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Przedmiotem wynalazku jest spos6b oraz ukiad
automatycznego rozladowania tasmy w.pamigciach
tasmowych z buforem pneumatycznym.

Stan techniki., Znany jest sposGb automatycznego
rozladowania taémy w pamieciach tasmowych z bu-
forem pneumatycznym polegajacy ma tym, Ze w wWy-
niku pobudzen zewngtrznych wytwarza sie sygnat
STAN ROZEADOWANIA i tasma pod wplywem
sygnatu ISTEROWANIE RUCHAMI ROLKI!NAPE-
DOWEJ przesuwa si¢ rufem roboczym wstecz,
przy czym s aktywne sygnaly STEROWANIE ZE
STREFY szpuli podajacej, zwanej szpulg wymien-
na, i STEROWANIE ZE STREFY szpuli zbierajacej,
zwanej szpula miewymiennsg.

W momencie wykrycia markera BOT na tasmie
w obecniosei sygnatu STAN ROZELADOWANIA jest
wytworzony sygnat ROZEADUJ BUFOR, pod ‘wply-
wem ktorego uzablokowane zostaja sygnaty STE-
ROWANIE ZE STREFY szpuli podajacej i STERO-
WANIE ZE STREFY szpuli zbierajacej i jedno-
czenie jest wytworzony sygnal sterowania siabo-
momentowego jednej ze szpul na pobieranie tasmy
ze WwepOlpracujgcego z mnia bufiora, az do momentu
biokady sygnalem zaniku pedcisnienia w tym bu-
forze, rowodujacym réwnoczesnie wystgpienie sy-
gnatu sterowania slabomomentowego na pobieranie
tasmy z drugiego bufora przez druga szpule az
do mcmentu bilckady spowedowanej zanikiem pod-
ciénienia w drugim buforze. Tasme wyprowadzong
z obu bufor0w nastepnie przewija si¢ na szpulg
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pcdajacg z zachowaniem ograniczonego momentu
napedowego w ukiadzie napedowym szpula — szpu-
la. Przewijanie tasmy na szpule podajgcy trwg az
do momentu blokady sygnalu ROZEADUJ BUFOR,
spowodowanej sygnatem z czujnika obecnosci tasmy,
co jest réwnoznaczne ze stwierdzeniem braku tas-
my w komcrze szpul.

Uklad realizujgcy sposdb automatyczmego rozia-
dowania taSmy w pamieciach tasmowych z buforem
pneumatycznym jest utworzony nastgpujaco. Wie-
lofunkeyjny blok automatyki jest polaczony z blo-
kiem ukiadéw pobudzen, z ukladem czujnika pod-
cidnienia w pierwszym buforze i z ukiadem czuj-
nika, podcifnienia w drugim buforze. Wyijscie
wielofunkeyjnego bloku automatyki, wyprcwadza-
jace sygnat STEROWANIE ZE STREFY szpuli
zbierajacej, jest polaczone z pierwszym wejsciem
ukiadu mnapedu szpuli zbierajgcej. Wyjscie wielo-
funkeyjnego bloku automatyki, wypnowadzajace
sygnal CZUJNIK PODCISNIENIA W BUFORZE
szpuli podajacej, jest polacacne z pierwszym wej-
Sciem pierwszego ukiadu sterowania stalego napedu
stalbomomentcwego szpuli zbierajacej, przy czym
wyjscie tego ukladu jest polaczone z drugim wej- -
Sciem wukladu mnapedu szpuli zbierajacej, Wyjscie
wielofunkcyjnego bloku automatyki, wypnowadza-
jace sygnal slabomomentowego wywolujgcy ruch
szpuli zbierajacej w kierunku przeciwnym do ruchu
wskazéwek zegara, jest polgczone z drugim wej-
Sciem pierwszego ukladu sterowania stalego na-
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pedu stabomomentowego szpuli zbierajacej. Wyj-
§cie  wielofunkeyjnego, bloku aubtomatyki, wypro-
wedzajace sygnal stabomomentowy wywotujacy
ruch szpuli adbicrajacej w kierunku zgodnym

z ruchem wskazéwek zegara, jest polaczcene. z pier-.

wszym wejsSciern drugiego ukladu sterowania sta-
lege napedu siabomomentowego szpuli zbierajacej,
przy czym wyjscie tego ukladu jest rotaczone
z trzecim wejdciem ukiadu napedu szpuli zbiera-
jgcej. Wyjscie wielofunkcyinego bloku automatyki,
wyprowadzajgce sygnat STAN ROZEADCWANIA,
jest gpiotaczone 1z pierwszym wejSciem ukladu kon-
troli obeecnesci BOT w meE!allse roztadowania, przy
czym wyiscie tego wkhadu jest polaczcne z- wej-
éciem umiwibratcra, blokujacego sygnat slabomo-
memtrowy ‘wywolujacy ruch szpuli zbierajgcej

(kne'rurmku zgodnym z ruchem wskazbéwek zegara,
'qrasz z pierwszym wejSciem wuktadu pamietajacego
marker BOT poczatku tasmy i wytwarzajgcego
sygnal BLCKUJ STEROWANIE SZPUL ZE STRE-
FY, Wyjdie wielofunkcyinego bloku automatyti,
wyprowadzajgce sygnal BOT, jest polgczone z dru-
gim wejdciem ukladu kontréli obecnoéci BOT
w procesie moziadowania, Wy jscie wielctunkey inego
bloku automatyki, wyprowadzajace sygnal OBE-

CNOSC TASMY z czujnika w komorze szpul, jest.

polaczone z drugim wejsciem ukladu pamietajacego.
Wyjscie wielofunkcyjnego bloku automatyki, wy-
wprowadzajgce sygnat ZERUJ, PRZERWILJ OPERA-
CJE, jest potgczone z trmzecim wejsciem ukiadu
pamietajacego. ‘'Wyijdcie uniwibratora jest polacaone
z, drugim wejSciern drugisgo wukladu sterowania
statego mapedu slabomomentowego szpuli zbiera-
Jacej. Wyiscie ukladu pamietajgcego jest polaczone
z frzecim wejsciem pierwszego ukladu sterowania
stalego mapedu slabomomentowego szpuli - zbiera-

jacej, z-trzecim wejsciem drugiego -ukladu stero- -

wania stalego “‘napedu slabomoementowego szpuli
zbierajgcej, z trzecim wejciem uktadu napedu
szpuli zbierajaced, z pierwszym wejsciem ukladu
napedu._szpuli podajacej, z plerwszym wejsciem
ukladu wytwarzajgcego sygnat RUCH WISTECZ
i z pierwszym wejSciem uktadu sterowania stalego
napedu stabomcmentowego szpuli podajgcej. Wyj-
Scie wielofunkcyinego blcku automatyki, wyprowa-
dzajace sygnat WYMUSZENIE rRUCH.U 'WSTEGZ
oolki napedowej, jest potgrzcne z drugim wejéciem
Iklasdu wytwnamauqc»ego sygnwl RUGH. WSTECZ,
_przy czym wyjdcie tego ukladu jest polaczone
z wejsciem ukladu rmapedlu rolki napedowej, Wyj-
scie wielofunkcyjnego bloku automatyki, wypro-
wadzajace sygnai CZUJNIK W BUFORZE  szpuli
zbz.erance;, jest polaczone z wejsciemn negatora
i -z wejciem ukladu sterowania stalego mapgdu
slabomomemntowego szpuli podajacej, przy czym
wyjs ie megatora jest polqczone z czwartym wej-
sciém drigiego ukladu sterowania statego nspedu
stabomomentowego szpuli zbierajacej, natomiast
wyijscie ukladu sterowania stalego napedu stabo-
momentowego szpuli podajace] jest potgczone z dru-
gim wejsciem ukiladu napedu szpuli podajacej. Wyj-
Scie. wielofunkcyjnego bloku automatyki, wypro-

wadzajgoe sygnat STEROWANIE ZE STREFY.

szpuli podajacej, Jesb'}palque z trzecim wejsciem
ukliadu napedy szpuli. podajace;;
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ISposéb dzialania znanego ukladu jest nactepu-
jacy: w wyniku pcbudzenia z bloku ukladéw po-
budzajgcych, pamigé tadmowa znajduje sie w stanie
rozladowania, przy czym ruch szybki rolki napedo-

-wej. nie istmieje. ‘Wielofunkcyjny blok automatyki

wysyla sygnat STAN ROZBADOWANIA i sygnat
WYMUSZENIE RUCHU WISTECZ. Rolka napedowa
obraca sig ruchem roboczym wstecz, przy czym
istnieje sterowanie wukladéw napeddéw szpul ze
strefy rocboczej za pomocy sygnatdéw STEROWANIE
ZE STREFY szpuli zbierajacej i ISTEROWANIE ZE
STREFY szpuli podajacej. W pewnej chwili, z wie-
lofunkicy jnego bloku automatylki, jest wyprowadzo-
ny sygnat BOT, ktéry w cobecnosci sygnalu STAN
ROZEADOWANIA, zmienia stan logiczny ukitadu
kontroli obecnosci BOT w procesie rozbadowania.

*Zm/i'amla. stanu logiczmego ukladu kontroli obe-
cnosci BOT ma jego wyjsciu ptdana ma pierwsze
wejscie ukiadu pamigtajacego, zrealizowanego na
przerzutniku typu RS, zmienia stan logiczny tego
ukdadu, w wyniku czego uklad ten wytwarza sy-
gnat BLOKUJ STEROWANIE SZPUL ZE 'STREFY
réwnoznaczny z sygnatem ROZEADUJ BUFOR.
Sygnal ten blckuje dziatanie ukladu wytwarzajg-
cego sygnat RUCH WISTECZ, blokuje sterowanie
uktadéw napedu szpul spowodowane sygnatami
STEROWANIE ZE STREFY szpuli zbierajgcej
i STEROWANIE ZE [STREFY szpuli podajjcej,
oraz umozliwia dziatanie pierwszego uktadu stero-
wania stalego napedu slabomomentowego szpuli
zbierajgce]j, drugiego ukladu sterowania statego ma-
pedu stabomomentowego szpuli zbierajacej i ukladu
sterowania stalego napedu shabomomentowego szpu-
li podajgcej. Jednoczesnie zmiana stanu logicznego
na wyjsciu ukladu kontroli obecnosci BOT, podansa
na wezscme uniwibratora, mwoduJe Wygenerowaiie
przez ten uniwibrator impulsu o czasie ‘trwania
okodo pot sekundy, ktory blokuje w tym okresie
czasu dziatanie drugiego ukladu sterowania stalego
napedu shabomomentowego szpuli zbierajgcej. Tak
wigc ruch szpul jest zatrzymany, tasma bez ruchu
znajduje sig w strefie roboczej buforéw, a sﬁero_
wanie ze stref szpudnie- ustmeJe

Po zaniku lmugp]svw ibratora, uklad napedu
szpuli zbierajgcej jest wysterownamy DPrzez. pierwszy
uktad sterowania™statego maqud!u stabomomentowe -
80 szpuli zbierajacej, szpula zbierajgea ‘obraca sie

ruchem zgodnym z muchem wskazéwek zegara,

Wwybierajac tasme z bufora szpuli zbiérajgcej az
do momentu zaniln podcinienia w tym buforze,
przy tym na wejsciu drugiego ukladu sterowdnia

szpuli zkierajgcej, ktéry blokuje dzialanie tego

.ukladu i jednocze$nie umozliwia dziatanie uktadu

sterowania- stalego mapedu stabomornentowego
szpuli podajacej.

Uklad stercwania statego napedu stabomomen-

towego szpuli podajacej powoduje zadzialanie
ukladu napedu szpuli podajacej w wyniku czego
szpula podajaca obraca sig ruchem przeciwnym
do ruchu wskazéwek zegara wybierajac tasme z bu-
fora’ szpuli podajacej. W momencie zaniku podei-
$nienia w buforze szpuli podajacej jest wytworzony
sygnal CZUJNIK W BUFORZE szpuli podajgcej,
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ktéry jest nastepnie przestamy, przez pierwszy uklad
sterowarnia stalego napredu stabomomentowego szpu-
li zbierajgcej, do ukladu napedu szpuli zbieraja-
cej, puwodujae ruch tej szpuli przeciwnie skieto-
wany do ruchu wskazéwek zegara. FPowoduje to
przewijanie tasmy ze szpuli zbierajacej ma szpule
podajacs. Stan przewijania taémy ze szpuli zbie-
rajacej na szpule podajaca, trwa az do momentu
pojawicnia sie¢ sygnalu OBECNOSC TASMY
z czujn'ka w komorze szpul, ktéry informuje
o braku tasmy w komorze szpul. \Sygnal ten, prze-
stany ma drugie wejscie ukladu pamietajgcego,
zeruje ten uktad, konczac tym samym operacje roz-
ladowania bufora. ’

Istota wynralazku. Spos6b automatycznego rozia-
dowania tas$my w pamigeiach tasmowych z buforem
pneumatycznym jest nastepujacy. W wyniku po-
budzeri zewnetrznych wytwarza sie sygnat 'STAN
ROZEADOWANIA i tasma, pod wplywem sygna-
16w RUCH WSTECZ rolki napedowej, przesuwa
sie ruchem roboczym wstecz, przy czym sg aktywne
sygnaly STEROWANIE ZE STREFY szpuli poda-
jacej i STEROWANIE ZE STREFY szpuli zbierajg-
cej. W momencie wykrycia markera BOT na taémie
w obecmwoéci sygnatu STAIN ROZEADOWANIA
wytwarza sie sygnat ROZEADUJ BUFOR, pod
wplywem ktérego wytwarza sie sygnai, sterujacy

" obrotem rolki napedowej w kierunku wybierania
tamy z jednego z buforéw, przy czym obrét rolki
napedowej powoduje jedmioczesnie wytwiorzenie sy-
gnatu blokujacego sterowlamie ze strefy szpuli
wspblpracujacej z tym buforem i inicjujacego na-
ped shabomomentcwy tej szpuli w kierunku nawi-
jania' tasmy na te szpule wskutek czego tas$me
wyprowadza sie z tego bufora., W momencie wy-
prowadzenia tasmy z tego bufora zmniejsza sig
samoistnie podcisnienie w obu buforach, wytwarza
sie sygnmi koticzacy operacje sterowania ze strefy
szpuli podajacej 1 sterowania ze strefy szpuli zbie-
rajgcej, przy czym tasma pozostaje wylgcznie
w jednym z buforé6w. W tym momencie wytwarza
sie sterowanie slabomomentowe wobu szpul, wy-
twarza sie staly sygnat slabomomentowy wywolu-
jacy obrét szpuli podajgoej w kierunku nawijania
tasmy na ta szpule i rdwnoczesnie wytwarza sie
sygnal stabomomentowy, zalezny od co najmniej
jednego czujnika potozenia zagiecia tasmy w tym
buforze, wywolujacy obrét szpuli zbierajacej w kie-
runku costarczania tasmy do bufora. Pod wplywem
tych sygnatéw stabomomentowych polotzenie zagie-
cia tasmy oscyluje w zaleznosci od sygnatu co naj-
mniej jednego czuinika pclozenia tasmy w tym
buforze. Na tasme oddzialuje si¢ niewielkim
podei$nieniem w buforze. Przewija sie tasme na
-szpule podajacy az do momentu wytworzenia blo-
kady sygnatu ROZLADUJ BUFCR wywodanej sy-
gnalem 2z czujnika obecnodéé tasmy w komorze
szpul, co jest réwnjomnaczne ze stwierdzeniem bmaku
tasmy w komorze szpud.

Uklad realizujacy sposob automatycznego roz-
ladowania tamy w pamigciach tasmowych z bufo-
rem pneumatycznym, jest utworzony nastepujaco.
Blok ukladéw pobudzen jest polacmony z pierw-
szym wejsciem wielofunkcyjnego bloku automatyki.
Drugie wejscie wielofunkcyjnego bloku automaty-
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ki jest polaczone z szeregowym ukladem czujnika
podeinienia w buforze szpuli podajacej i czujnika
podeisnienia. w buforze szpuli zbierajacej. Wyjscie
wielofunkcy inego bloku automatyki, wyprowadza-
jace: sygnaly RUCH WSTECZ wmolki napedowej,
czyli syghaly pobudzeh ruchu wstecz molki napeg-
dowej, jest polgczone z pierwszym wejSciem ukladu,
majacego wejscie blokujgce, sumujacego sygnalty
RUCH WSTECZ. Wyiscie wielofunkcyjnego bloku
automatyki, wyprowadzajgce sygnal STAN RIOZ-
LADOWANIA, - jest potgczone z plerwszym wej-
$ciem wukladu kontroli obecnosci markera BOT
w procesie rozladowarna. Wyjscie - wielofunkey j-
nego bloku automatyki, wyprowadzajace sygnat
POCZATEK TASMY jest polaczone z drugim wej-
Sciem ukladu kontroli obecnosci markera BOT
w procesie mozladowania, przy czym wyjscie tego
ukladu jest polgczome z pierwszym wejsciem ukla-
du wytwarzajgcego sygnat ROZEADUJ BUFOR.
Wyiscie wielofunkcyjnego bloku automatyki, wy-
prowadzajace sygnat ZERUJ, PRZERWIJ OPERA-
CJE, jest polaczone z drugim wejsciem ukladu wy-
twarzajgeego sygnat ROZEADUJ BUFOR.

Wyiscie wielofunkcyjnego bloku automatyki, wy-
prowadzajace sygnat ZEROWANIE ukladu wytwa-
rzajacego sygnal ROZEADUJ BUFOR w wyniku
zgloszenia sygnalu OBECNOSC TASMY w pro-
cesie roziadowania, jest polaczome z trzecim wej-
Sciem ukladu wytwarzajacege sygnai ROZELADUJ
BUFOR. Wyijscie ukladu. wytwarzajgcego sygnat
ROZEADUJ BUFOR jest poiaczone z wejsciem
ustawiajgcym pierwszego uniwibratora sterowamnia
ruchami rolki napedowe]j i z wejsciem ustawia-
jacym drugiego uniwibrators sterowania Tuchami
rolki napedowej, i z wejsciem mnegatora. Wyjscie
proste pierwszego uniwibratora sterowanta cuchami
rclki napedowej jest polgczome z pierwszym wej-
sciem ukladu wytwarzajacego sygnat RUCH
WISTECZ rolki nepedowej. Wyijscie uktadu wy-
twarzajgcego sygnat RUCH WISTECZ rolki napedo-
wej jest potaczone z drugim wejsciem ukiadu ma-
jacego wejScie blokujace i sumujgcego sygnaty
RUCH WSTECZ rolki napedowej. Wyijscie zanego-
wane pierwszego uniwibratora sberowamia rucha-
mi rolki napedowej jest polgczome z pierwszym
wejsciem ukiadu wytwarzajgcego sygnat RUCH
W PRZOD rolki napedowej mazywany .réwniez
sygnatemmn BLOKUJ STEROWANIE ZE STREFY
szpuli podajgcej. Wyjscie wielofunkcyjnego bloku
automatyki, wyprowadzajace sygnaly RUCH
W PRZOD rolki napedowej, jest polaczone z pierw-
szym wejsciem wukladu majacego Wwejscie bloku-
jace i sumujgcego sygnaly RUCH W PRZOD rolki
napedowej, przy czym sygnaly te, sg to sygnaty
pobudzenn ruchu w przéd rolki napedowej. Wyjscie
ukladu majacego wejscie blokujace i sumujacegoe
sygnaty RUCH WISTECZ molki napedowej jest po-
laczone z pierwszym we jciem uktadu napedu rolki
napedowej. Wyjscie ukladu wytwarzajacego sygnat
RUCH W PRZOD rolki hapedowej jest polgczcme
z drmgim wejsciem ukladu majgcego wejscie blo-
kujace i sumujgcego sygnaty RUCH W PRZOD
rolki napedowej i z pilerwszym wejSciem ukiadu
majacego wejscie blokujace i przesylajacego sygnat
STEROWANIE ZE STREFY szpuli podajacej, przy
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czym sygnal STEROWANIE ZE ISTREFY szpuli
podajacej jest wyprowadzony z wielofunkeyjnego
bloku automatyki i podany na drugie wejscie tego
 ukladu., Wyjdcie proste drugiego umiwibratora ste-
rowania ruchami rolki mapegdowej jest poigczcene
z drugim wejSciem wukladu wytwarzajgcego sy-
gnal RUCH W PRZOD rolki mapedowej. Wyjscie
" negatora jest polaczone z drugim wejsciem ukiadu
wytwarzajgeego sygnal RUCH WISTECZ molki na-
pedowej, z trzecim wejSciem ukladu wytwarzaja-
cego sygnal RUCH W PRZOD rolki mapedowej,
nastepnie z plerwszym wejsciem ukiadu wytwa-
rzajacego sygnat slabomomentowy w wyniku po-
budzenn zmiennych z czujnikéw polozenia tasmy
w buforze i z pierwszym wejsciem ukiadu maja-
cego wiejscie blokujace i sumujgcego sygnaly pobu-
dzen slabomomentowych szpuli podajacej w kie-
runku pobieranis tasmy z bufora. Wyiscie ukladu,
majacego wejdcie blekujqce i s;umugacego sygnatly
pobudzen sbalbomomnhawych szpuli podajace;j
~w kierunku . pobierania tasmy z bufora, jest po-
lqczone z pierwszym wejdciem ukladu napedu
szpuli podajacej. Wyijscie wielofunkcyjnego bloku
automatyki, wyprowadzajace sygnat <CZUJNIK
DOLNY P,O!IJOZEM@A TASMY w buforze szpuli
zbierajjgcej,  jest polaczone z drugim wejsciem
ukladu wytwarzajgcega isygnat slabomomentowy
- wwyniku pobudzen zmienmych z czujnikéw polo-
Zenia taémy w buforze. Wyjscie wielofunkcyjnego
bloku eutomatyki, wyprowadzajace sygmat CZUJ-
NIK GORNY POEOZENIA TASMY w buforze
- szpuli -zbierajgcej, jest polgczone z trzecim wej-
‘Sciem uldedu wytwarzajgcego sygnat stabomomen-
-bowy w wyniku pobudzefi zmiennych z czunikéw
polodenia tasmy w buforze, Wyjscie wielofunkcyj-
nego bloku automatyki, wyprowadzajgce sygnaty
- pobudzefi siabomomentowych szpuli podajacej
-w kierunfou pobierania ta$my -z bufora, jest pola-
czone z drugim wejsciem ukdadu majacego wejscie
‘hlokujgee i sumujgcego sygnaly pobudzen stabomo-
mentowych szpuli podajacej w kierunku pobiera-
nia tasmy z bufora. WyjScie ukladu, majgcego
wejcie blokujgce i przesylajgcega sygnat STERO-
WANIE - ZE STREFY szpuli podajacej, jest pola-
czome z trzecim wejciem ukladu majacego wejscie
blolcujece i sumujgcego sygnaly pobudzen stabo-
momanto'wych szpuli podajacej w kierunku pobie-
“rania’ tasmy z buforg i‘z drugim wejsciem ‘ukiadu
naptdu szpuli podajacej. Wyjscie ukladu, wytwa-
rzajgcego sygnat slabomomentowy w wyniku po-
-budzen zmiennych z czujnikéw pohozema tasmy
w buforze; jest polaczone z pierwszym wejsciem
ukladu majgeego wejscie blokujgce i sumujjcego
sygnaly pobudzefi siabomomentowych szpuli zbie-
rajacej w kierunku dostarczania tasmy do bufora.
Wyjscie ukladu, majacego wejscie blokujace i su-
mujacego sygnaly pobudzenn stabomomentowych
szpuli zhierajacej w Kierunku dostarczania tasmy
‘do ‘bufora, ' jest polqczone z ‘plerwszym wejSciem
ukdadu napedu szpuli zbierajgcej. Wyjscie wielo-
funkcyjnego bloku automatyki, wyprowadzajace
sygnaly pobudzen stabomomentowych szpuli zbie-
rajgcej w-kberunku dostarczania tasmy do bufora,
jest polacxone z drugim wejsciern ukladu majg-
sego wejicie blckujqce i sumujacego te sygnaly.
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Wyjscie wielofunkcyjnego bloku  automatyki, wy-

- prowadzajace sygnat STEROWANIE ZE STREFY

szpuli zbierajacej, jest polaczone z trzecim wej-
Sciem ukladu majacego wejscie blokujace i sumu-
jacego sygnaty pobudzen slabomomentowych szpuli
zbierajacej w kierunku dostarczania tasmy do bu-
forg i z drugim wejsciem wukladu napedu szpuli
zbierajgcej.

Przyklad wykonania, Uklad realizujgcy sposodb
automatycznego rozladowania tasmy w pamieciach
tasmowych z buforem pneumatycznym, w przy-
kladzie wykonania, jest przedstawiony mna rysunku,
na ktérym fig, il przedstawia jego postaé blokows,
a fig. 2 — jego postaé blokowo-ideows. .

Blok 1 ukladéw pobudzeny, zwany dalej blckiem 1,
Jjest polgczony z pierwszym wejsciem wielofunkcy j-
nego bloku 2 automatyki, zwanego dalej blokiem 2.
Drugie wejscie bloku 2 jest polaczone z szerego-
wym ukiadem czujnika CPP podcisnienia w bufo-.
rze szpuli podajacej, zwanego dalej czujnikiem
CPP j czujnika CPL podcisnienia w lbuforze szpuli
zbierajacej, zwanego dalej czujnikeim CPL., Wyj-
Scie bloku 2, wyprowadzajace sygnaty RWn RUCH
WISTECZ rolki napedcwej, jest polgczone z pierw-
szym wejécjem ukladu 4, majacego wejscie bloku-
jace i sumujacego sygnaly RWn, przy czym sy-
gnaly RWn s3 to sygnaty pobudzen ruchu wstecz
mltki napedowe j.

" Uk¥ad 4 jest zrealizowany na pierwszym wielo-
we)écmem elemencie kombinacyjnym 4a typu
NIE-I i na plerwszym elemencie kombinacyjnym
dwuwe jéciowym 4b - typu NIE-I, przy czym pierw-
sze wejscie elementu kombinacyjnego 4b i n wejsé
elementu kombinacy jnego 4a stanowig wejscie pierw-
sze ukladu 4, jedno.z wejs¢ elementu kombinacyj-
nego 4a jest drugim wejsciem ukiadu 4, wyjscie
elementu kombinacyjnego 4a jest polaczone z dru-
gim wejSciem elementu kombinacyjnego 4b, a wyij-

“Scie elementu kombinacyjnego 4b  jest wyjsciem

ukladu 4. Wyjscie bloku 2, wyprowadzajace sygnat
SRE STAN ROZEADOWANIA, jest polgczone
zZ pierwszym wejsciem ukladu 5 kontroli obecnoseci
markera BOT w. pmou,esw roziadowiania, zrealizo-
wanego w drugim etIememae kmnblm»acymym dwu-
wejsciowym typu NIE-I, zwanego dalej ukladem 5.
Wyjscie bloku 2, wyprowadzajace sygnat BOT PO-
CZATEK TASMY, Jast polacwxe z drugim wej-
Sciern ukladu 5, Przy czym wyjscie ukladu 5 jest
polaczone z plerwszym wejsciem ukladu 6 wy-

'twanzajacego sygnal RB ROZLADUJ BUFOR, zwa-
“nego dalej ukladem 6. Ukiad 6 jest mr»eahzowamy

na prwzrutmku typu RS, przy czym wejscie usta-
wiajace tego przerzutmlﬂai jest pilerwszym wejsciem
ukiadu 6, we;écxa zerujace przerzutnika stanowia
drugie i trzecie’wejscie ukiadu 6, a wyjicie zane-
gowsane przerzutnika jest wyjsciem ukiadu 6. Wyj-
$cie bloku 2, wyprowadzajace sygnat Z ZERUJ,
PRZERWIJ OPERACJE, jest polgczone z drugim
wejsciem ukladu 6. Wyjscie bloku 2, wyprowadza-
jace sygnal N ZEROWANIE ukladu 6 w wymiku
zgloszenia sygnatu- W w procesie roztadowania

-bufora, jest polgczone z trzecim wejsciem ukladu 6,

przy czym sygnat CWIT jest to sygnal OBECNOSC
TAS.MY z czujnika w komorze szpul. Wyjscie
ukladu 6 jest polgczome z wejsciem pobudzajgcym
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plerwszegio uniwibratcra 7 sterowania ruchami rol-
- ki napedowej, z wejsziem pobudzajgcym drugiego
uniwibratora 8 sterowania ruchami rolki mapedo-
wej i wejsciem negatora 9, zrealizowanego na
plerwszym inwerterze.

Uniwibratory 7 i 8 sg zrealizowame kazdy na
jednej drugiej elementu scalcnego typu 74123 13-
cznie z -elementami czasowymi, Wyjscie proste Q
pierwszego uniwibratora 7 jest potaczone z pierw-
szym wejSsiem ukiadu 10 wytwarzajacego syg-
nal RW1 RUCH WSSTECZ rolki napedowej, przy
czym wyjscie tego ukladu 10 jest polaczone z dru-
gim wejsciem ukladu ‘4.

Uklad 10 jest zrealizowany na trzecim elemencie
kombinacy jnym dwuwejsciowym typu NIE-I. Wyj-
Scie zanegowane Q pierwszego uniwibratora 7 jest
polaczone z pierwszym wejsciem ukiadu 11 wytwa-
rzajacego sygnat RP1 RUCH W PRZOD rolkj na-
pedowej nazywany takze sygnalem BSP BLOKUJ
STEROWANIE ZE STREFY szpuli podajacej. Uklad
11 jest zrealizowamy na pierwszym elemencie kom-
binacyjnym trzywejsciswym typu INIE-I. Wyijscic
bloku 2, wyprowadzajgce sygnaly RPn RUCH
W PRZOD rolki napedowej, jest polaczone z pierw-
szym wejsciem ukladu 12, majacego wejscie blo-
kujace, sumujacego sygnaty RPn RUCH W PRZOD
rolki napedowej, zwianego dalej ukiadem 12, przy
czym sygnaty RPn sg to sygnaty pobudzen ruchu
w przéd rolki napedowej. )

Uklad 12 jest zrealizowany na drugim wielowej-
Sciowym elemencie kombinacyimym -12a typu
NIE-I i na czwartym elemencie kombinacyjnym
dwuwejsciowym 12b typu NIE-I, przy czym pnerw
sze wejicie elementu kombinacyjnego 12b i n wejsé
elementu kombinacyjnego 12a stanowia pierwsze
" wejécie ukladu 12, jedno z wejsé elementu kom-
bnacyjnego 12a jest drugim wejsciem ukiadu 12,
wyjscie elementu kombinacyjnego 12a jest pota-
czone z drugim wejsciem elementu dogmbina.cyjnego
12b, a wyiécie elementu kombinacyjnego 12b. jest
wyjSciem wukladu 12, Wyjscie ukladu 4 jest
polaczone z pierwszym wejSciem ukiadu 18 napedu
rolki mapedowej. (Wyjscie ukladu 11 jest polaczone
z drugim wejsciem ukiladu 12 i z pierwszym wej-
. Sciem  ukledu 14, majacego wejscie blokujgce, prze-

sylajgcego sygnal SZSP ISTEROWANIE ZE STRE-

FY szpuli podajgcej, przy czym sygnat SZSP jest
wyprowadzony z bloku 2 mna drugie wejScie ukla-
du 14,

Uklad 14 jest zrealizowany na pigtym elemencie
komhinacymym dwuwejsciowym typu NIE-I. Wyj-
~ $cie proste Q drugiego uniwibratora 8 jest polaczo-
ne z drugim wejsciem ukladu 11. Wyjscie negatora
9 jest polgczohie z drugim wejsciem ukladu 10,
z trzecim wejséiem ukladu 11, z pierwszym wej-
Sciem wukladu 15 wytwarzajacego sygnat slabomo.
mentowy ‘L1 sw wyniku pobudzefi zmiennych z czuj-
nikéw polozenia tasmy w buforze, zwamego dalej
ukladem 15 i z pierwszym wejSciem ukladu 16,
majacego wejscie blokujace, sumujacego sygnaly
Pn pobudzen slabomomentowych szpuli podajgcej
w kierunku pobierania tasmy z bafora,

Uklad 15 jest zrealizowany na drugim elemencie
kembinacyjnym trzywejsciowym typw NIE-T,

10

13

20

40

50

S VN
Uklad 16 jest zrealizowany na trzecim. elemencie

' kombinacyjnym trzywejSciowym 16a typu NIE-I

i ma sz6stym elemencie kombinacyjnym dwuwej-
$ciowym 16b typu NIE-I, rrzy czym pierwsze wej-

" Scie elementu kombinacyjnego 16a jest pierwszym

wejsciem ukladu 16, drugie i trzecie wejscie ele-
mentu kombinacyjnego 16a stanowig drugie wejscie
ukiadu 16, wyjscie elementu kombinacyjnego 16a
jest polaczome z pierwszym wejsciem elementu
kombinacyjnego 16b, drugie wejécie elementu kom-
Pinacyjnego 16b jest trzecim wejSciem ukiladu 16,
a wyjscie elementu komhbinacyjnego 16b jest wyj-
Sciem ukladu 16. Wyjscie ukiadu 16 jest polaczone
z pierwszym wejsciem ukladu 17 napedu szpuli
podajacej. Wyjscie bloku 2, wyprowadzajgce sy-
gnat 1df CZUJNIK DOLNY POEOZENIA TASMY

W buforze szpuli zbierajacej, jest polaczone z dru-

gim wejSciem ukiadu 15. Wyjscie bloku 2, wypro-
wadzajgce sygnat lgf CZUJNIK GORNY POEO-
ZENIA TASMY w buforze szpuli zbjerajgcej, jest
polgezone z trzecim wejsciem ukladu 15, Wyjscie
bloku 2, wyprowadzajace isygnaly Pn, jest polaczo-
ne z drugim wejsSciem ukladu 16. Wyjscie ukladu
14 jest polgczone z trzecim wejsciem wukladu 16
i z drugim wejsciem ukladu 17. Wyjscie ukladu 15
jest polaczone z pierwszym wejSciemm wukladu 18,
majacego wejscie blokujgce, sumujgcego sygnaly
Ln pobudzei slabomomentowych szpuli zbieraja-
cej w kierunku dostarczania ta$my do bufora,
zwanego dalej ukladem 18.

Uklad 18 jest zrealizowany ma czwartym elemen.-
cie kombinacyjnym trzywejSciowym 18a typu NIE-I
i na sibdmym elemencie kombinacyjnym dwuwej-
Sciowym 18b typu NIE-I, przy czym pierwsze
wejscie elementu kombinacyjnego 18a jest pierw-
szym wejsciem ukladu 18, drugie i trzecie wejscie
elementu kombinacy jnego 18a stanowig drugie wej-
Scie ukladu 18, wyjscie elementu kombinacyjnego
18a jest polaczone z pierwszym wejsciem elementu
kombinacyjnego 18b,drugie wejicie elementu kom-
binacyjnego 18b jest trzecim wejsciem ukladu 18,
a wyjscie elementu kombinacyjnego 18b jest wyj-
$ciem ukladu 18, Wyjscie ukladu 18 jest polgczone
z pierwszym wejSciem ukladu 19 mapedu szpuli
zbierajacej. Wyjscie bloku 2, wyprowadzajgce syg-
naly Ln pobudzen slabomomentowych szpuli zbie-
rajacej w kierunku dostarczania ta$my do bufora,
jest polaczone z drugim wejSciem ukladu 18, Wyj-

* Scie bloku 2, wyprowadzajgce sygnal SZSL STE-
'ROWANIE ZE STREFY iszpuli zbierajacej, jest po-

lgczone z trzecim wejsciem ukladu 18 i z drugim
wejsciem ukladu 19.

Uklad dziala nastepujaco: w wyniku pobudzen
z blcku 1, blok 2 wytwarza sygnal SRL i tasma
pod wplywem sygnaléw RWn przesuwa sie ruchem
roboczym wstecz, przy czym akiywne sg sygnaly

.SZSP i SZSL. W momencie wykrycia przez czuj-

nik poczqtku tasSmy markera BOT w obecnosci
sygnalu SRE uklad 5 zmienia swdj stan logiczny
na wyjsciu powodujac ustawienie ukiadu 6.

[Na. wyjsciu ukladu 6 jest wytworzony sygnat RB,
ktéry powoduje wygenemowanie impulséw przez
uniwibratory 7, 8. Impulsy =z uniwibraboréw 7, 8
sg przestane do ukladéw 10 i 11, JednoczeSnie sy-
gnal RB, poprzez negator 9, jest przestany do ulkla-
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déw 10, 11, 15 odblokowujgc ich dzialamie oraz do
ukladu 16 jako sygnal Pl pobudzenia shabomomen-
towegp szpuli podajgcej w kierunku pobierania
tasmy z bufera. Ze wzgledu na to, Ze w dalszym
ciggu sq aktywme sygnalty SZSP i SZSL, sygnatl
P1 nie powoduje cbrotéw szpuli podajace].

Plerwszy uniwibrator 7 generuje impuls o czasie
trwania okolo pét sekundy.

Drugi uniwibrator 8 generuje impuls o czarie
trwania dwukmotnie diuzszym niz czas trwania
impulsu plerwszego uniwibratora plus okolo dwboch
dziesigtych sekundy. W tym przypadku wystapia
nastepujgce czynnosci. Ukdad 10, w wyniku pobu-
dzenia z pierwszego uniwibratora 7 ‘oraz przy ak-
tywnym sygnale RB, na. czas generacji impulsu

przez pierwszy: yniwibrator 7 wytwarza sygnat

RW1, co powoduje obrét molki w kierunku mawi-
niecia - czeSei wdcinka roboczego ta$my na szpule
podajaes.

Po- zamilou sygnatu RWI1 uaktywnia sie uklad 11,
ktory mna czas réwny réinicy czaséw trwania
impulséw z uniwibratoréw 8, 7, wysyla do ukladu
12 :sygnal RP1, co powoduje przesuw tasmy w kie-

~ Tunku przeciwnym do ruchu wstecz. Sygnal RP1
przecho-dm Jednopzesme do ukiadu 14 jako sygnat
BSP.

Przy blokadme stemwa:rma szpwh podajacej ze
strdy tej szpuli oddziatywanie sygnatu P1 wzrasta

i ‘powoduje - wybranje taémy z bufora tej szpuli,
co sptrzy' aktywnym sygpale RW1 powoduje calko-
wite wybranie taSmy z tego bufcra. Tak wige tas-
ma majdije sie w buforze szpuli zbienrajacej i prze-
sawa. :sie  po- Tolce ‘napedowej bezpodrednio w kie-
runfou szpuli pedajace;: : »

W momencie wyprowadzenia tasémy z jednego
z - buforéw maleje cidnienie w buforach, nacigg
t{abkmy zmniejsza sie; a z czumikéw podcisnienia
CPP i CPL; jest przestany do-bloku 2 sygnat blo-
kujacy sterowamie obu szpul ze strefy. Od tego
miementu istnieje sterowanie stabomormentowe obu
szpul.’ _ ,

Po zaniku impulsu z drugiego uniwibratora 8 za-
nilta sygnat RPE, uldad 17 w dalszym ciggu otrzy-
muje sygnat P powedujac nawijanie taémy, a uk-
tad 19 otrzymuje sygnat L1 wywolany sygnalami
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144, Igt i RB, przy czym polczenie zagiecim tasémy -

oscylije- wioké! ‘dolnego czujnika podozenia tasmy
w |bu:[orze szpuli zbierajjace]j, mtomnast przékro-
czenia proez zagiecie tasmy poziomu-gémrego czuj-
nika powpoduje blokade ukiadu 15 i manik sygnatu
L1, Tasm# poddana jest mademu naciggowi, pod-
ciénienie w buforze- jest miewielkie, ostatnj zwoj
ta$my opadajac ze szpuli zbierafacej nie niszczy
sie .uderzajac o elementy bufora. Przewijanie tasmy
na szpule podajacy trwa az do momentu pojawie-
nia sie sygnatlu N wywolanego czujnikiem obecmo-
“$ci tadémy w.liomoeze szpul co jest mbéwmoznaczne
ze’ stwiendzeniem brafou -taémy w komorze szpul.
Sygnat-Nvzeruje uklad 6 kodiczac w ten spONSb
cpperacie :moztadowanis : bufora.

Zastrzezenla patentowe
1. Spasdb automatycznego rozlaGowania tasmy
w pankecich tadimowych z buforem pneumatycz-

nym, w ktbryq w wyniku pobudzefi zewnegtrznych -

wytwarza sig sygnal STAN ROZLADOWANIA,
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a taSme pod wplywem sygnaiéw RUCH WSTECZ
molki mapedowej przesuwa sie ruchem noboczym
wstecz, przy czym sg mrktywne sygnaly STERO-
WANIE ZE STREFY szpuli podajacej i STEROWA -
NIE ZE STREFY szpuli zbierajgcej, w momencie
wykrycia miarkera BOT mna tasSmie w o¢becnosei
sygnatu ISTAN ROZEAIDOWANIA wytwarza sie
sygnat ROZEADUJ BUFOR, znamienny tym, ze
poad wplywem sygmatu (RB) ROZEADUJ BUFOR
wytwarza sie sygnat sterujacy obrotem rolki na-
pedowej w kierunku wybrania tasmy z jednego
z bufioréw, przy czym obrét rolki napsdowej powo-
duje jednoczednie wytworzenie sygnatu blokujacego
sterowanie ze strefy szpuli wspllpracujgcej z tym
buforem i inicjujagcego naped slabomomentowy tej
szpuli w kierunku nawijania tasmy na te szpule
wskutek czego tasme wyprowadza sig z tego bufo-
ra, W momencie wyrmowadzenia tasmy z tego bu-
fora zmniejsza sie samoistnie podcisnienie w obu
buforach, wytwarza sie sygnal keniczacy operacije
sterowania ze strefy szpuli podajacej i sterowanie
ze . strefy szpuli zbierajgoej, przy czym tasma
pozostaje wylacznie w jednym z buforéw, w tym
momence: wytwearza si@ sterowanie siabomomento-
we obu szpul, wytwarza sie staty sygnat slabomo-
mentowy wywiolujqcy cbrot szpuli podajacej w kie-
runky nawijania taSmy na te szpule i réwnocze$nie
wytwerza. sie sygnal siabomomentowy, zalezny od
co. najmnjej jednege czujnika . polozenia zagiecia
tasmy w tym buforze, wywobujacy obrét szpuli
zbierajacej w kierunku dostarczania tasémy do bu-
fora, pod wplywem tych sygnaldw slabomomento-
wych polczenie ta¥my loscyluje w =zalezmosci od
sygmahr z co najmmiej jednego czujnika pologenia
tasmy w' tym buforze, ma ta$me oddzialuje sie
niewielkim podcisnieniem w buforze, przewija sig
taéme na szpule podadjaca az do momentu wytwo-
rzenia blokady sygnaitu ROZELADUJ BUFOR wy-
wolanej sygnatem z czujnika obecnosci tasmy
w komorze' szpul, o jest réwmnoznaczne ze stwier-
dzemiem braku tasmy w komorze szpul.

2 Uklad iautomatycznege mozladowania tasmy
w pamigciach tasmowych z buforem pneumatycz-
nym, kitbrego blok ukladu pobudzen jest polaczony
z . plerwszym wejSciem.. wielofunkcyjnego bloku
autcmatyki, drugie wejscie wielofunkcyjnego bloku
automatyki, jest polgcmone z szeregowym ukladem

‘czujmika poduisndenis” w bufcrze szpuli podajacej

i czujnika podciSnienia w buferze szpuli zbieraja-
cej, wyjscie wielofurkcymego blcku automatyki
wyprowadzajgce sygnal STAN ROZELADOWANIA
jest polgezone z pierwszym wejsciem ukladu kon-
treli- obecnosci merkera BOT w procesie rozlado-
wania, wyjscie wielofunkeyinego bloku - automatyki
wyprcwadzajace sygnal POCZATEK TASMY jest
polaczone. z drugim ‘wejsciem ukladu kontroli obec-
nosci markera BOT w procesie roziadowsnig, wyj-
$cie ukiadu kontmoli obecnosei markema BOT
w procesie rozladowania jest polgczone z pierw-
szynr -wejsciem - ukladu wytwarzajacego sygnat
ROZEADUJ BUFOR, wyjscie = wielofunkcyjnego
bloku automatylki wyprowadzajgce sygnat ZFRUJ,
PRZERWL] OPERACJTE, jest polgczone z drugim
wejsciem ukladu wytwarzajacego sygnal ROZEA-
DUJ BUFOR, wyjcie wielofunkcyjnego bloku au-
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tomatyki wyprowadzajace sygnat STEROWANIE
ZE STRETY szpuli zdierajacej jest polaczone z dru-
gim wejsciem ukiadu mapedu szpuli zbierajacej,
znamienny tym, z: wyjscie wielofunkcyjnego bloku
(2) automatyiki wyprowedzajace sygnaty (RWn)
RUCH WSTECZ rolki mapedowej jest polaczone
z pierwszym wejsciem ukladu (4) majgcego wejscie
blokujace i sumujacego sygnaaly (RWn) RUCH
WSTECZ rolki nzpedowej. Wyjscie wielofunkeyj-
nego bloku (2) automatyki wyprowadzajgce sygnat
(N) ZERCWANIE wukiladu (6) wytwarzajgcego syg-
nal (RB) ROZLADUJ BUFOR w wyniku zgloszenria
sygnalu (BOT) OBECNOSC TASMY w priocesie roz-
. ladowania jest polgczone z trzecim wejéciem ukla-
du (6) wytwarzajgcego sygnal (RB) ROZEADUJ
BUFOR, wyjscie ukladu (6) wytwarzajacego syg-
riat (RB) ROZEADUJ BUFIOR jest polgczone z wej-
sciem wustawiajagcym pierwszego uniwibratora (7)
sterowania ruchami rolki napedowej i z wejsciem
ustawiajacym drugiego uniwikratora (8) sterowania
ruchami rolki napedowej i z wejéciem negatora
(9), wyjscie proste pierwszego uniwibratora (7)
steroweania ruchami rolki napgdowej jest polaczone
z pierwszym wejsciem ukiadu (10) wytwarzajgcego
sygnal (RW1) RUCH WSTECZ rolki napedowe],
wyjscie ukladu (10) wytwarzajacego sygnat (RWI)
RUCH WISTECZ rolki napedowej jest polaczone
z drugim wejSciem ukladu (4) majacego wejs:ie
blokujace i sumujgcego sygnaty (RWn) RUCH
WSTECZ wrolki mnapedowej, wyjscie zanegowane
pierwszego uniwibratora (7) stemowania ruchami
rolki napedowej jest polaczcne z pierwszym wej-
Sciem wukladu (11) wytwarzajacego sygnai (RP1)
RUCH W PRZOD rolki napedowej nazywany roéw-
niez sygnalem (BSP1l) BLOKUJ STEROWANIE ZE
- STREFY szpuli podajgce}, wyjscie wielofunkcyjne-
go bloku (2) automatyki wyrrowadzajgce sygnaly
(RPn) RUCH W PRZOD rolki napedowej jest po-
laczone z plerwszym wejsciem ukladu (12) maja-
cego wejscie blokujace i sumujacego sygnaly (RPn)
RUCH W PRZOD rolki napedowej, wyjscie ukiadu
(4) majacego wejscie blokujgce i sumujgcego Sy-
gnaly (RWn) rolki mapedowej jest potaczone
z pierwszym wejsciem ukladu, (13) napedu nolki
napedowej, wyijscie ukiadu (11) wytwarzajacego
sygnat (RP1) RUCH W PRZOD rolki mapedowe]
jest polaczone z drugim wejSciem ukladu (12) ma-
jacego wejscie blokujace i sumujacego sygnaly
chwilowe (RPn) RUCH W PRZOD rolki napedowej
i z pierwszym wejsciem ukiadu (14) majacgo wej-
$cie blokujgce i przesylajgcego sygnat (SZSP) STE-
ROWANIE ZE STREFY szpuli podajacej, wyjscie
proste drugiego uniwibratora (8) sterowamnia rucha-
mi rolki napgdowej jest polaczone z drugim wej-
§ciem ukiadu (11) wytwarzajgcego sygnai (RP1)
RUCH W PRZOD rolki napedowej, wyjécie nega-
tora (9) jest potgczcne z drugim wejSciem ukladu
(16) wytwarzajacego sygnat (RW1) RUCH WSTECZ
rolki napsdowej i z trzecim wejsciem ukladu (11)
wytwarzajacego sygnal (RP1) RUCH W PRZOD
rolki napedowej, i z pierwszym wejsciem ukladu
(15) wytwarzajacego sygnat sliabomomentowy (L1)
w wyniku pobudzen zmienmych z czujnikéw poto-
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zznia, taémy w bufcrze i z pierwszym wejsciem
uvkladu (16) majacego wiejs:ie blckujace i sumuja-
cego sygnaly (Pn) pobudzen stabomomentowych
szpuli podajgcej w kierunku pobierania tasmy z bu-
{cra, wyjscie uxladu (15) majacego wejscie bloku-
jace i sumujacego sygnaty (Pn) pobudzen stabomo-
mentowych szpuli podajacej w kierunku pobiera-
nia tasémy =z bufora jest polaczone z plerwszym
weejsciem uktadu (17) napecdu szpuli podajacej, wyj-
$cie wielofunkcyjnego bloku (2) automatyki wy-
prowadzajgce sygnat (ldfy CZUJNIK DOLNY PO-
L.OZENIA TASMY w buforze szpuli zbierajacej
jest polgczone z drugim wejsciem uktadu (15) wy-
twarzajacego sygnal slabomomentowy (Ll) w wy-
niku pobudzen zmiennych z czujnikéw potozenia
taémy w buforze, wyjscie wielofunkeyinego bloku
(2) automatyki wyprowadzajgce sygnat (lgf) CZUJ-
NIK GORNY POROZENIA TASMY w buforze
szpuli zbierajace] jest polaczone z trzecim wejsciem
ukladu (15) wytwarzajacego sygnat stabomomento-
wy (Ll) w wyniku pobudzen zmiennych z czujni-
kéow polozenia taémy w buforze, wyjscie wielofun-
kcyjnego bloku (2) automatyki wyprowadzajace sy-
gnaly (Pn) pcobudzen stabomomentowych szpuli po-
dajacej w kierunku pobierania tasmy z bufora jest
rolaczone z drugim wejSciem ukladu (16) majacego
wejscie blokujgce i sumujacego te sygnaty (Pn),
wyjscie wielcfunkcyjnego bloku 1(2) automatyki
wyprowadzajace sygnat (SZSP) STEROWANIE ZE
STREFY szpuli podajacej jest potgczone z drugim
wejSciem ukladu (14) majgcego weijécie blokujace
i przesylajgcego ten sygnait (SZSP), wyjscie ukladu
(14) majacego wejscie blokujace i przesylajacego
sygnal (SZSP) STEROWANIE ZE STREFY szpuli
podajacej jest potaczone z trzecim wejSciem ukladu
(16) majacego wejscie blokujace i sumujgcego syg-
naty (Pn) pobudzen slabcmomentcwych szpuli po-
dajacej w kierunku pobierania tasmy z bufora
i z drugim wejSciem wukiadu (17) napedu szpuli
podajgcej, wyjscie ukladu (15) wytwarzajgcego sy-
gnal slabomomentowy (L1) w wyniku pobudzen
zmiennych z czujnikéw potozenia tasmy w buforze
jest polaczone z pierwszym wejsciem ukladu (18)
majacego wejScie blokujgce i sumujacego sygnaly
(L) pobudzen stabomomentowych szpuli zbieraja-
cej-w kierunku dostarczania tasmy do bufora, wyj-

Aécie uktadu (18) majacego wejscie blokujgce i su-

mujgcego sygnaty (Ln) pobudzen siabomomento-
wych szpuli zbierajacej w kierunku dostarczania
tasmy do bufcra jest polaczone z pierwszym wej-
Sciem ukladu (19) napedu szpuli zbierajacej, wyiscie
wielefunkecyjnego bloku (2) automatyki wyprowa-
dzajace sygnaty (Ln) pobudzen stabomomentowych
szpuli zbierajacej w kierunku dostarczania tasmy
do bufora jest polgczone z drugim wejsciem ukladu
(18) majacego wejscie blokujace i sumujgcego te sy-
gnaty (Lm), wyjsScie wielofunkcyjnego bloku (2)
automatyki wyprowadzajace sygnal (SZSL) STE-
ROWANIE ZE ISTREFY szpuli zbierajgcej jest po-
laczonz z trzecim wejSciem ukiadu (18) majacego
wejscie blokujace i sumujgcego sygnaly (Ln) po-
budzen stabomomentowych szpuli zbierajacej w kie-
runku dostarczania tasmy do bufora,
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