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(54) Zorizen! pro zésobovéni textilnich, zejména bezvretenovych doprddacich strojt
prézdnymi dutinkami

. Za¥{zen{ pro z4sobovéni textil-
.nich stroji prézdnymi dutinkemi, zejména
gpro bezvietenové doprédact stroje, slou-
21 k doplfiovéni dutinkové zdsoby. Obsahu~-
Jje prihrddkovy dopravnik pro podévéni
dutinek s osami probthajicimi nap#f& ke
sm&ru pohybu ze zdsobniku k pFijimacimu
mistu stroje, piiZem? za vystupni konec
dopravniku je zatazeno otdZect dstrogjf
pro zmé&nu polohy dutinek v zdvislosti

na poZadavku p¥ijfmacfho mista stroje.
Podle'vynélezu Je otdZeci ustrojf tvore-
no'nehybnym vedenim, opat¥enym spiré-
lovit® podle osy pohybu dutinek probfha-
Jicimi vodicimi Xdstmi se stoupédnim
ukonlenym v souhlase s okamZitou, poZa-
davku pfijimaciho mista stroje odpovfda-
Jici polohou dutinky. D4le jsou zde dal-
81 vghodné alternstivy. '
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Vyndlez se tykd zarizeni pro zdsobovédni textilnich, zej-
ména bezvietenovych doprddacich strojl prdzdnymi dutinkemi.
Konkrétn&ji jde o zai{zeni obsahujfcf p#ihréddkovy dopravnik
pro poddvéni dutinek s osami, probfhajfcimi nap¥{& ke smiru
pohybu, ze zdsobniku k p¥ijimacfmu mistu stroje, pridem% ze
vystupni konec dopravniku je zarazeno otd¥eci ustroj{ pro
zménu polohy dutinek v zévislosti na po%adavku prijimaciho
mista stroje. :

Jednou z pracovné nejexponovan&j3ich operacf{ p#i obslu-
hovédn{ textilnich strojd, produkujicich civkové ndviny za
pouZiti civkovych dutinek, je smekéni plnych névind vym&nou
za préidné dutinky, pro ktery#to el byla vyvinuta Fada sme-
kacich automatl, které pojfZd&jf podél stroje k jeho navino-
vacim jednotkém a podle pot¥eby samo&innd provéddjl prisluiné
vym&nné dkony. Pritom je samozlejmé, %e pro zachovéni plynu-
losti provozu musi zde byt rovn&% dostatelnd zdsoba prézdnych
dutinek. K uloZeni této zésoby jsou pak znémé rizné varianty.
Obvykle je pouZito prost¥edki ve form& Zlabu, usporddaného
podél navinovacich jednotek, nebo 3achtovych schrének, uspo-
*fédanych vidy jedna schrénka u jedné navinovaci jednotky,
anebo zésobniku, ktery je pfipojen k smekacimu automatu a je
spolu s nim poj{zdny.

KaZdd z téchto variant md své pfednosti, zejména pokud
Jde o okamZitou pohotovost k provedeni vym&nné operace civek.
PonévadZ v8ak u navinovacich jednotek, resp. u strojd s t&mi-
to navinovacimi jednotkami,jii nebyvd dostatek volného



-2 - 232 219
prostoru pro konstruk¥ni upravy, jejich% pomoci by se dala
zvy$it kapacita prost¥edkd dutinkové zdsoby, existuje zde sté-
le problém dopliovéni této zdsoby, ktery nebyl dosud uspokoji-
v& vyreSen. Dutinky se dopliujf ru¥nd, coZ Jje nejen neméhavé,
ale vzhledem k velkému po¥tu navinovacich jednotek, instalo-
venych byt jen na jednom stroji, &asové velmi ndro¥né. Je ov-
Sem znémé verienta, u které jsou prostredky dutinkové zésoby
tvoreny podél navinovacich jednotek pohyblivym nekonditym fe-
tézem nebo péskem, opatienym chapali pro prevzeti dutinek do
zésoby a pro jejich predént smekac{mu automatu b&hem svého po-
hybu, pridemZ doplnovén{ dutinek obstardvé automatické pireda-
c{ zdsobnikové zarfzeni, pevn& p¥ipojené ku kratsi pidorysné
strend stroje. Toto zdsobnikové zaPffzeni je vdak velmi sloZi-~
té, vyZadujict pfesnou koordinaci v zdvislosti na pohybu cha=~
padld, a tim, %e je u stroje trvale umisténé, sniZuje produk-
tivitu stroje vztaZenou na velikost zastav&né plochy.

V§hodn&j3{ je tedy zaiizenf, které se miZe podle potieby
pohybovat ke stroji nebo k jeho navinovacim jednotkém a miZe
byt k témto taek p¥istaveno, Ze v dob& zésobovac!{ operace zabi-
ré jen maly prostor, ktery po ukondeni{ zédsobovaci operace zase
uvolni, co% mé vyznem zvl&¥t® pri skupinovém nasazeni strojd,
kde je nutné vidy mit mezi jednotlivymi stroji volny manipu-
ladnf prostor. Takového usporného postaveni za¥fzenf miZe byt
snadno dosaZeno v pripad&, %e k pifijimacimu mistu stroje mohou
byt podény dutinky v jakékoliv poloze. Zpravidla viak p¥ijime-
c{ misto stroje je i&eln¥ uzplisobeno pro pirevzeti dutinek po-
hybujfcich se s osami, probfhajicimi nap¥{¥ ke sméru pohybu,
takZie na tento zpisob musi byt upraveno i zdsobovaci zaffzeni
nebo jeho podaci ¥dst. Aby se tudi% daly spojit vyhody posta-
veni zdsobovaciho zafizeni a p¥ijimaciho mista stroje, nutno
do dréhy poddvanych dutinek zatadit otd&eci ustroji, které
zm&ni jejich polohu v zdvislosti na poradavku prijimaciho mis~
~ ta stroje.

Princip takového uspo’ddéni je zném nap¥. z CS patentuécﬁpiv
207 569. U tohoto je otd¥eci ustrojfl zapojeno za vystupni
konec dvojice dopravnich Fet¥zd, kterd je opat¥ena unadeii,
vytvérejfcimi p¥ihrddky, do nich% mohou byt samovolné umis-
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tény nad nimi v Sachtovém zésobniku uloZené. Podle potieby
jsou pak taktovecim zpisobem pohéndny dopravni Fetdzy a oté-
deci ustrojf, tvoifené otoénym ramenem s volnym koncem a chae-
padlem na tomto volném konci, ve stanoveném taktu pirebird
dutinky a preddvéd je ve zm&n&né poloze predvinovac{ jednotce
smekaciho automatu, s nim¥ zdsobovaci za¥izeni tvor{i podél
‘stroje pojizdny konstruk&ni celek. V tomto pfipadé& je oviem
zarf{zeni Gzce specializovéno a jeho bezprostfedni aplikace
na konstrukci, je% by umoZnila zdésobovéni jinych zésobnich
prost¥edkd stroje bez p¥imé spojitosti se smekacim automatem,
g1 predvinovacf jednotkou, by nebyla ekonomickd. Navic Jest
tfeba si povZimnout, Ze zdsobnik tohoto zarizen{ predstavuje
fekticky zase prost¥edek dutinkové zédsoby, uspoiddeny na
stroji, phidem# k doplhovéni zésoby dutinek neni k dispozici
jing, ne% ru¥ni, vy3e uvedené nedostatky majfci zpisob.

Ukolem pfedloiehého vyndlezu tudif je vytvorit takové
opatfen{ u za¥fzeni dvodem zmin&ného druhu = provedeni, které
umo¥nuje usporné postaveni za¥fzenf vi¥i prijimacimu mistu
stroje a ptitom zvySeni zésobovaci kapacity.

Podstata zaibizeni podle vyndlezu nyni spodivd v tom,
¥e otdZeci ustrojl je tvoreno nehybnym vedenim, opatienym
spirdlovité podle osy pohybu dutinek probfhajfcimi vodicimi
d4stmi se stoupdnim ukondenym v souhlase s okamZitou, poZa-
davku pFijimacf{ho mista stroje odpovidajici polohou dutinky.

Pro pripad, kde vzddlenost p¥ijimaciho mista stroje .
od vystupniho konce mistn¥ pevnd usporddaného dopravniku je
vét3{ ne% drdha, po které dutinky b&hem svého pohybu mEni
polohu, je vyhodné, kdy% na nehybné vedent navazuje primé
vedeni pro zavedeni dutinek, nachdzejicich se ve zm&néné po-
loze, k prijimacimu mistu stroje.

K zvySeni zdsobovaci kapacity lze zafizeni podle vyndlezu
ddle vybudovat tak, %e p¥{mé vedeni je uspoiddéno vykyvné a je
svym volnym koncem vychylovatelné do vystupnich oblasti{ nej-
méné dvou nehybnych vedeni, umfsténych vidy jedno vedeni za
jednim prihrddkovym dopravnikem s volitelnd k nému zafaditel-
nym zédsobnikem prézdnych dutinek.
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P¥iklad provedeni zarizeni podle vyndlezu Jje schematicky
zobrazen na p¥iloZenych vykresech, kde znaéd{i:
obr. 1 - pidorysny pohled na uspoiddédni vice textilnich stro-
J4 s jednim zarizenim podle vyndlezu u jednoho z nichj
obr. 2 - pohled na zari{zeni z boku v &dste&ném rezu;
obr. 3 -~ pbhled na zafizeni podle obr. 2 zleva;
obr. 4 - detailni pohled na uspordddn{ nehybného a p¥imého
vedeni{ za dopravnikem a
obr. 5 - detail nehybného vedeni v 3ikmém pohledu shora.

Podle obr. 1 je zafizeni 2 p¥istaveno boén&, svou podélnou
stranou ku krat3f plidorysné stran& jednoho z textilnich strojd
1, opatifenych vyskové ubZenym zdsobnim Zlabem, ve kterém se na-
chdz{ zédsoba prdzdnych dutinek 4 pro uddely vymé&ny civek pomoci
nezndzorn&ného pojizdného smekaciho automatu. Zdsobni Zlab pro-
bihd okolo stroje a k doplnovédni dutinek mé smérem dold otevie-
né prijimaci misto 6 (viz. obr. 2 a 3). V oblasti pfijimactho
mista 6 miZe byt umist&no obvyklé, a tudiZ nezndzorn&né postr-
kovaci zarfzenf, které pii doplnovéni zésoby dutinek 4 tyto
zatladl v osovém sm&ru na d¥{ve uvolnéné misto.

Jak vidét na obr. 2 je zaPizeni podle vyndlezu uspoiéddno
na rédmovou konstrukci, kterd je pojizdnd na kolech 10. Pritom
pozistédvd z vertikdlniho, ¥ikmo sklon&ného pésového dopravniku 8
s unadeli 9, které vytvdfeji prihrddky pro dutinky 4, uloZené
osové paralelné v zdsobnfku 5. Pohon dopravniku 8 obstardvéd
~elektromotor 11 prostrednictvim Femenového pievodu 12. Zésob-
nik 5 je sk¥fnového tvaru a mé svou predni st¥nu otevienou tak,
Ze dovnit¥ mohou zasahovat unadele § dopravniku 8 a p¥i svém
pohybu smérem nahoru vynd3Set dutinky 4 jednu za druhou. Zdsob-
nik 5 je opatien rovn&€Z pojezdovymi koly 13, takZe jim miZe byt
manipulovéno mimo rdmovou konstrukeci. K fixovédni jeho polohy
na rémové konstrukci mé tato v kolové drdze upravené pevné klfi-
nové zard¥ky 14, t¥i pro zadni kola a tfi’pro'pfedni. Zardiky
14 jsou upraveny s rozteli tak, ¥e mezi nimi vznikd volnd mezera
15, do niZ mohou kola 13 zapadnout. Usporéddédni t&chto zardiek 14
slouZi k fixaci zdsobniku 5 v poloze, ve které mohou unalele 9
dopravniku 8 d&eln& zasshovat dowmit¥ zdésobnfku 5 nebo v poloze
p¥ipravné, nachédzejici o krok zp&t, p¥i které jsou dutinky
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mimo dosah una3efd 9 dopravniku 8. Zejména vyznamné Je to u vy-
hodn&jstho alternativniho provedeni zafizeni 2 zobrazeného na
obr. 3, které bude popséno niZe.

Nad vystupni konec dopravniku 8 je piipevn&no otd¥ecf ist-
roji ve form& nehybného vedeni 7, které bhem pohybu dutinek
m&ni jijich polohu. Na toto nehybné vedeni 1 (viz téZ obr. 4)
navazuje primé vedeni 3, které navédi dutinky 4, nachdzejic{ se
ve zmén&né poloze, do prijfmactho mista § stroje 1 . Nehybné
vedeni 7 (viz obr. 5) tvoFi duté vdlcovité pouzdro, na jeho%
vnitfni st&ny jsou s odstupem prinytovény tenkosténné pésy, jejichz
radidlng protilehlé hrenové &dsti 160, 160, 161, 161° jsou od
se vzddleny tak, aby mezi nimi mohly byt za obvody svych okrajh
vedeny dutinky 4. Tyto hranové vodfcf &dsti probfhajf spirdlo-
vit&, prifemZ stoupéni{ odpovidd pootoeni dutinek 4 b&hem pohybu
o 90 ° dhlovych, coZ v daném pifkladu provedeni zarfzent 2 odpo-
vidé polohovému poadavku pfijimaciho mista 6, zatf{mco zaPr{zent
2 Je usporn& p¥istaveno ke stroji 1. Pr¥{mé vedeni 3 Jje 8achtovi-
tého tvaru a zavddf takto pootolené dutinky 4 do prijimactfho

mista 6.

Jak vid&t na obr. 3, jind alternativa za¥{zent 2 pouZivéd
dvou vedle sebe postavenych zdsobnikd 51, 22, které jsou konstruk-
gn& shodné s vy3e popisovanym zédsobnfkem 5.  Ke kaZdému z nich
pak ovSem prfslu3f{ jedna ze dvou Pad unaZedd 9, upravenych na pr{-
sludné roz¥{f¥eném dopravniku 8. Zésobniky 21, 22 pouZivajf{ stejnych
fixa&nich zardZek 14 a mohou byt s jejich pomocf jednotlivd za-
fazovdny k dopravniku'é, tak¥e z nich lze dutinky 4 postupnd ode-
birat; zatimco probfihd doplnovdnf dutinek 4 2z plného zdsobniku,
miZe byt vyprdzdndny zdsobnik nahrazen plnym, pro ten \d¥el dopra-
venym ze skladu dutinek. Na rozdfl odlpfedchoziho Jsou u této
alternativy pouZita dv& tvarov® shodné nehybnd vedent 11, 12
a pri{mé vedenf 3 je uspotddéno vykyvns tak, Ze se miZe vychylit
svym volnym koncem do vystupnf oblasti Jjednoho 71 nebo druhého'lg
nehybného vedeni, podle toho, ktery zdsobnik Je pravé zarazen k
‘dopravniku 8. V ka?dé z uvedenych poloh Je pfimé vedeni{ 3 zajis-
titelné pomoci obvyklych a tudfi¥ neznézorné&nych zémkovfch prost-
Fedkl. PouZitim této alternativy se vzy81 zdsobovact kapacita,
ani¥ se podstatn¥ zvy3f ndroky na prostor.



232 219

zaf{zeni podle vyndlezu ve formé& p¥fkladu provedeni pra-
cuje takto: po zasunuti{ plnych zésobnikd 51, 52 do rdmové kon-
strukce, pfi¥em% kola 13 zapadnou mezi prvnf a druhou klinovou
zard¥ku 14, pfiveze obsluha zabf{zeni 2 ku kratii pudorysné
strané stroje | a ustavi tek, Ze vy¥stupni otvor piimého vedeni
3 stojf proti pfijimecimu mfstu 6. Na to zafadf prwni zésobnik
51 k doprawmiku 8, jehoZ unesede 9 neberou dutinky 4. Volny
konec p¥fmého vedenf 3 je pi¥itom zajistén ve vystupni oblasti
nehybného vedenf J1. Spu¥tdnim elektromotoru 11 se uvede do po-
hybu dopravnik 8, ktery svymi unade¥i 9 poddvd dutinky 4 ze zé-
sobnfku 51 do nehybného vedeni 11, kde projitim podél vodicich
gdstf 160, 160, 161, 161° zm&ni svou polohu, na¥e¥ postupujil
vedeny p¥imym vedenim 3 do ptijimactho mista 6 stroje 1=
Pri_tom vZem miZe byt pohon dopravniku 8 synchronizovén s poho-
nem neznézorn&ného postrkovaciho ustroji dutinek, ptirazeného
k prijf{mac{mu mistu 6.

Jakmile je zésobnik 51 vyprdzdn&n, vychylf obsluha volny
kxonec prfmého vedeni 3 do vystupni oblasti nehybného vedeni 72,
jak znézorn&no ¥érkovan¥, a k dopravniku 8 zarad{ zdsobnik 52,
na%e? op&t ndsleduje pohyb dutinek 4 jak vy3e uvedeno.

Kapacita zésobnikd 51, 52 miZe byt stanovena pro jeden
nebo i vice stroji. Vyprézdn¥né zdsobniky 51, 52 mohou byt také
plnény ve skladu dutinek a pievéZeny na nfsto pouzitf{, aniZ by
bylo nutno soulasn& prevdzet zarizeni 2.

Semodinnym doplnovénim dutinkové zésoby u strojd se znadné
zrychl{ pripravné préce pro provédéni automatického smekénf ci-
vek, prifem? pojfzdné zdsobniky 51, 52 a zaifzeni 2 usnadnuji
prepravu dutinek ze skladu k jednotlivym strojuim.
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Zat{zen{ pro zésobovédni textilnich, zejména bezvietenovych
doprddacich strojd prdzdnymi dutinkemi, obsahujfci prihrdd-
kovy dopravni{k pro poddvénf dutinek s osami probihajicimi
nap¥{& ke sm&ru pohybu ze zdsobnfku k pfijimacimu mistu
stroje, piifem? za vystupni konec dopravanfiku Jje zearazeno
otééeci Ustrojf pro zm¥nu polohy dutinek v zdvislosti na
poZadavku prijimacfho mista stroje, vyznalujici se tim, Z%e
otddeci ustrojf je tvofeno nehybnym vedenim (7) opatienym
spirdlovit& podle osy pohybu dutinek probfhajfcimi vodfci-
mi ¥dstmi (160, 160", 161, 161") se stoupdnf{m ukon&enym
v souhlase s okamZitou, poZfadavku p¥ijimacfho mista (6)
stroje (1) odpovidajfci polohou (II) dutinky (4).

Za¥izeni podle bodu 1, kde vzddlenost prijimaciho mista
stroje od vystupniho konce mfstnd pevn& usporddaného dop-
ravniku je v&t3f neZ drdéha, po které dutinky bé&hem svého
pohybu méni polohu, vyznadujfci se tim, %e na nehybné ve-
den{ (7) navazuje prifmé vedeni (3) pro zaveden{ dutinek |
(4), nachdzejicich se ve zm&ndné poloze (II), k p*ijimaci-
mu mistu (6) stroje (1). |

Zarizen{ podle bodu . 2, vyznadujfci{ se tim, ¥e p¥imé

-vedeni (3) je usporddéno vykyvn¥ a je svym volnym koncem

vychylovatelné do vystupnich oblastf nejménd dvou nehyb-
nych vedeni (71, 72), umisténych vidy jedno vedeni za jed-
nim ptihrddkovym dopravnikem s voliteln® k ndmu zareditel~
nym zésobnikem prdzdnych dutinek.

4 vykresy
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