¥ddaciho ustrojf, které m ‘prost o
¥edky pro obrdceni navijeci civky na zp&tny chod, ddsév ’//A
prostfedky pro vyhleddni a odvinuti pFetrZeného konce piize

'z navijec! civky a pro napinéni p¥ize v pohybové dréze vy=-

suvného navdd&ciho prost¥edku pro navedeni p¥ize k udsti
odvdd&ci trubilky na spPddaci jednotce, prostiedky pro vy-
tvoteni zdsobni smylky prfize k doddnf jejiho konce do spié-
daciho rotoru za pomoci séni, jako% i st¥ihaci prost¥edky
pro odd&leni pretrZeného konce pirize, prirazené k navdd&ci-
mu prostPedku, vyzna¥ené tim, Ze k navdd&cimu prostiedku
prize tvorenému ve smdru ke spiéddaci stanici (12) otevienym
navéd&cim vodilem (39) Jje pPirazen shodn& otevieny pomocny
vodi¥ (29), ktery je umist®n proti drdze napinané p¥ize (59)
a ktery je upraven vysuvné soulasnd® s navdd&cim vodiZem (39),
a to ve smdru mezi omezova& (6) vratného pohybu p¥ize (5)

a odtahovaci véledky (7, 9) spPddaci stanice (12), a mezi
tyto vodiZe (29, 39) umfstny, spolu s pomocnym vodidem (29)
ve stejném smdru vysuvny odklén&ci vodi& (40), ktery Je
vratn& prestavitelny nap¥*{& rovinou (RV) pohybu napinané
pr¥ize (59) vedenou pomocnym vodi¥em (29) a navédd&cim
vodi&em (39).

Zat{zeni podle bodu 1, vyznadené tfm, Ze navdd&ci vodil (39)
je od polohy normélniho chodu p¥ize (5) na spfédaci stenici
(12) dodateén& vratné& vysuvny. ’

za¥{zen{ podle bodu 2, vyzna¥ené tim, Ze navdd&ci vodi& (39)

-je alespon v useku svého dodate¥ného vratného pohybu vysuvny

po kruhové dréze, jeji% st¥ed le%i na my%lené prodlouZené
ose (10a) odvdd&ci trubidky (10) sp¥ddaci jednotky (11).
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Zat{zeni podle bodu 3, vyznalené tim, %e navédd&ci vodi& (39)
mé od své oteviené vodici &4sti (39a) smérem nazad upravenou
opérnou plochu (39b) pro koncovou &4st prize (59), kterd md
tvar radidlnf ¥dsti vn&j3{ védlcové plochy se. stiedem, ktery

Je shodny se stPfedem jeho kruhové dréhy.

Zar{zen{ podle bod& 3 nebo 4, vyznalené tim, Ze navdddci
vodi& (39) Je upraven na vykyvné péce (58) jako srpovité
vpred vybihajic{i botka.

Zatr{zeni podle bodu 5, vyznafené tim, %e navdddcf vodi¥ (39)
méd na své patni strand upraven ovlada¥ (36) pro vytvoreni
st?iZného pohybu u pdékovych niZfek (38), které jsou visuvné
v tangencidlnim smé&ru k jeho kruhové dréze.

Zari{zeni podle bodu 6, vyzna¥ené tim, Ze ovlada® (36) mé
v souhlase se svou kruhovou drdhou nastavitelnou polohu.

Za¥izeni podle boda 6 nebo T, vyznalené tim, Ze st¥i¥né pé-
ky niZ%ek (38) maji k ovlddéni st¥i¥ného pohybu kolmo k ro-
vin& st¥ihu upravené kluzné 2dsti (38e, 38f), které v kone&-
né poloze niZek (38) stojf v cestd ﬁhlovym kluznym plochém
(36a, 36b) ovlédaée (36).

Za¥{zen{ podle bodi 6 nebo 8, vyznalené tim, Ze vykyvnd pé-
ka (58) navéd&ciho vodi¥e (39), pomocny vodi¥ (29), odklé-
n&ci vodi¥ (40) a nidZky (38) jsou uspoirddané na spole¥né
nosné hlav& (31), kteréd je vysuvnéd vzhledem k sprddaci sta-
nici (12), pri¥emZ v3ak pomocny vodi& (29) je na této hlavd
(31) uchycen pewné.

Zari{zen{ podle bodu 9, vyznaZené tim, %e konelnd poloha

nosné hlavy (31) upravend v zévislosti na poloze pomocného
vodide (29) Jje shodnd s vychozi polohou niZek (38).

5 vykresl
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