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Układ przenośnikowy do przenoszenia nierozciągniętych wiązek
włókien w garach od przędzarki do rozciągarki

Przedmiotem wynalazku jest układ przenośniko¬
wy do przenoszenia nierozciągniętych wiązek
włókien w garach od przędzarki do rozciągarki.

Znany jest fakt, że w fabryce wytwarzającej
syntetyczną przędzę wielowłókienkową wiele ciąg¬
łych włókien wyprzedzanych ze stopu przez dysze
przędzalnicze jest grupowanych w wiązkę za po¬
mocą zbierającej prowadzącej rolki. Wiązka nie¬
rozciągniętych włókien przejmowana jest przez
zespół odbierających rolek, a następnie jest ona
doprowadzana do pary doprowadzających rolek do
gara za pomocą prowadzącego pierścienia lub ejek-
tora, który w sposób ciągły waha się. Gdy gar
jest napełniony wiązką nierozciągniętych włókien,
wówczas jest zdejmowany z położenia odbioru, zaś
w położenie to wstawiany jest pusty gar. Gar
napełniony nierozciągniętymi włóknami określony ^
jest jako całkowicie napełniony gar. Następnie na¬
pełnione gary transportuje się do miejsca, w któ¬
rym są utrzymywane za pomocą ręcznie napędza¬
nych wózków. W razie potrzeby doprowadzenia
tych nierozciągniętych włókien do rozciągarki cał¬
kowicie napełnione gary, które zostały zatrzymane
w rezerwowym położeniu, są pojedynczo przesu¬
wane do rozciągarki. Wówczas wiązka nierozciąg¬
niętych włókien jest odprowadzana z garów na
rozciągarkę.

Wiele takich wiązek nierozciągniętych włókien
wyprowadza się ze z góry określonej liczby cał¬
kowicie wypełnionych garów i doprowadza się do
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rozciągarki. Przy czym doprowadzanie wiązki nie¬
rozciągniętych włókien do gara prowadzi się w ta¬
kich warunkach, że całkowita grubość wiązki wielu
włókien wynosi od 20 000 denier do 2 000 000 de-
nier, a prędkość prowadzenia procesu jest rzędu
od 300 do 2 000 m/min. Jednakże czynność roz¬
ciągania prowadzi się z wieloma wiązkami nie¬
rozciągniętych włókien, których całkowita grubość
wynosi od 500 000 denier do 10 000 000 denier, a
prędkość zasilania wynosi od 50 do 300 m/min.
jest stosunkowo mała w porównaniu z prędkością
zasilania operacji przędzenia. Dlatego też należy
uwzględnić różnicę czasu pomiędzy czasem potrzeb¬
nym do wyprodukowania całkowicie napełnionego
gara i czasem potrzebnym do zużycia włókien
z napełnionych garów w czynności rozciągania tak,
żeby ustalić sprawny sposób przenoszenia wiązek
nierozciągniętych włókien od czynności przędzenia
do kolejnej czynności rozciągania.

W znanym sposobie przenoszenia wiązki włókien
od czynności przędzenia do kolejnej czynności
rozciągania, gdy zostaną opróżnione uprzednio
napełnione gary, wówczas te puste gary pojedyn¬
czo zabiera się wózkiem do miejsca ich zatrzymy¬
wania, a następnie napełnione gary przemieszcza
się do rozciągarki i wykonuje się operację roz¬
dzielania włókien. Dodatkowo puste gary przenosi
się kolejno z rezerwowego miejsca do położenia
odbioru poniżej doprowadzających rolek urządze¬
nia przędzącego.
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Wyniki badań wykazały, że powyżej opisany
znany układ przenoszenia garów posiada szereg
wad. Oznacza to, że w tym znanym układzie czyn¬
ność przenoszenia i czynność rozdzielania włókien
głównie wykonuje się nieautomatycznie tak, że
koszty ręcznej pracy są wysokie. Ponadto gdy po¬
dejmowane są wysiłki w celu koncentracji ręcz¬
nych operacji tak, żeby zwiększyć ich sprawność,
ponieważ czynność rozdzielania trwa co najmniej
godzinę, a rozciągarka nie może być napędzana
podczas czynności rozdzielania, to nawet wówczas
sprawność obróbcza rozciągarki spada. Ponadto
ponieważ gary transportuje się za pomocą wózka,
który napędzany jest ręcznie przez pracownika,
więc dla płynnego wykonania czynności wymagana
jest odpowiednia ilość garów. W końcu zwiększa
się zainteresowanie w przystosowaniu tak zwa¬
nego układu kontenerowego, dla zwiększenia robo¬
czej sprawności aparatury, jednakże sprawne
przystosowanie tego układu jest ograniczone przez
wyżej wspomniane wady znanego układu prze¬
noszenia.

Dobrze znany jest fakt, że do przenoszenia garu
stosuje się podnośniki widełkowe. Jednakże, gdy
rozmiar garu i ciężar całkowicie napełnionego garu
są duże, wówczas powstają następne trudności,
a więc wymagana jest większa przestrzeń niż
dla małych garów dla wykonania operacji łado¬
wania i rozładowywania przenośnikiem widłowym.
Ponadto podczas jazdy tego podnośnika duże gary
zasłaniają pole widzenia kierowcy wzdłuż drogi
jazdy przenośnika tak, że istnieje pewna możliwość
zranienia pracowników.

Zasadniczym celem wynalazku jest usunięcie po¬
wyżej opisanych wad znanych rozwiązań przez
opracowanie układu przenoszenia wiązek włókien
z operacji przędzenia do kolejnej operacji roz¬
ciągania, w których całkowicie napełnione gary
i puste gary przekazuje się pomiędzy dwoma po¬
żądanymi położeniami wzdłuż konkretnej drogi lub
dróg za pomocą automatycznie przesuwającego
urządzenia.

Zgodnie z wynalazkiem, układ przenośnikowy do
przenoszenia nierozciągniętych wiązek włókien w
garach od przędzarki do rozciągarki, który stano¬
wi pierwsza droga przenoszenia garów napełnio¬
nych wiązkami włókien oraz druga droga powrotu
pustych garów wykonana w obiegu zamkniętym,
charakteryzuje się tym, że ma co najmniej jedną
drogę odgałęźną podłączoną do pierwszej drogi
przenoszenia, wyprowadzoną równolegle i obok
mechanizmu podawczego rozciągarki i podłączoną
do drogi przenoszenia powrotnego, a zamknięty
obieg utworzony przez drogi przenoszenia, zawiera
pierwszą drogę przenoszenia głównego oraz drugą
drogę przenoszenia głównego, ustawione równo¬
legle i przeznaczone dla środków transportowych
do przenoszenia garów na drogach przenoszenia.

Środkami transportowymi są wózki główne po¬
ruszane wzdłuż dróg przenoszenia ustawionych po¬
przecznie do dróg przenoszenia głównego oraz
wózki pomocnicze, które są przenoszone okresowo
wzdłuż dróg przenoszenia na wózkach głównych,
przy czym te wózki pomocnicze są niezależnie
transportowane wzdłuż dróg przenoszenia głów¬

nego. Wózki pomocnicze mają urządzenia pod¬
nośnikowe do selektywnego podnoszenia i ustawia¬
nia garów i wózek pomocniczy poruszają się po¬
niżej poziomu podłogi, a urządzenia podnośnikowe

5 umieszczone na wózkach pomocniczych sięgają po¬
nad poziom podłogi, służąc do ustawienia i pod¬
trzymywania garów.

Zgodnie z wynalazkiem pierwsza droga główna
i druga droga główna połączone poprzecznymi
drogami przenoszenia tworzą obieg zamknięty,
w którym pierwsza droga główna tylną końcówką
jest połączona z przednią końcówką pierwszej po¬
przecznej drogi, a pierwsza droga główna przednią
końcówką jest połączona z tylną końąówką drugiej
poprzecznej drogi, druga poprzeczna droga przednią
końcówką jest połączona z tylną końcówką drugiej
głównej drogi, a druga główna droga przednią
końcówką jest połączona z tylną końcówką pierw¬
szej poprzecznej drogi, przy czym pierwsza główna
droga znajduje się poniżej przędzarki. Wewnątrz
tego obiegu zamkniętego co najmniej jedna po¬
mocnicza odgałęźną droga połączona jest z co
najmniej jedną poprzeczną drogą przenoszenia
i przystosowana do umieszczania na niej wózków
pomocniczych, przy czym każda odgałęźną droga
przenoszenia ma co najmniej dwa cząstkowe od¬
gałęzienia usytuowane równolegle do urządzeń
pomocniczych.

W układzie według wynalazku czynność przeno¬
szenia odbywa się automatycznie i dlatego zostały
znacznie wyeliminowane wady znanego układu.

Przedmiot wynalazku został przedstawiony w
przykładach wykonania na rysunku, na którym
fig. 1 przedstawia schemat układu drogi transpor¬
towej dla przenoszenia garów, fig. 2 — przekrój
schematyczny głównej drogi transportowej wzdłuż
linii II—II na fig. 1 wraz z widokiem z boku do¬
prowadzającej części przędzalniczej aparatury,
fig. 3 — schematyczny przekrój głównej drogi
transportowej wzdłuż linii III—III na fig. 1 wraz
ze schematycznym przekrojem wózka, fig. 4A i 4B
— odgałęzioną drogę i snowarską część rozciągarki
odpowiednio w schematycznym widoku z boku
i z góry, fig. 5 — wózek do przewożenia garów
głównej drogi transportowej układu pokazanego
na fig. 1 w schematycznym przekroju poprzecznym,
fig. 6 — podnośnik wózka pokazanego na fig. 5
w schematycznym widoku z przodu, fig. 7 —
schemat blokowy obwodu elektrycznego do regu¬
lowania ruchu podnośnika pokazanego na fig. 5
i 6, fig. 8A — diagram ukazujący budowę magne¬
tycznego przekaźnika do regulowania obrotów
silnika stosowanego do napędu wózka pokazanego
na fig. 5, fig. 8B i 8C — stykowy człon stosowany
w magnetycznym przekaźniku pokazanym na fig.
8A odpowiednio w widoku z przodu i z boku, fig. 9
— obwód elektryczny magnetycznego przekaźnika
do zmiany biegunowości energii wejściowej do
głównego silnika zamontowanego na wózku po¬
kazanym na fig. 5, fig. 10 — oporowy element do
regulacji przesuwanego ruchu wózka pokazanego
na fig. 5 w schematycznym widoku z boku, fig. 11
— w poprzecznym przekroju położenie rezerwowe
gara znajdujące się w pobliżu tylnej końcówki
pierwszej głównej drogi, fig. 12 — w schematycz-
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nym widoku z góry rezerwowe położenie gara
pokazane na fig. 11, gdzie pokazano układ elemen¬
tów oporowych i detektorów, fig. 13 — schemat
blokowy pary połączonych regulacyjnych obwodów
zastosowanych do elementów oporowych i detekto¬
rów umieszczonych w rezerwowym położeniu po¬
kazanym na fig. 12, fig. 14 i 15 — połączony trans¬
portujący wózek stosowany do poprzecznej trans¬
portowej drogi układu pokazanego na fig. 1 od¬
powiednio w widoku z boku i z przodu, fig. 16
i 17 — tłumiący element oporowy do zatrzymywa¬
nia zespolonego transportowego wózka pokazanego
na fig. 14 i 15 odpowiednio w schematycznym
widoku z boku i z przodu, fig. 18 — część zespolo¬
nego transportowego wózka pokazanego na fig. 14
i 15 „razem z częścią jego nastawiającego członu
w schematycznym widoku perspektywicznym, fig.
19A — w schematycznym widoku z góry poprzecz¬
ną drogę i część głównej drogi a także parę od¬
gałęzionych dróg ogólnego układu przekazywania
garów pokazanego na fig. 1, fig. 19B — w sche¬
matycznym widoku z góry w miejsce gdzie odga¬
łęzione drogi połączone są z poprzeczną drogą
pokazaną na fig. 19A, gdzie pokazano układy ele¬
mentów oporowych, tłumiących elementów oporo¬
wych i nastawiających członów, fig. 20 — schemat
blokowy obwodu regulacji głównego napędowego
silnika w zespolonym transportującym wózku po¬
kazanym na fig. 14 i 15, fig. 21 — nastawiający
człon pokazany na fig. 18 w widoku z boku, fig. 22
— schemat blokowy regulacyjnego komputera za¬
stosowanego do wykonywania czynności przeno¬
szenia garów wzdłuż drogi transportowej pokaza¬
nej na fig. 1, fig. 23 — układ garów w położeniach
zasilających wzdłuż odgałęzionych dróg w układzie
przenoszenia garów pokazanym na fig. 1 w sche¬
matycznym widoku z góry, fig. 24 — w schema¬
tycznym przekroju poprzednio doprowadzony gar
oraz świeżo napełniony gar, gdzie pokazano sposób
łączenia tylnej końcówki materiału zawartego
w pierwszym garze z początkową końcówką ma¬
teriału zawartego w drugim garze, fig. 25 —
zmodyfikowany wózek w schematycznym widoku
z boku z przekrojem, fig. 26 — w schematycznym
przekroju główną drogę układu transportowania,
na. której zastosowano zmodyfikowany wózek po¬
kazany na fig. 25, fig. 27 — następny zmodyfiko¬
wany wózek w schematycznym widoku z przodu
oraz zmodyfikowany gar w przekroju, fig. 28 —
w schematycznym widoku z boku zmodyfikowany
wózek oraz gar pokazane na fig. 27, fig. 29 —
w schematycznym przekroju główną drogę zmody¬
fikowanego układu transportowania, na której
pokazano zmodyfikowany wózek i gar z fig. 27
wraz z doprowadzającą częścią przędzalniczej apa¬
ratury w schematycznym widoku z boku i fig. 30,
31 — następne zmodyfikowane układy transporto¬
wania w schematycznych widokach z góry.

Dla ułatwienia zrozumienia wynalazku szczegó¬
łowo opisano pierwszy przykład wykonania.

W pierwszym przykładzie wykonania pokazanym
na fig. 1, 2 i 3 urządzenie przędzalnicze umieszczo¬
ne jest na drugiej kondygnacji B, zaś rozciągarka
umieszczona jest na pierwszej kondygnacji A po¬
niżej drugiej kondygnacji B. Ciągła wielowłókien-

kowa przędza jest przędziona ze stopu przez nie
pokazane dysze przędzalnicze, a następnie oziębiana
za pomocą odpowiednich chłodnie 1 tak, żeby do¬
prowadzić ją do stanu zestalenia. Zestalone nitki

s przędzy doprowadza się do zbiorczej prowadzącej
rolki 3 poprzez odpowiednie rolki 2 służące *do
zmiany kierunku ich przebiegu, a następnie żebra¬
ne nitki w postaci wiązki włókien zostają przej¬
mowane przez zespół naciągających rolek 4 i do-

io prowadzana do pary zaciskających rolek 6 za
pomocą prowadzącej rolki 5. Każda zaciskająca
rolka 6 ma osiowo rowkowaną zewnętrzną po¬
wierzchnię dla wytworzenia stałego docisku wiązki
wielu włókien Y. Wiązka włókien Y, która jest

15 w sposób ciągły doprowadzana z zaciskających ro¬
lek 6, po przejściu przez prowadzący ejektor 7,
jest później doprowadzana do gara 8. Grubość
opisanej wiązki włókien Y wynosi zwykle od 20 000
denier do 2 000 000 denier, na przykład 360 000 de-

20 nier, a prędkość prowadzenia zaciskających rolek
6 wynosi normalnie od 300 m/min do 2 000 m/min,
na przykład 1000 m/min w tym przykładzie wy¬
konania. Dla równomiernego układania^ wiązki
włókien Y w garze 8 prowadzący ejektor 7 ko-

25 rzystnie wychyla się wzdłuż kierunku poprzecz¬
nego do garów 8 i wzdłuż pierwszej głównej drogi
tych garów.

W tym przykładzie wykonania wymiary garów 8
o kwadratowym poprzecznym przekroju wynoszą

30 2,0 m X 2,0 m X 2,0 m. Gar 8 jest umieszczony
w położeniu odbioru tuż poniżej wylotu prowa¬
dzącego ejektora 7. Przenosząca droga dla garów
8 znajduje się na pierwszej kondygnacji i zawiera
zamkniętą drogę R oraz co najmniej dwie równo-

35 ległe drogi Ra odgałęziające się od zamkniętej
drogi R, jak pokazano na fig 1. Zamknięta droga R
zawiera pierwszą główną drogę R2 umieszczoną
poniżej urządzenia przędzalniczego S, pierwszą
poprzeczną drogę R2 połączoną swą przednią koń-

40 cówką P3 z tylną końcówką P2 pierwszej głównej
drogi Ri, drugą główną drogę R, połączoną swą
przednią końcówką P5 z tylną końcówką P4 pierw¬
szej poprzecznej drogi R2, drugą poprzeczną dro¬
gę R4 połączoną odpowiednio swą przednią koń-

45 cówką P7 i tylną końcówką P8 z tylną końcówką
P6 drugiej głównej drogi R3 i przednią końcówką
P9 pierwszej głównej drogi Rx. W tym przykładzie
wykonania dwie pary odgałęzionych dróg Ra i Rb
odgałęzione są od pierwszej poprzecznej drogi R2.

50 Odgałęziona droga Ra zawiera parę snowarskich
dróg rx i r2 odgałęzionych od pierwszej poprzecz¬
nej drogi R2 i usytuowanych równolegle wzdłuż
poziomych snowarskich drabin Cx pierwszej roz¬
ciągarki Dlf podczas gdy druga odgałęziona droga

55 Rb zawiera parę dróg r3 i r4 mających budowę
podobną do powyżej opisanych dróg i?! i r^ Drogi
r3 i r4 są usytuowane wzdłuż innych poziomych
drabin C2 drugiej rozciągarki D2. Na fig. 1 jest
ponadto pokazana para pomocniczych odgałęzionych

60 dróg Arx i Ar2. Oznacza to, że odgałęzione drogi
A^ i Ar2 są także odgałęzione od pierwszej po¬
przecznej drogi R2 wewnątrz zamkniętej drogi R.

Napełnione nierozciągniętymi włóknami gary 8
są transportowane z położenia Pi pierwszej głów-

65 nej drogi Ri do rezerwowego położenia Pr wzdłuż
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drogi Rla Kiedy osiąga się pozycję całkowitego
napełnienia garów 8 w położeniu zasilania Ps
wzdmż rozgałęzionej drogi Ra lub Rb, gary 8 są
przekazywane od rezerwowego położenia Pr do
pierwszej poprzecznej drogi R2 poprzez końcówki
P2 i*P3 a następnie przenoszone do położenia zasi¬
lania Ps jednej z dróg rlf r2, r3 albo r4, z których
puste gary 8 są usuwane.

W tych warunkach swobody koniec wiązki nie-
rozcią'gniętych włókien odbierany jest z każdego
gara 8, a z góry ustalona ilość włókien jest roz¬
dzielana na jednym z grzebieni poziomych snowar-
skich grabek Cx (lub C2) tak, żeby przeprowadzić
operację rozdzielania włókien przed doprowadza¬
niem materiału do mechanizmu podającego roz¬
ciągarki Di (D2). Wybór jednej z dróg r^ r2, r3, i r4,
gdzie są potrzebne napełnione gary 8, dokonywany
jest według z góry określonego programu regulo¬
wanego komputea/em. Szczegółowe wyjaśnienie ste¬
rowanego programu za pomocą komputera zawarte
jest w dalszej części opisu. Gdy gary 8 usytuowane
w położeniu zasilania Ps drogi r^ r2, r3, r4 zostaną
opróżnione na skutek doprowadzenia wiązki nie-
rozciągniętych włókien do rozciągarki Dx (D2),
wówczas czynność rozciągania w rozciągarce Dx
(D2) zostaje przeprowadzona a wiele wiązek włó¬
kien w napełnionych garach 8, dla których przy¬
gotowanie do czynności rozdzielania zostało zakoń¬
czone i które usytuowane są w położeniu zasilania
Ps drogi Ti lub r2, r3 lub r4 od strony pustych ga¬
rów, zostaje przygotowanych do doprowadzenia do
mechanizmu podającego rozciągarki Dj (D2).

Z drugiej strony wspomniane powyżej puste ga¬
ry 8 są przenoszone do pierwszej poprzecznej dro¬
gi R2, a następnie są pojedynczo przenoszone do
tylnej końcówki^P4. Później puste gary 8 są prze¬
noszone do przygotowującego położenia Px wzdłuż
drugiej głównej drogi R3. Zgodnie z badaniami
część pustych garów 8 doprowadzonych do przy¬
gotowującego położenia Px nadal zawiera włókna
o niewielkiej długości i w konsekwencji puste gary
8 sprowadzane są dla potwierdzenia, czy znaj¬
dują się jeszcze w nich włókna czy też nie. Gdy
zostanie znaleziony gar 8, w którym pozostały
niewielkiej długości włókna, wówczas pozostałe
włókna wyjmuje się ręcznie.

Opisaną operację sprawdzania można przepro¬
wadzać stosując automatyczne urządzenia zasysa¬
jące. Po zakończeniu operacji sprawdzania pustych
garów 8 z góry ustalona liczba pustych garów 8
zostaje przesunięta do oczekującego położenia Pw
wzdłuż tylnej części drugiej głównej drogi R3
W tym przykładzie wykonania zawsze wymaga się
zatrzymywania pustego gara 8 w przedniej koń¬
cówce P9 pierwszej głównej drogi Rx.

Ponadto wymaga się także ustawienia pustego
gara 8 w położeniu P10 w pobliżu położenia P^ Gdy
gar 8 umieszczony w pobliżu Pi zostanie wy¬
pełniony wiązką włókna Y wówczas pusty
gar 8 umieszczony w położeniu Pio zostaje prze¬
sunięty do położenia Plf a wypełniony gar 8 zostaje
przesunięty do rezerwowego położenia Pr pierw¬
szej głównej drogi Ri. Następny gar 8 umieszczony
w przedniej końcówce P9 drogi R4 przesuwany jest
do położenia P^ Ponieważ przednia końcówka P9

jest pusta, więc pusty gar 8 umieszczony w tylnym
położeniu P6 oczekującego położenia Pw zostaje
przesunięty do położenia P9 poprzez drugą po¬
przeczną drogę R4. Później puste gary 8 umieszczo-

5 #ne w powyżej wspomnianym położeniu Pw zostają
pojedynczo przesunięte w kierunku tylnej koń¬
cówki P6, a dodatkowy pusty gar 8 zostaje prze¬
sunięty z przygotowującego położenia Px do tylnej
części oczekującego położenia Pw.

Lo Gdy rozciągarka Dlf D2 zostaje zatrzymana wsku¬
tek nieprzewidzianych zakłóceń, wówczas zostaje
zachwiana równowaga pomiędzy produkcją nieroz-
ciągniętych włókien i ich rozciąganiem na roz¬
ciągarce Dx, D2. Nawet w tych warunkach opera¬
cja przędzenia powinna być wykonywana nadal
w sposób ciągły. W konsekwencji istnieje potrzeba
przygotowania dość dużej przestrzeni dla tymcza¬
sowego przechowywania nadwyżki napełnionych
garów 8 przed ich doprowadzeniem do rozciągarki

jo Dx (D2). Pomocnicze drogi Arx i Ar2 są przygoto¬
wane do tymczasowego przechowywania tej nad¬
wyżki napełnionych garów 8. Operację tymcza¬
sowego przechowywania nadwyżki pełnych garów
8 wykonuje się przez sortowanie za pomocą regu-

,c lacyjnego komputera. Szczegółowy opis tej reguła-25
cji podany jest później.

Doprowadzająca część urządzenia przędzącego S,
część zamkniętej drogi R w przekroju wzdłuż li¬
nii II—II na fig. 1 pokazane są na fig. 2. Jak po¬
kazano na fig. 2 drogi R1? R2, i R4 są rowkowymi
drogami utworzonymi w podłodze pierwszej kon¬
dygnacji A. Droga R3 (fig. 1) ma taką samą budowę
jak droga R^ Na drodze Ri znajduje się para
wózków lOa, lOb o identycznej budowie. Na wóz¬
kach lOa, lOb zamontowane są podnośniki 11. Wóz¬
ki te zaopatrzone są także w pary kół 12 tak, żeby
mogły poruszać się wzdłuż drogi R1# Jedna para
kół 12 zamontowana jest na nie pokazanym wale,
który jest napędzany za pomocą nie pokazanego
napędowego mechanizmu zamontowanego na od¬
powiednich wózkach lOa, lOb.

Na pierwszej poprzecznej drodze R2 znajduje się
główny wózek 13, który zaopatrzony jest w dwie
pary kół 14 tak, żeby mógł się poruszać wzdłuż
drogi R2. Jedna para kół 14 napędzana jest za
pomocą nie pokazanego napędowego mechanizmu
zamontowanego na wózku. 13. Pomocniczy wózek
15 mający identyczną budowę jak wózek lOa, lOb
jest przesuwnie zamontowany na głównym wózku
13. Na drugiej poprzecznej drodze R4 znajduje się
główny wózek 16, na którym jest przesuwnie za¬
montowany pomocniczy wózek 17. Budowa głów¬
nego wózka jest identyczna jak głównego wózka 13,
podczas gdy budowa pomocniczego wózka 17 jest
identyczna jak pomocniczego wózka 15 i w kon¬
sekwencji elementy wózków 16 i 17 podobne do
elementów wózków 13 i 15 oznaczone są odpo¬
wiednio tymi samymi odnośnikami cyfrowymi.

Na fig. 5 wózek lOa, lOb zawiera ramę 19, pod-
60 nośnik 11 zamontowany na ramie 19 oraz pary kół

12, przy czym na fig. 5 pokazana jest tylko jedna
para kół 12. Rama 19 zawiera parę pionowych
wsporników 19b wystających z poziomej ramy 19a
do góry oraz parę wsporników 19c wystających z

65 poziomej ramy 19a do dołu. Podnośnik 11 zawiera

\
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napędzający silnik 21 zamontowany na poziomej
ramie 19a, podnoszącą płytę 20 zaopatrzoną w pa¬
rę pionowych wsporników 20a, które są suwliwie
podparte przez wsporniki 19b w taki sposób, że
podnosząca płyta 20 ma możliwość przesuwania w
górę i do dołu, poziomy wał 22 obrotowo podparty
przez wsporniki 19b, zębate koło 23 zamontowane
na wale silnika 21, zębate koło 24 sztywno zamon¬
towane na poziomym wale 22 w taki sposób, że
zębate koło 23 jest zazębione z zębatym kołem 24,
pairę mimośrodowych krzywkowych tarcz 25 sztyw¬
no izamontowanych na obu końcach wału 22 w ta¬
ki sposób, że podnosząca płyta 20 znajduje się
zawsze w kontakcie z krzywkową powierzchnią
każdej mimośrodowej krzywkowej tarczy 25.

Jedna krzywkowa tarcza 25 zaopatrzona jest w
dwa występy 25a i 25b wystające z jej bocznej
ściany w pobliżu miejsca jej części o maksymal¬
nym i minimalnym promieniu, jak pokazano na
fig. 6. Na wsporniku 33c przytwierdzonym do ra¬
my 19a zamontowana jest para granicznych wy¬
łączników 33a i 33b w taki sposób, że graniczny
wyłącznik 33a może być uruchomiony za pomocą
występu 25a a graniczny wyłącznik 33b może tak¬
że być uruchomiony za pomocą występu 25b po
przykręceniu krzywkowej tarczy 25. Na ramie 19a
zamontowany jest magnetyczny przekaźnik 30a,
który podłącza silnik 21 do źródła prądu lub go od¬
łącza. Odłączenie to odbywa się za pomocą sygnału
wysyłanego z granicznych wyłączników 33a lub
33b. Gdy silnik 21 zostaje najpierw połączony ze
źródłem prądu za pomocą sygnału z regulacyjnego
komputera 31 wysłanego do magnetycznego prze¬
kaźnika 30a (fig. 5), wówczas silnik 21 obraca
krzywkową tarczę 25 w kierunku przeciwnym do
ruchu wskazówek zegara (fig. 6) i gdy występ 25a
uruchamia graniczny wyłącznik 33a i gdy pod¬
nosząca płyta 20 zostaje przesunięta do swego naj¬
wyższego położenia za pomocą krzywkowej tarczy
25, wówczas przekaźnik 30a otwiera połączenie
źródła prądu silnika 21 i w konsekwencji zostaje
zatrzymany silnik 21 tak, że podnosząca płyta jest
utrzymywana w swoim najwyższym położeniu.
Wówczas, gdy regulacyjny komputer 31 uruchamia
ponownie magnetyczny przekaźnik 30a, wówczas
silnik 21 ponownie zoistaje podłączony do źródła
prądu tak, że krzywkowe tarcze 25 zostają ponow¬
nie przekręcone i w konsekwencji podnosząca pły¬
ta 20 zostaje przesunięta do dołu i gdy występ 25b
uruchamia graniczny wyłącznik 33b, wówczas mag¬
netyczny przekaźnik 30a ponownie otwiera połą¬
czenie silnika 21 i źródła prądu za pomocą sygna¬
łu z granicznego wyłącznika 33b, tak że podnoszą¬
ca płyta 20 znajduje się w najniższym położeniu.

Głębokość pierwszej głównej drogi Rj oznaczona
jest na fig. 2 jako llf przy czym odległość pomię¬
dzy najwyższym położeniem i podłogą pierwszej
głównej drogi Rj jest większa od llf podczas gdy
odległość najniższego położenia płyty 20 od podło¬
gi pierwszej głównej drogi Rx jest mniejsza od lx.
Powyżej opisane elektryczne połączenia pokazane
są na fig. 7.

Szczegółowa budowa i działanie powyżej opisa¬
nego magnetycznego przekaźnika 30a są następnie
przedstawione w odniesieniu do fig. 8A, 8B i 8C.

W tym przykładzie wykonania magnetyczny prze¬
kaźnik 30a zawiera stykowy człon 34 i parę sole-
noidów 35a i 35b. Solenoid 35a jest uruchamiany
za pomocą sygnału wysyłanego z regulacyjnego

5 komputera 31 za pomocą znanego czasowego wy¬
łącznika 37a, podczas gdy solenoid 35b jest urucha¬
miany za pomocą sygnałów wysyłanych z jednego
z granicznych wyłączników 33a, 33b za pomocą
znanego czasowego wyłącznika 37a. Stykowy człon
34 zawiera główny wspornik 38 zaopatrzony w pa¬
rę prowadzących części 38a oraz parę pionowych
wsporników 38b wystających do góry z głównego
wspornika 38, poziomy człon 39 przesuwnie pod¬
party przez prowadzące części 38a i zaopatrzony
w umieszczoną w nim zębatkę, styk 42 w kształcie
wentylatora, który zamocowany jest na wale 40
obrotowo podpartym na pionowych wspornikach
38b, inny styk 46 obrotowo zamontowany na pod¬
pierającym członie 47 w taki sposób, że styk 46 jest
stale dociskany do stykowej powierzchni styku 42
w kształcie wentylatora.

Podpierający człon 47 zawiera dwie odgałęzione
dolne końcowe części 47a, tłokową część 47b o
przekroju prostokątnym, cienką wałkową część 47c
ukształtowaną powyżej tłokowej części 47b, prowa¬
dzący człon 48, w którym tłokowa część 47b jest
przesuwnie utrzymywana, rozprężną sprężynę 49a
zamontowaną w cienkiej wałkowej części 47c w
prowadzącym członie 48 tak, że podpierający człon
47 zawsze dociska do styku 42 w kształcie wen¬
tylatora. Styk 46 stanowi metalowa rolka obrotowo
podparta przez wał 46, który podparty jest przez
dwie odgałęzione dolne końcowe części 47a pod¬
pierającego członu 47.

Styk 42 w kształcie wentylatora zaopatrzony jest
w część 42a wykonaną z materiału przewodzącego
elektryczność oraz parę części 42b, które są wy¬
konane z materiału nieprzewodzącego, jak pokaza¬
no na fig. 8B. W konsekwencji stykowa powierzch¬
nia styku 42 w kształcie wentylatora tworzy parę
nieprzewodzących elektryczności części 42b oraz
przewodzącą elektryczność część 42a umieszczoną
pomiędzy częściami 42b. Przewodząca elektryczność
część 42c jest umieszczona po jednej stronie sty¬
ku 42 w kształcie wentylatora w taki sposób, że
część 42c znajduje się zawsze w kontakcie z częś¬
cią 42a. W miejscu na przeciw przewodzącej prąd
części 42c znajduje się inny kulkowy styk 43, obro¬
towo podparty w cylindrze 38c zamontowanym na
jednym z wsporników 38b. Kulkowy styk 43 jest
zawsze dociskany do części 42c za pomocą rozpręż¬
nej sprężyny 49b umieszczonej w cylindrze 38c
w taki sposób, że sprężyna 49b zawsze dociska kul¬
kowy styk 43 do części 42c za pomocą suwakowej
części 44.

Wał 40 zaopatrzony jest w parę trzpieniowych
zębatych kół 41a, 41b, które są sztywno na nim
zamontowane w taki sposób, że koła te zawsze są
zazębione z zębatką 39a poziomego członu 39. Dla¬
tego też, gdy poziomy człon 39 jest przemieszczany
wzdłuż głównego wspornika 38, wówczas styk 42
w kształcie wentylatora zostaje przekręcony tak,
że styk 46 dotyka przewodzącej prąd części 42a
lub nieprzewodzących prąd części 42b styku 42
w kształcie wentylatora. Ponieważ podpierający
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człon 47, wał 45, część 42c, cylinder 38c, sprężyna
49b i suwakowa część 44 wykonane są z materiału
przewodzącego prąd elektryczny, więc gdy styk 46
przesuwa się na przewodzącej części 42a, wówczas
zacisk P znajdujący się na członie 47 jest elektrycz¬
nie połączony ź zaciskiem Q na cylindrze 38c.
Z drugiej strony, gdy styk 46 przesuwa się na nie-
przewodzącej części 42b styku 42 w kształcie wen¬
tylatora, wówczas zacisk P jest odłączony od za¬
cisku Q. To łączenie i rozłączanie zacisków P i Q
wytworzone jest przez przesuwanie poziomego czło¬
nu 39 za pomocą nacisku na jedną z jego koń¬
cówek.

Oznacza to, że solenoid 35a, zaopatrzony w tło¬
czek 36a, jest stosowany dla przesuwania pozio¬
mego członu 39 do położenia, w którym stworzone
jest powyżej opisane połączenie, podczas gdy sole¬
noid 35b, zaopatrzony w tłoczek 36b, jest stoso¬
wany dla przesuwania poziomego członu 39 do po¬
łożenia, w którym powstaje rozłączenie obwodu.
W powyżej opisanym przykładzie wykonania cza¬
sowe wyłączniki 37a i 37b służą do uruchamiania
odpowiednich solenoidów 35a, 35b tak, żeby prze¬
suwać poziomy człon 39 za pomocą odpowiednich
tłoczków 36a i 36b odpowiednio do wyżej opisa¬
nych pożądanych położeń w taki sposób, że gdy
jeden z wyłączników czasowych 37a i 37b otrzy¬
muje sygnały z regulacyjnego komputera 31 lub
granicznych wyłączników 33a lub 33b, wówczas
połączenie elektryczne pomiędzy źródłem prądu
i solenoidem 35a, 35b zostaje otwarte po z góry
określonym okresie czasu przez działanie odpo¬
wiednich granicznych wyłączników 33a, 33b. Od¬
powiednio można zadowalająco uzyskać powyżej
opisaną regulację silnika 21 za pomocą regulacyj¬
nego komputera 31 oraz granicznych wyłączni¬
ków 33a, 33b.

Na wspornikach 19c obrotowo zamontowana jest
para poziomych wałów 28. Odwracalny silnik 26
jest zamontowany na ramie 19a, jak pokazano na
fig. 5. Odwracalny magnetyczny przekaźnik 30c
jest zamontowany na ramie 19a tak, żeby zmie¬
niać biegunowość energii elektrycznej wpływają¬
cej do silnika 26. Oznacza to, że przekaźnik 30c
łączy silnik 26 ze zmieniającymi się na przemian
biegunami źródła prądu tak, żeby zmieniać kieru¬
nek obrotu silnika 26. Regulacyjny komputer 31
uruchamia odwracalny magnetyczny przekaźnik 30c.
Silnik 26 jest połączony ze źródłem prądu elek¬
trycznego za pomocą odwracalnego magnetycznego
przekaźnika 30c oraz magnetycznego przekaźnika
30b, mającego funkcję podobną do magnetycznego
przekaźnika 30a, jak pokazano na fig. 9.

Magnetyczny przekaźnik 30c jest zaopatrzony
w dwa zestawy składowych przekaźników mlt m2,
m3 i nlf n2, n3 i w konsekwencji można .zmieniać
biegunowość energii elektrycznej doprowadzanej
do silnika 26 przez zmianę połączeń ze składowymi
przekaźnikami mlf m2, m3 na połączenia ze składo¬
wymi przekaźnikami nl9 n2 i n3 oraz odwrotnie.
Jeden z wałów 28 jest zaopatrzony w zębate koło
27b, które zazębione jest z zębatym kołem 27a
sztywno zamontowanym na wale silnika 26. Koła
12 ,są sztywno zamontowane na obu końcówkach
wałów 28. Tak więc koła 12 zamontowane na wale

28 są usytuowane na równoległych szynach 29,
które tworzą prowadnicę dla kół 12.

Połączenia źródła prądu elektrycznego z silnika¬
mi 21 i 26 są realizowane przez zastosowanie ukła-;
du szpulowej liny. Innymi słowami nawinięta n*
szpulę lina jest zamocowana w końcowej części
pierwszej głównej drogi Rx tak, żeby doprowadzić
linę z nie pokazanej szpuli, gdy wózek lOa jest
odsuwany od szpuli, a z drugiej strony gdy wózek
lOa jest przemieszczany w kierunku szpuli, wów¬
czas lina jest automatycznie nawijana na szpulę
dzięki działaniu sprężyny umieszczonej na szpuli.
Ten układ szpulowej liny jes,t popularny w dzie¬
dzinie elektrycznego wyposażenia domu, na przy¬
kład w elektrycznych zamiatarkach. Dlatego też
szczegółowy opis układu szpulowej liny został po
minięty.

Jak pokazano na fig. 2, 3 i 5 pierwsza głów/ia
droga Ri ma poprzeczną szerokość Wi trochę węż¬
szą od poprzecznego wymiaru W2 gara 8, lecz tro¬
chę szerszą od poprzecznego wymiaru wózków lOa,
lOb. Tak więc gdy podnośnik 11 jest ustawiony w
swym najniższym położeniu, wówczas gary 8 są
bezpośrednio umieszczone na pierwszej kondygna¬
cji A. Z drugiej strony gdy podnosząca płyta 20
jest usytuowana w swym najwyższym położeniu,
wówczas gary 8 są podpierane przez nią na wózku
lOa lub lOb i nie dotykają do podłogi kondygnacji
A tak, że nie ma przeszkód w przemieszczaniu ga¬
rów 8 przez wózek lOa lub lOb. Dla uniemożliwie¬
nia odchylania się garów 8 od transportowej drogi
Ri w obu krawędziowych częściach drogi Rj za¬
montowanych jest wiele prowadzących członów 18
w taki sposób, że poprzeczna szerokość wzdłużnej
prostej przestrzeni pomiędzy prowadzącymi czło¬
nami 18 jest nieco większa od poprzecznego wy¬
miaru garów 8. Każdy prowadzący człon 18 zawie¬
ra wspornik 18b sztywno zamontowany w krawę¬
dziowej części drogi Rl9 pionowy wał 18a podparty
przez wspornik 18b i poziome koło 18c obrotowo
zamontowane na wale 18a.

Powracając do fig. 1, 2, 3, 5, 6 i 7, podczas ope¬
racji doprowadzania wiązki włókien Y do gara 8
usytuowanego w położeniu Pi pusty gar 8 zostaje
doprowadzony do położenia PŁ za pomocą wózka lOa
oraz przed ukończeniem napełniania gara 8 w po¬
łożeniu Pi wózki lOa i lOb zostają odpowiednio
przemieszczone. Te operacje przemieszczania wóz¬
ków lOa i lOb są wywoływane sygnałami wysy¬
łanymi z regulacyjnego komputera 31. Oznacza to,
że gdy wiązka włókien Y o z góry określonej dłu¬
gości zostanie doprowadzona do prowadzącego
ejektora 7 urządzenia przędzącego S i gdy gar 8
umieszczony w położeniu Pi jest całkowicie wypeł¬
niony wiązką włókien Y, wówczas zamontowany
w przędzalniczej aparaturze S nie pokazany licz¬
nik, który mierzy długość dostarczanej wiązki włó¬
kien Y, wysyła sygnał do regulacyjnego kompute¬
ra 31.

W tym przykładzie wykonania zastosowany jest
konwencjonalny licznik, na przykład licznik zwo¬
ju, który napędzany jest przez zaciskową rolkę 6.
Następnie regulacyjny komputer 31 najpierw wy¬
syła sygnał dla uruchomienia magnetycznych prze¬
kaźników 30a wózków lOa i lOb. W rezultacie sil-
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niki 21 są napędzane tak, że podnoszące płyty 20
wózków lOa, lOb zostają podniesione do swych
najwyższych położeń. Warunki te pokazano na
fig. 3 linią przerywaną.

Zgodnie z ruchem podnoszących płyt 20 pusty
gar 8 usytuowany w położeniu Pi0 oraz całkowicie
napełniony gar 8 usytuowany w położeniu Px zo¬
stają podniesione z kondygnacji A za pomocą od¬
powiednich podnoszących płyt 20. W tych warun¬
kach regulacyjny komputer 31 wysyła sygnał dla
przemieszczania pustego gara 8 z położenia P10 do
położenia Pi oraz sygnał dla przemieszczenia na¬
pełnionego gara 8 z położenia Pi do położenia Pi4
w pobliżu tylnego położenia Pi. Zgodnie z tymi
sygnałami wysyłanymi przez regulacyjny kompu¬
ter 31 silniki 26 wózków lOa i lOb zostają urucho¬
mione tak, żeby przesunąć oba wózki lOa i lOb do
odpowiednich położeń Px i P14. Dla zatrzymania
wózków lOa i lOb w odpowiednich położeniach Px
i Pi4 na podłodze drogi Rx zamontowane są oporo¬
we elementy 50 w miejscach, gdzie mają możli¬
wość uruchomienia odpowiednich granicznych wy¬
łączników 32 wózków lOa i lOb, jak pokazano na
fig. 10. Każdy oporowy element 50 zawiera sole-
noid 51 zaopatrzony w tłoczek 51 i zamontowany
w poziomym otworze 52 znajdującym się w bocznej
ścianie drogi Rx w położeniu Px. Wózek lOa, lOb
jest zaopatrzony w graniczny wyłącznik 32 zamon¬
towany na ramie 19a w pobliżu umożliwiającym
kontaktowanie się z tłoczkiem 51b, gdy solenoid
51 jest uruchomiony przez regulacyjny komputer 31.

Inny magnetyczny przekaźnik 30b, który już po¬
przednio został opisany, jest zamontowany odpo¬
wiednio na ramach 19a wózków lOa i lOb. Każdy
magnetyczny przekaźnik 30b łączy odpowiedni sil¬
nik 26 ze źródłem prądu za pomocą regulacyjnego
sygnału z regulacyjnego komputera 31 i odłącza
go za pomocą sygnału z odpowiedniego graniczne¬
go wyłącznika 32. Jak poprzednio zaznaczono, gdy
graniczny wyłącznik 32 wózka lOa zostaje urucho¬
miony przez oporowy element 30 w położeniu Plf
wówczas magnetyczny przekaźnik 30b wózka lOa
otwiera połączenie jego silnika 26 ze źródłem prą¬
du. Dla zatrzymania wózka lOa w jego właściwym
roboczym położeniu na bocznej ścianie drogi Rx
może być zamontowany drugi oporowy element,
który także jest uruchamiany za pomocą regula¬
cyjnego komputera 31, tak żeby mógł bezpośrednio
stykać się z ramą 19a wózka lOa i przeciwdziałać
dalszemu przemieszczaniu wózka lOa w kierunku
tylnej ^ końcówki P2 drogi Rx. Wózek lOb jest za¬
trzymywany w położeniu P14 podobnie do wózka
lOa.

Na skutek przemieszczania wózków lOa i lOb
wiązka włókien Y zostaje wprowadzona do pustego
gara 8 znajdującego się na wózku lOa. W tej sy¬
tuacji wiązka włókien Y łącząca gary 8 na wózkach
lOa i lOb zostaje ręcznie rozcięta.

Gdy graniczny wyłącznik 32 wózka lOa wysyła
sygnał, wówczas sygnał ten jest również przeka¬
zywany do regulacyjnego komputera 31, który
7 kolei wysyła sygnał dla uruchomienia magne¬
tycznego przekaźnika 30a i odpowiednio silnik 21,
wózka lOa zostaje napędzany. Następnie krzywko¬
wa tarcza 25 zostaje obrócona, co oznacza, że pod-
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nosząca płyta 20 zostaje przesunięta do swego naj¬
niższego położenia i gdy występ 25b krzywkowej
tarczy 25 zadziała na graniczny wyłącznik 33b,
wówczas magnetyczny wyłącznik 30a otworzy po-

5 łączenie silnika 21 ze źródłem prądu elektrycznego.
Odpowiednio podnosząca płyta 20 wózka lOa zo¬
staje odsunięta od gara 8. Warunki te pokazane
są na fig. 3 za pomocą ciągłych linii. Podczas tej
operacji regulacyjny komputer 31 wysyła sygnał

10 dla uruchomienia magnetycznego przekaźnika 30b
wózka lOb. Tak więc silnik 26 napędzany jest
w normalnym kierunku tak, żeby całkowicie na¬
pełniony gar 8 oparty na wózku lOb przesunąć
w kierunku tylnej końcówki P2 drogi Rx.

!5 Zgodnie z fig. 11, 12 i 13 wiele oporowych ele¬
mentów 56 jest zamontowanych w poziomych otwo¬
rach 57 znajdujących się w bocznej ścianie 53
pierwszej głównej drogi Rlf w jej rezerwowym
położeniu Pr w taki sposób, że odległość pomiędzy

20 dwoma sąsiednimi otworami 57 jest nieco większa
od długości wózka lOb wzdłuż drogi Rx. Te oporo¬
we elementy oznaczone są odnośnikami ax, a2, a3,
a4, ... . Każdy oporowy element 56 zawiera sole¬
noid 58, zaopatrzony w tłoczek 58a, współdziała

25 z granicznym wyłącznikiem 32 wózka lOb w po¬
dobny sposób do oporowego elementu 50. W krawę¬
dziowych częściach drogi Rl9 w położeniach powy¬
żej odpowiednich oporowych elementów 56, zamon¬
towanych jest wiele detektorów 59. Każdy detektor

so 59 zawiera graniczny wyłącznik 60 sztywno za¬
montowany na odciętej części krawędzi drogi Rx
oraz pokrywkę 61, która jest ruchomo zamonto¬
wana na granicznym wyłączniku 60 za pomocą
czujnika 62 oraz pary rozprężnych sprężyn 63 w

35 taki sposób, że pokrywka 61 wystaje do góry z
powierzchni podłogi, jak pokazano na fig. 11 za
pomocą kreskowej linii, gdy na pokrywce 61 nie
ma żadnego gara. 8.

W konsekwencji, gdy gar 8 znajduje się na
40 pokrywce 61, wówczas graniczny wyłącznik 60 wy¬

syła sygnał. Dla lepszego zrozumienia detektory 59
oznaczone są przez clf c2, c3 ... c4. Działanie tych
detektorów 59 i oporowych elementów 56 jest na¬
stępnie szczegółowo przedstawione. Oznacza to, że

45 oporowy element alf który jest usytuowany w po¬
łożeniu P2, jest uruchamiany za pomocą sygnału
wytwarzanego z regulacyjnego komputera 31 przez
magnetyczny przekaźnik 65. Jednakże oporowe ele¬
menty a2, a3, a4, ... są uruchamiane sygnałem z de¬

so tektora 59, który jest zamontowany w miejscu po¬
wyżej oporowego elementu 56, który znajduje się
w pobliskim tylnym położeniu.

Innymi słowami na fig. 12 i 13 oporowy ele¬
ment a2 jest uruchamiany detektorem Ci, oporowy

55 element a3 — detektorem c2 a oporowy element a4
detektorem c3 itd. Tak więc, gdy wózek lOb prze¬
wozi całkowicie wypełniony gar 8 z położenia Pi
do położenia P2, wówczas regulacyjny komputer 31
wysyła sygnał dla uruchomienia oporowego ele-

60 mentu aŁ przedtem zanim silnik 26 obraca się w
normalnym kierunku. Gdy wózek lOb dochodzi do
położenia P2, wówczas oporowy element aj uru¬
chamia graniczny wyłącznik 32 wózka lOb, tak, że
wózek lOb zostaje zatrzymany w położeniu P2.

65 Graniczny wyłącznik 32 także wysyła sygnał do
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regulacyjnego komputera 31 i wówczas komputer
ten wysyła sygnał dla uruchomienia przekaźnika
30a tak, żeby uruchomić silnik 21 w konsekwencji
krzywkowe tarcze 25 zostają obrócone. Na skutek
tego ruchu krzywkowych tarcz 25, gdy występ 25b
dotyka granicznego wyłącznika 33b, wówczas prze¬
kaźnik 30a jest otwarty tak, że podnosząca płyta 20
jest usytuowana w swym najniższym położeniu
i wózek lOb pozbywa się napełnionego gara 8,
który teraz jest ustawiony na krawędziach drogi Rt.

Magnetyczny przekaźnik 65 także łączy lub od¬
łącza oporowe elementy a2, a3, a4, ... za pośred¬
nictwem odpowiednich magnetycznych przekaźni¬
ków RClf RC2, RC3 ..., jak pokazano na fig. 13. Te
mangetyczne przekaźniki RCj, RC2, ^RC3, ..., są
zamknięte gdy detektory c^ c2, c3, ... zostają uru¬
chomione przez postawienie na nich gara 8. Tak
więc oporowy element a2 jest uruchomiony, gdy
detektor cx jest uruchomiony przez postawienie na
nim gara 8. Oporowy element a2 jest więc urucho¬
miony, gdy zostanie uruchomiony detektor cl9 opo¬
rowy element a3 jest uruchomiony po uruchomie¬
niu dektora c2, a oporowy element a4 jest uru¬
chomiony po uruchomieniu detektora c3 itd. W
konsekwencji, gdy regulacyjny komputer 31 wy¬
syła sygnał dla zamknięcia magnetycznego prze¬
kaźnika 65, wówczas zostaje uruchomiony oporowy
element ala

W tych warunkach regulacyjny komputer 31
także zamyka magnetyczny przekaźnik 30b, gdy
magnetyczny przekaźnik jest utrzymywany w po¬
łożeniu, w którym silnik 26 obraca się w normal¬
nym kierunku, a wózek lOb przesuwa się do tylne¬
go położenia P2 drogi Rx. Gdy wózek lOb dochodzi
do położenia P2, wówczas oporowy element a!
uruchamia graniczny wyłącznik 32 tak, że mag¬
netyczny przekaźnik 30b jest otwarty. Dlatego też
wózek lOb zostaje zatrzymany w położeniu P2.
Sygnał z granicznego wyłącznika 32 jest także
przekazywany do regulacyjnego komputera 31, któ¬
ry wówczas wysyła sygnał dla uruchomienia mag¬
netycznego przekaźnika 30a dla wprawienia w ruch
silnika 21. Tak więc krzywkowe tarcze 25 zostają
obrócone, a podnosząca płyta 20 zostaje przesunię¬
ta w dół na skutek obrotowego ruchu krzywko¬
wych tarcz 25.

Gdy występ 25b uruchamia graniczny wyłącznik
33b, wówczas wyłącznik ten wysyła sygnał dla
otwarcia magnetycznego przekaźnika 30a tak, że
silnik 21 zostaje zatrzymany, a podnosząca płyta 20
zostaje odsunięta od napełnionego gara 8. W tych
warunkach całkowicie napełniony gar 8 jest usta¬
wiony na poziomie kondygnacji A tak, że zostaje
uruchomiony detektor c^ Tak więc magnetyczny
przekaźnik RCj jest włączony dla zamknięcia po¬
łączenia magnetycznego przekaźnika 65 z oporo¬
wym elementem a2. Jednakże graniczny wyłącznik
33b wysyła sygnał do regulacyjnego komputera 31
tak, żeby otworzyć magnetyczny przekaźnik 65
równocześnie z ruchem detektora cx tak, że oporo¬
wy element a2 nie działa..

Na skutek sygnału z granicznego wyłącznika 33b
regulacyjny komputer 31 wysyła sygnał dla włą¬
czenia magnetycznego przekaźnika 30c tak, żeby
zmienić biegunowość połączeń, a także wysyła
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sygnał dla zamknięcia magnetycznego przekaźnika
30b. W konsekwencji odwracalny silnik 26 obraca
się w przeciwnym kierunku tak, że wózek lOb
zostaje przemieszczony w kierunku położenia P^

5 W położeniu F1 nie pokazany oporowy element,
o budowie i działaniu podobnym do oporowego
elementu 50, jest zamontowany w otworze znajdu¬
jącym się w bocznej ścianie na przeciwko oporo¬
wego elementu 50. Wózek lOb jest także żaopatrzo-

10 ny w nie pokazany graniczny wyłącznik o budo¬
wie i działaniu. podobnym do granicznego wyłącz¬
nika 32, który jest usytuowany w położeniu gdzie
nie pokazany oporowy element może być urucho¬
miony. Gdy regulacyjny komputer 31 wysyła sygnał

15 dla wyłączenia magnetycznych przekaźników 30b
i 30cr wówczas komputer 31 także wysyła sygnał
dla włączenia nie pokazanego wyżej wspomnianego
oporowego elementu. Tak więc gdy wózek lOb do¬
chodzi do położenia Plf wówczas nie pokazany opo-

20 rowy element włącza nie pokazany graniczny wy¬
łącznik wózka lOb tak, że magnetyczny przekaźnik
30b jest otwarty, to znaczy wózek lOb zostaje za¬
trzymany w położeniu Pi, gdzie do gara 8 wpro¬
wadzana jest wiązka włókien Y z prowadzącego

25 ejektora 7. Gdy z prowadzącego ejektora 7 urzą¬
dzenia przędzącego 3 zostaje doprowadzona wiązka
włókien Y o z góry ustalonej długości i gar 8
umieszczony w położeniu Pi zostaje całkowicie wy¬
pełniony wiązką włókien Y i w konsekwencji nie

so pokazany licznik wysyła sygnał do regulacyjnego
komputera 31, wówczas podnośniki 11 wózków
lOa i lOb zostają uruchomione dla podniesienia ga¬
rów 8 z powierzchni do położenia Plt jak już po¬
przednio wyjaśniono.

35 Ponadto wózek lOb zostaje przesunięty w kie¬
runku tylnej końcówki P2 drogi Rlf jak poprzednio
wyjaśniono. W tych warunkach położenie P2 jest
zajęte przez napełniony gar 8 i w konsekwencji,
gdy regulacyjny komputer 31 wysyła sygnał dla

40 zamknięcia magnetycznego przekaźnika 65, wów¬
czas tylko oporowy element a2 zostaje uruchomio¬
ny, jak już wyjaśniono uprzednio. Tak więc wó¬
zek lOb zostaje zatrzymany w położeniu, odpowia¬
dającym oporowemu elementowi a2, a następnie

45 podnośnik 11 ustawia całkowicie wypełniony gar 8
na podłodze. Później wózek lOb zostaje zawrócony'
do położenia Pj w podobny sposób, gdy następny
wózek lOb zostaje przesunięty do położenia P2
drogi R1# Kolejna operacja przemieszczania wózka

50 lOb do położeń odpowiadających oporowym ele¬
mentom a3, a4, ... i operacje zawracania wózka lOb
do położenia Px wykonuje się w podobny sposób
do powyżej omówionych operacji odnoszących się
do oporowego elementu a2.

55 Przemieszczanie wózka lOa jest regulowane syg¬
nałami wysyłanymi przez regulacyjny komputer 31
i oporowe elementy, o budowie i działaniu podob¬
nym do oporowego elementu 50, umieszczone w
bocznych ścianach drogi R^ Oznacza to, że dodat-

60 kowa para nie pokazanych oporowych elementów
jest usytuowana w bocznej ścianie drogi Rx w po¬
łożeniach P9 i P10. Ponadto detektor o budowie
i działaniu podobnym do detektora 59 jest umiesz¬
czony w krawędziowej części drogi ^ w położeniu

65 P10. Ten nie pokazany detektor współdziała z nie
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pokazanym oporowym elementem w sposób po¬
dobny do detektora 59. Tak więc, gdy wózek lOa,
zostaje przesunięty do położenia Pi po ustawieniu
garów 8 na podłodze za pomocą podnośnika 11
wózka 10a, wówczas graniczny wyłącznik 33b wy¬
syła sygnał do regulacyjnego komputera 31 i wte¬
dy regulacyjny komputer 31 wysyła sygnał dla
wprawienia w ruch silnika 26 w przeciwnym kie¬
runku tak, że wózek lOa zostaje przemieszczony
do położenia P9 i oporowy element umieszczony
w położeniu P9 współdziała z granicznym wyłącz¬
nikiem 32 wózka lOa tak, że wózek lOa zostaje za¬
trzymany w położeniu P9. Graniczny wyłącznik 32
wózka lOa także wysyła sygnał do regulacyjnego
komputera 31. Po upływie określonego czasu regu¬
lacyjny komputer 31 wysyła sygnał dla urucho¬
mienia podnośnika 11 wózka lOa i odpowiednio
pusty gar 8 jest podtrzymywany na podnoszącej
płycie 20 z dala od powierzchni kondygnacji i
równocześnie graniczny wyłącznik 33a wysyła syg¬
nał dla zatrzymania obrotu silnika 21 tak, żeby
podpierać gar 8 w poprzednio omówionych warun¬
kach oraz wysyła sygnał do regulacyjnego kom¬
putera 31. Odpowiednio regulacyjny komputer 31
wysyła sygnał dla wprawienia w ruch silnika 26
w normalnym kierunku, jak poprzednio wyjaśnio¬
no, a następnie wózek lOa zostaje przesunięty do
położenia P10. Gdy wózek lOa dochodzi do położenia
Pio, wówczas nie pokazany oporowy element za¬
trzymuje wózek lOa, a podnośnik 11 ustawia pusty
gar 8 na podłodze, jak poprzednio już wyjaśniono
w odniesieniu do wózka lOb.

Zamiast stosowania powyżej omówionych oporo¬
wych elementów 56 i detektora 59 może być za¬
stosowany później opisany mechanizm do zatrzy¬
mywania wózka lOb w rezerwowym położeniu Pr
z wyjątkiem oporowego elementu oznaczonego od¬
nośnikiem a. Oznacza to, że para nie pokazanych
granicznych wyłączników jest zamontowana na
ramie 19 wózka lOb odpowiednio na jego przedniej
i tylnej części w taki sposób, że czujnik każdego
granicznego wyłącznika ma możliwość kontakto¬
wania się z dolną płytą gara 8, która jest usta¬
wiona na kondygnacji A, gdy wózek lOb zbliża
się do gara 8. Opisane graniczne wyłączniki równo¬
cześnie wysyłają sygnał dla włączenia magnetycz¬
nego przekaźnika 30b oraz sygnał dla włączenia
magnetycznego przekaźnika 30a.

Zespolone wyposażenie do transportowania, za¬
wierające główny wózek 13 oraz pomocniczy wó¬
zek 15, jest stosowane do przenoszenia całkowicie
napełnionych garów 8 z rezerwowego położenia
Pr pierwszej głównej drogi Rx do położenia zasila¬
nia Ps odgałęzionej drogi Ra poprzez pierwszą po¬
przeczną drogę R2, a także do przenoszenia pus¬
tych garów 8 z położenia zasilania Ps do przygo¬
towującego położenia Px drugiej głównej drogi R3
poprzez pierwszą poprzeczną drogę R2.

Zgodnie z fig. 14 i 15 główny wózek 13 zawie¬
ra: parę bocznych ram 72a i 72b wystających do
dołu z poziomej podstawowej ramy 72c na obu
krańcowych jego częściach równolegle względem
siebie, parę poziomych wałów 73a i 73b obrotowo
podtrzymywanych przez boczne ramy 72a i 72b,
dwie pary kół 14a i 14b sztywno zamontowanych

odpowiednio na obu krawędziowych częściach wa¬
łów 73a i 73b, odwracalny silnik 75 przymocowany
do podstawowej ramy 72c, mechanizm 76 dla prze¬
noszenia energii z silnika 75 na wał 73b, człon 77

5 liny szpulowej, który utrzymuje linę dla wpra¬
wienia w ruch silnika pomocniczego wózka 15,
prowadzący człon 78 do prowadzenia zwiniętej na
szpuli liny, gdy pomocniczy wózek 15 jest napę¬
dzany, magnetyczny przekaźnik 79 do łączenia i
rozłączania połączenia silnika 75 i źródła prądu
elektrycznego, graniczny wyłącznik 80 do włącza¬
nia magnetycznego przekaźnika 79, bezstykowy
graniczny włącznik do wykrywania nadjeżdżania
pomocniczego wózka 15 do z góry określonego po¬
łożenia na głównym wózku 13, parę szyn 82 za¬
montowanych na podstawowej ramie 72c równo¬
legle względem siebie oraz parą pionowych prę¬
tów 83 wystających z podstawowej ramy 72c do
dołu.

Pomocniczy wózek 15 ma budowę i działanie zu¬
pełnie podobne do wózków lOa i lOb, które zostały
opisane powyżej i w konsekwencji wszystkie ele¬
menty wózka 15 podobne do elementów wózka lOa,
lOb są oznaczone tymi samymi odnośnikami co w
wózkach, lOa, lOb. Jedyną różnicę pomiędzy wózkiem
15 i wózkiem lOa, lOb stanowi sposób przekazywa¬
nia energii do uruchamiania odwracalnego silnika
26 oraz silnika 21, a także przekazywanie sygnałów
pomiędzy wózkiem 15 oraz regulacyjnym kompu¬
terem 31. Oznacza to, że ruch wózka 15 jest regu¬
lowany za pomocą układu liny szpulowej zaopa¬
trzonego w człon 77 liny szpulowej, a ponadto
sposób zatrzymywania wózka 15 w z góry określo¬
nym położeniu na podstawowej ramie 72c głównego
wózka 13 różni się od stosowanego dla wózka lOa,
lOb.

Na poprzecznych drogach R2 i R4 zespolone wy¬
posażenie do transportowania stosowane jest do
przenoszenia garów 8. Dla napędzania pomocniczego
wózka 15 wzdłuż głównych dróg ^ i R3 oraz odga¬
łęzionych dróg Ra i Rb pozioma podstawa ramy
72c głównego wózka powinna znajdować się na
tym samym poziomie co podłoga głównych dróg
Ri i R3 oraz odgałęziających dróg Ra i Rb. W kon¬
sekwencji głębokość L rowków pierwszej i drugiej
poprzecznej drogi R2 i R4 powinna być większa od
głębokości ^ pierwszej i drugiej głównej drogi Rt
i R3 oraz odgałęzionych dróg Ra i Rb. Gdy odleg¬
łość pomiędzy górną powierzchnią podstawowej ra¬
my 72c i poziomem podłogi poprzecznych dróg R2
i R4 oznaczona jest przez 12, wówczas L = (li+l2).
Ponadto szerokość W2 tych poprzecznych dróg R2
i R4 jest większa od szerokości W garów 8 (fig. 2
i 3).

Dla lepszego zrozumienia działania głównego
wózka 13 i pomocniczego wózka 15 poniżej jest
opisany mechanizm do regulowania ruchu pomoc¬
niczego wózka 15 na pierwszej głównej drodze Ri.
Zgodnie z fig. 1, 2, 12, 13 i 14 w bocznej ścianie
drogi Ri, leżącej na przeciwko bocznej ściany za¬
opatrzonej w wiele oporowych elementów a^ a2,
a3, a4, ..., zamontowanych jest odpowiednio wiele
oporowych elementów blt b2, b3, b4, ... oraz umiesz¬
czonych jest wiele detektorów dl9 d2, d3, ... na bocz¬
nej krawędzi drogi Ri w odpowiednich miejscach
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powyżej oporowych elementów blf b^ b3, b4> .... Bu¬
dowa i działanie tych oporowych elementów i de¬
tektorów clt C2, G|V ... są znane z tym wyjątkiem,
że detektor dx współdziała z magnetycznym prze¬
kaźnikiem Rdlf który łączy magnetyczny przekaź¬
nik 66 z oporowym elementem blf detektor d2
współdziała z magnetycznym przekaźnikiem Rd2,
który łączy magnetyczny przekaźnik 66 z oporowym
elementem b2, detektor d3 współdziała z magne¬
tycznym przekaźnikiem Rd3, który łączy magne¬
tyczny przekaźnik 66 z oporowym elementem b3
itd. Magnetyczny przekaźnik 66 łączy elektryczny
obwód z przekaźnikami Rdif Rd2, Rd3 itd., a prze¬
kaźnik 66 jest włączany przez regulacyjny kom¬
puter 31, Gdy napełniony lub pusty gar 8 znaj¬
dzie się w miejscu detektora dl9 d2, d3..., wówczas
detektor dlf d-j, d3, ... wysyła sygnał do odpowied¬
niego magnetycznego przekaźnika Rdi Rd2, Rd3 ...
tak, że magnetyczny przekaźnik Rdi, Rd2, Rd3, ...
zamyka obwód.

Następnie opisano ruch pomocniczego wózka 15
wzdłuż drogi Klt w czasie którego przenosi on ga¬
ry 8. Gdy regulacyjny komputer 31 wysyła sygnał
dla zamknięcia magnetycznego przekaźnika 30b,
po zamknięciu magnetycznego przekaźnika 30c dla
uruchomienia silnika w przeciwnym kierunku
przez inny sygnał z regulacyjnego komputera 31,
wówczas wózek 15 zostaje przemieszczony z szyn
82 podstawowej ramy 72c głównego wózka 13 na
drogę Ri w takich warunkach,, że koła 12 wózka
15 toczą się wzdłuż szyn 29 (patrz fig. 5) drogi Rla
Dalej opisano mechanizm do ustawiania głównego
wózka 13 w konkretnym położeniu, w którym szy¬
ny 82 są usytuowane wzdłuż linii przechodzącej
przez odpowiednie szyny 29. Gdy pomocniczy wó¬
zek 15 wchodzi na drogę R19 wówczas oporowy ele¬
ment bi uruchamia graniczny wyłącznik 32 tak,
że zostaje otworzony magnetyczny przekaźnik 30b
i w konsekwencji wózek 15 zostaje zatrzymany w
położeniu Pi4. W tych warunkach graniczny wy¬
łącznik 32 wysyła sygnał do komputera 31 tak,
że regulacyjny komputer 31 wysyła sygnał dla
zamknięcia magnetycznego przekaźnika 30a i od¬
powiednio uruchamiany jest silnik 21,

W konsekwencji podnośnik 11 wózka 15 podnosi
napełniony gar 8 i gdy graniczny wyłącznik 33a
zostaje wciśnięty przez występ 25a krzywkowej
tarczy 25, wówczas ruch podnośnika zostaje przer¬
wany. Graniczny wyłącznik wysyła także sygnał
do regulacyjnego komputera 31, który wysyła syg¬
nał dla włączenia magnetycznego przekaźnika 30c
tak, żeby zmienić biegunowość doprowadzanej
energii elektrycznej, a także wysyła sygnał dla
zamknięcia magnetycznego przekaźnika 30b. Tak
więc silnik 26 obraca się w normalnym kierunku
tak, że wózek 15 jest przesuwany względem głów¬
nego wózka 13. Gdy wózek 15 zostaje przesunięty
do z góry określonego położenia na podstawowej
ramie 72c głównego wózka 13, wówczas bezstyko-
wy graniczny wyłącznik 81, który jest usytuowany
na podstawowej ramie 72c głównego wózka 13, zo¬
staje włączony i graniczny wyłącznik 81 wysyła
sygnał dla otwarcia magnetycznego przekaźnika
3Gb, tak, że wózek 15 zostaje zatrzymany na pod¬
stawowej ramie 72c głównego wózka 13.

Jeżeli w położeniu Px nie ma gara 8, a w innych
położeniach odpowiadających detektorom d2, d3, d4r
... znajdują się napełnione gary 8, wówczas oporo¬
wy element bx nie działa, lecz inne oporowe ele^

5 menty b^ b3 ... są włączone i dlatego w następnym
etapie transportowania pomocniczy wózek 15 zo¬
staje zatrzymany w położeniu odpowiadającym
oporowemu elementowi b2 i odbywa się powyższa
operacja podnośników 11 oraz operacja przenosze¬
nia napełnionych garów 8 z położenia oporowego
elementu b2 do z góry określonych położeń po¬
wyżej bezstykowego wyłącznika 81 głównego wózka
13. Jeżeli chodzi o położenie odpowiadające opo¬
rowym elementom b3, b4 itd. to operacja prze¬
mieszczania za pomocą pomocniczego wózka 15
odbywa się podobnie do operacji przemieszczania
w odniesieniu do położenia odpowiadającego opo¬
rowemu elementowi b2.

Poniżej opisano elementy do ustawiania głów¬
nego wózka 13 w pożądanym położeniu wzdłuż
pierwszej poprzecznej drogi R2. Zgodnie z fig. 14,
15, 16, 17, 18, 19A i 19B para tłumiących oporo¬
wych elementów 85 jest usytuowana w wybra-
niach 86 znajdujących się w podłodze drogi R2
w położeniu pobliskim pożądanego położenia, jak
pokazano na fig. 16 i 17. Każdy oporowy element
85 zawiera solenoid 87 zaopatrzony w tłoczek 88
oraz tłumik 89 sztywno zamontowany na górnej
końcówce tłoczka 88, jak pokazano na fig. 16 i 17.
Tłumik' 89 zawiera tłoczek 89a suwliwie umiesz¬
czony w tłokowym cylindrze 89e, oraz tłoczysko

*89b połączone z tłoczkiem 89a i głowicę 89c znaj¬
dującą się ze swobodnej strony tłoczyska 89d. Roz¬
prężna sprężyna 89d jest umieszczona w przestrzeni
w cylindrze 89e tak, żeby elastycznie ustawić tło¬
czek 89a w cylindrze 89e. Tłumik 89 ma możliwość
ustawienia się w położeniu, w którym głowica 89c
styka się z przednią lub tylną boczną powierzch¬
nią 72e podstawowej ramy 72c głównego wózka
13, gdy włączony jest solenoid 87. Solenoidy 87
są umieszczone w położeniu niedaleko na zewnątrz
pary prowadzących szyn 90.

Ponadto ważną jest sprawą, żeby stykowe po¬
łożenia głowicy 89c każdego tłumika 89 z przednią
lub tylną boczną powierzchnią 72e, które na fig.
19B oznaczone są przez elt e2, znajdowały się w ta¬
kich warunkach, że główny wózek zostaje zatrzy¬
many we właściwym położeniu, gdy głowica 89c
tłumika 89 styka się przednią lub tylną boczną
powierzchnią podstawowej ramy 72e głównego wóz¬
ka 13. Powyżej, określone właściwe położenie ozna¬
cza, że prowadzące szyny 82 głównego wózka po¬
krywają się liniami prowadzących szyn 95 zamon¬
towanych na podłodze odgałęzionych dróg rx i r2.
Do zatrzymywania pracy silnika 75 głównego wóz¬
ka 13 służy oporowy element 91 umieszczony w od¬
powiednich poziomych wybraniach znajdujących się
w bocznej ścianie drogi R2 w środkowym położeniu
względem snowarskiej drogi rŁ (r2), jak pokazano
na fig. 19B. Dwa ustawiające człony 92a i 92b są
umieszczone w odpowiednich poziomych wybra¬
niach znajdujących się w bocznej ścianie drogi R*
w symetrycznych położeniach po obu stronach opo¬
rowego elementu 91, jak pokazano na fig. 19B.

Budowa i działanie oporowego elementu 91 są
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podobne do oporowego elementu 50 drogi R^ Ozna¬
cza to, że oporowy element 91 uruchamia graniczny
wyłącznik 80 tak, żeby zatrzymać odwracalny sil¬
nik 75. Silnik ten jest podłączony do źródła prądu
elektrycznego poprzez magnetyczny przekaźnik
75a dla otwierania i zamykania powyżej omówio¬
nego połączenia oraz poprzez magnetyczny prze¬
kaźnik 75b dla zmiany biegunowości prądu do¬
prowadzanego ze źródła prądu do odwracalnego
silnika 75, jak pokazano na fig. 20. Ustawiający
człon 92a, 92b zawiera głowicę 94a, jak pokazano
na fig. 21. Gdy solenoid 93 zostaje włączony tak,
żeby popychać tłoczek 94 do przodu, wówczas wi-
dlasta głowica 94a ma możliwość łączenia się z
jednym z pionowych prętów 83 tak, że położenie
zatrzymania głównego wózka 13 może być kory¬
gowane. W krańcowych położeniach P3 i P4 (fig.
19A) znajduje się oporowy element, ustawiający
człon i tłumiący oporowy element, które są po¬
dobne do umieszczonych w położeniach dla odga¬
łęzionych dróg Ra i Rb.

Na każdej z dróg rlf r2, r3, i r4, znajdują się
dwa szeregi pierwszych oporowych elementów,
które są podobne do szeregu oporowych elemen¬
tów blf b2, b3 ... usytuowanych wzdłuż pierwszej
głównej drogi R^ Ponadto znajdują się tam dwa
szeregi pierwszych detektorów, które są podobne
do szeregu detektorów clf c2, c3 ... oraz drugie de¬
tektory, które są podobne do szeregu detektorów
di, d^ d3 ... .

W przygotowującym położeniu Px drugiej głów¬
nej drogi R3 znajduje się szereg oporowych ele¬
mentów, które są identyczne z pierwszym szere¬
giem oporowym elementów podobnych do powyżej
omówionego szeregu pierwszych elementów oraz
identyczne z drugim szeregiem oporowym elemen¬
tów podobnych do powyżej omówionego szeregu
drugich oporowych elementów. Pierwsze i drugie
oporowe elementy są połączone odpowiednio z sze¬
regiem pierwszych i szeregiem drugich detekto¬
rów. Funkcje tych oporowych elementów i detek¬
torów są podobne do stosowanych na pierwszej
głównej drodze Ri.

Następnie szczegółowo opisano operację transpor¬
towania napełnionych garów 8 od rezerwowego
położenia Pr pierwszej głównej drogi Rj do poło¬
żenia Ps odgałęzionej drogi Ra oraz operację trans¬
portowania pustych garów 8 od położenia Ps do
przygotowującego położenia Px drugiej głównej
drogi R3. Zgodnie z fig. 1, 12, 14, 15, 16, 17, 18,
19A, 20, 21 i 22 nie pokazany pierwszy licznik jest
zamontowany na doprowadzającym mechanizmie
urządzenia przędzącego S. Wysyła on impulsowy
sygnał do regulacyjnego komputera 31 oznaczają¬
cy każdorazowo, że doprowadzono wiązkę włókien
Y o z góry określonej długości, co odpowiada
zakończeniu napełniania gara 8. W niniejszym wy¬
nalazku może zostać zastosowany konwencjonalny
licznik impulsów uruchamiany za pomocą obroto¬
wego członu takiego jak zaciskowa rolka urządze¬
nia przędzącego S. Drugi licznik o budowie i dzia¬
łaniu podobnym do poprzednio omówionego nie
pokazanego licznika, który jest napędzany za po¬
mocą zasilającej rolki rozciągarki, jest zamontowa¬
ny na rozciągarce. Licznik ten wysyła każdorazo¬

wo wyjściowy impulsowy sygnał gdy do rozcią¬
garki zostanie doprowadzona wiązka włókien Y
o z góry określonej długości, na przykład 100 me¬
trów. Sygnał z drugiego licznika stanowi wejścio-

5 wy sygnał dla regulacyjnego komputera 31.
W ^niniejszym przykładzie wykonania regulacyj¬

ny komputer 31 jest zaopatrzony w wiele wejścio¬
wych kanałowych elementów 96a, które odbierają
impulsowe sygnały z drugich liczników, w wej-

!• ściowy kanałowy element 96b, który odbiera
impulsowy sygnał z pierwszego licznika, w wiele
wejściowych kanałowych elementów 97, które prze¬
kazują regulacyjny sygnał do jednego z oporowych
elementów 91, odpowiednich tłumiących elemen-

is tów 85 i odpowiednich ustawiających członów 92a.
w regulator 98 kanałowych elementów, w pamię¬
ciowym element 99, który zachowuje w pamięci
dowolne dane wchodzące do regulatora 98 i wy¬
chodzące z niego, a także potrzebny program dla

20 ich przetwarzania, w obliczający element 100, który
wykonuje zaprogramowane obliczenia dla zachowa¬
nych w pamięci danych z pamięciowego elementu
99* w rejestrator 101 zapisujący wyniki z kompu¬
tera 31 oraz we wskaźnik 102 wskazujący wyniki

*s obliczeń komputera 31.
Wynik otrzymany przez obliczający element 100

jest z powrotem doprowadzany do regulatora 98
kanałowych elementów poprzez pamięciowy ele¬
ment 99, a wyjściowy sygnał z regulatora 98 jest

30 przekazywany do oporowego elementu, tłumiącego
oporowego elementu i ustawiającego członu, jak
poprzednio wspomniano. Wejściowe impulsowe sy¬
gnały z kanałowych elementów 96a są każdorazo-

K wo sumowane, a wejściowy sygnał z pierwszego
35 licznika poprzez wejściowy kanałowy element 96b

jest magazynowany w pamięciowym elemencie 99.
Rozkaz doprowadzenia napełnionych garów 8 do
położeń Ps odgałęzionych dróg Ra jest każdorazo¬
wo rozdzielany, przy czym wejściowy sygnał jest

40 otrzymywany z kanałowego elementu 96b na sku¬
tek zadziałania obliczającego elementu 100 w taki
sposób, że położenie odpowiadające drugiemu licz¬
nikowi, w którym zsumowana wartość ilości impul¬
sów jest największa, jest oddzielone od innych

45 położeń. Inne sygnały wysyłane z dróg rlf r2, r3, r^
gdy te drogi są zajęte przez gary 8, a powyżej
wspomniany sygnał jest przekazywany do regula¬
cyjnego komputera 31 poprzez inne wejściowe ka¬
nałowe elementy. W tym zaprogramowanym obli-

50 czeniu za pomocą obliczającego elementu operacja
rozdzielania dla wyjściowego kanałowego elementu
jest wykonywana tylko dla wyjściowych kanało¬
wych elementów, w których nie ma sygnału z od¬
powiedniej drogi rlf r2, r3 i r4» Dla wysyłania

55 sygnału z tych dróg stosuje się detektory, których
budowa i działanie są podobne do detektorów cl9
c2, c3... pokazanych na fig. 13.

Gdy wartość zsumowanych wejściowych impul¬
sów z pierwszego licznika poprzez wejściowy ka-

60 nałowy element 96b osiąga z góry określoną war¬
tość w pamięciowym elemencie 99, wówczas obli¬
czający element 100 wysyła regulacyjny sygnał dla
zamknięcia magnetycznego przekaźnika 75a, a tak¬
że dla włączenia magnetycznego przekaźnika 75b

65 tak, żeby doprowadzić prąd elektryczny o odwró-

i



23
97 402

24

conej biegunowości i spowodować obracanie silnika
75 w przeciwnym kierunku. Obliczający element
100 także wysyła sygnał dla uruchomienia oporo¬
wego elementu 91 oraz odpowiednich tłumiących
oporowych elementów 85, który odpowiada odga¬
łęzionej drodze wybranej przez obliczający element
100 regulacyjnego komputera 31 za pośrednictwem
wyjściowego kanałowego elementu 97 odpowiada¬
jącego wybranej odgałęzionej drodze.

Zgodnie z powyżej omówionymi czynnościami
regulacyjnego komputera 31 główny wózek 13 toczy
się wzdłuż szyn 90, w kierunku przedniej końcówki
P3, wówczas graniczny wyłącznik 80 zostaje uru¬
chomiony za pomocą nie pokazanego elementu opo¬
rowego tak, że silnik 75 zostaje zatrzymany. Wózek
13 ma tendencję do przesuwania się trochę dalej
do przodu na skutek swej bezwładności, jednakże
nie pokazany oporowy element działa dla zatrzy¬
mania wózka 13 w położeniu P3. W tym momencie
nie pokazany ustawiający człon zostaje uruchomio¬
ny za pomocą sygnału wysyłanego z granicznego
wyłącznika 80 poprzez regulacyjny komputer 31
tak, że widlasta głowica nie pokazanego ustawia¬
jącego członu łączy się z prętem 83 i wózek 13
zostaje zatrzymany we właściwym położeniu.

W tych warunkach komputer 31 otrzymuje syg¬
nał wskazujący na połączenie prętu 83 z widlasta
głowicą ustawiającego członu za pomocą nie poka¬
zanego znanego detektora tak jak graniczny wy¬
łącznik umieszczony na podstawowej ramie 72c,
a następnie wysyła sygnał dla włączenia magne¬
tycznego przekaźnika 30b (fig. 9). Tak więc pomoc¬
niczy wózek 15 zostaje przemieszczony na drogę
Rx, a czynność transportowania całkowicie napeł¬
nionego gara 8 z położenia P2 do położenia P3 wy¬
konywana jest tak jak opisano powyżej. Gdy gra¬
niczny wyłącznik 81 wykrywa dojazd pomocniczego
wózka 15, wówczas graniczny wyłącznik 81 wysyła
sygnał do regulacyjnego komputera 31. Wtedy re¬
gulacyjny komputer 31 wysyła sygnał dla zadzia¬
łania powyżej omówionego nie pokazanego oporo¬
wego elementu, nie pokazanego tłumiącego ele¬
mentu oporowego i nie pokazanego ustawiającego
członu tak, żeby przywrócić ich oczekujące wa¬
runki, a także wysyła sygnał dla zamknięcia ma¬
gnetycznego przekaźnika 75a i uruchomienia ma¬
gnetycznego przekaźnika 75b tak, żeby doprowa¬
dzić energię elektryczną do silnika 75 o normalnej
biegunowości. Tak więc główny wózek 13 zostaje
przesunięty do końcówki odgałęzionej drogi Ra.
Równocześnie z powyżej omówionym włączeniem
magnetycznych przekaźników 75a, 75b regulacyjny
komputer 31 także wysyła sygnał dla zadziałania
oporowego elementu 91 i tłumiącego oporowego
elementu 85 drogi rx lub r4, r2, r3, gdzie wszystkie
detektory wysyłają sygnały wskazujące, że nie ma
przy nich żadnego gara 8. Gdy główny wózek 13
dociera do końcowego położenia odpowiadającego
tej drodze, na przykład ru oporowy element 91
włącza graniczny wyłącznik 80 tak, że otwiera on
z kolei magnetyczny przekaźnik 75a i dlatego silnik
75 zostaje zatrzymany. Tłumiący oporowy element
85 współdziała z podstawową ramą 72c, że wózek
13 zostaje zatrzymany w pożądanym położeniu Pn
lub P12.

W tych warunkach graniczny wyłącznik 80 także
wysyła sygnał do regulacyjnego komputera 31 i
wówczas komputer ten uruchamia ustawiający
człon 92a, to jest solenoid 93 tak, że tłoczek 94

5 wysuwa się i widlasta głowica łączy się z tłoczys-
kiem 83. Połączenie to jest wykrywane przez de¬
tektor taki, jak nie pokazany graniczny wyłącznik,
który wysyła sygnał do regulacyjnego komputera
31 i odpowiednio komputer ten wysyła sygnał dla
uruchomienia silnika 26, jak wyjaśniono powyżej.
W konsekwencji pomocniczy wózek 15 zostaje prze¬
sunięty do odgałęzionej drogi i^ i napełniony gar 8
zostaje przeniesiony do wewnętrznej końcówki
drogi r^ Następnie pomocniczy wózek 15 zostaje
zawrócony do położenia na podstawowej ramie 72c
głównego wózka 13 w sposób podobny do operacji
przenoszenia gara 8 od rezerwowego położenia Pr
na pierwszej głównej drodze Pj do głowicy wózka
13. Gdy graniczny wyłącznik 81 wykrywa przyby¬
cie pomocniczego wózka 15 do z góry określonego
położenia na podstawowej ramie 72c głównego
wózka 13, wówczas graniczny wyłącznik 81 wysyła
sygnał dla zatrzymania silnika 26, a także wysyła
sygnał do regulacyjnego komputera 31. Odpowied¬
nio regulacyjny komputer 31 wysyła sygnał dla
uruchomienia silnika 75 w przeciwnym kierunku,
jak wyjaśniono powyżej. Dlatego też główny wózek
13 zostaje przesunięty do końcówki P3 drogi R2.
Jak poprzednio zaznaczono operacja przenoszenia
i doprowadzania garów, które powodują przemiesz¬
czenie napełnionych garów 8 do położenia Ps drogi
rlf r2, r3, r4, są wykonywane jednocześnie. Gdy
ostatni z wypełnionych garów 8 zostanie ustawiony
na odpowiednim detektorze, wówczas detektor ten
wysyła sygnał do regulacyjnego komputera 31 tak,
żeby otworzyć magnetyczny przekaźnik 75a i za¬
trzymać ruch głównego wózka 13.

W powyżej omawianej operacji element 91 oraz
ustawiający człon 92a zostają zawrócone do ich po¬
czątkowych położeń za pomocą regulacyjnego kom¬
putera 31, gdy graniczny wyłącznik 81 wykrywa
przybycie pomocniczego wózka 15 do z góry okreś¬
lonego położenia na podstawowej ramie 72c głów¬
nego wózka 13. Jednakże tłumiący oporowy ele¬
ment 85 zostaje cofnięty do swego początkowego
położenia za pomocą sygnału równocześnie wysy¬
łanego z regulacyjnego komputera 31, gdy kompu¬
ter ten wysyła sygnał dla otwarcia magnetycznego
przekaźnika 75a w momencie zakończenia czyn¬
ności przenoszenia napełnionych garów 8 do drogi
rj, r2, r3, r4, jak poprzednio omówiono.

Gdy wiele wiązek włókien Y o z góry ustalonej
długości zostanie odprowadzonych z garów 8 usy¬
tuowanych na odgałęzionej drodze Ra do rozcią¬
garki za pośrednictwem drabek C^ lub C;, wówczas
liczące urządzenie takie jak na przykład znany
licznik wysyła sygnał do regulacyjnego komputera
31. Wówczas regulacyjny komputer 31 wysyła syg¬
nał dla wskazania, że gary 8 stały się puste. W tej
sytuacji świeże wiązki włókien Y, które zostały
rozdzielone na drabkach, zostają ręcznie doprowa¬
dzone do zasilającego mechanizmu rozciągarki. Gdy
operacja zmiany źródła zasilania wiązek włókien Y
na drabinach Cx lub C2 zostanie zakończona, wów-
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czas operator naciska uruchamiający przycisk dla
wprowadzenia sygnału tak, żeby wysuwać puste
gary 8 z dróg r2, lub r3, r4. Regulacyjny komputer
31 wysyła sygnał dla przesunięcia głównego wózka
13 do łączącego położenia Pu lub P12 poprzecznej
drogi R2 z drogą r2 lub r3, r4 w sposób podobny
,do powyżej omówionego przypadku doprowadzenia
napełnionych garów 8 do odgałęzionej drogi rx. W
tej operacji oporowy element 91, tłumiący oporowy
element 85 i ustawiający człon 92b działają w po¬
dobny sposób jak w przypadku doprowadzania
napełnionych garów 8 do drogi r2. Odprowadzanie
pustych garów 8 z drogi r2 odbywa się w podobny
sposób jak w przypadku przenoszenia napełnionych
garów 8 z rezerwowego położenia Pr pierwszej
głównej drogi Rx do głównego wózka 13 ustawio¬
nego w końcówce P3 drogi R2. Puste gary 8 są
pojedynczo transportowane do przygotowującego
położenia Px drugiej głównej drogi R3 z odgałęzio¬
nej drogi r2. Ruch głównego wózka 13 pomiędzy
powyżej wspomnianym łączącym położeniem Pu
lub P12 oraz tylną końcówką P4 pierwszej poprzecz¬
nej drogi R2 odbywa się w podobny sposób jak
ruch głównego wózka 13 pomiędzy końcówką P3
i położeniem Pn lub P12, który został opisany po¬
wyżej. Ponadto przenoszenie pustych garów 8 z
końcówki P4 do przygotowującego położenia Px
drugiej głównej drogi P3 za pomocą pomocniczego
wózka 46 odbywa się w podobny sposób, jak prze¬
noszenie napełnionych garów 8 za pomocą wózka
13 z położenia Pn lub P12 do odgałęzionej drogi r^

Jak poprzednio wyjaśniono, na drugiej głównej
drodze R3 puste gary 8 przesuwane z odgałęzionej
drogi Ra poprzez pierwszą poprzeczną drogę R2 są
sprawdzane na przygotowującym stanowisku Px,
czy w garze 8 nie została jakaś wiązka nierozciąg-
niętych włókien Y.Jeżeli w garze 8 pozostała wiąz¬
ka włókien, wówczas wyjmowana jest ona ręcznie
lub mechanicznie, na przykład za pomocą urządze¬
nia pneumatycznego nie pokazanego, o budowie
i działaniu jak w przypadku wózka lOa (lOb)
pierwszej głównej drogi R^ Po zakończeniu spraw¬
dzania puste gary 8 zostają pojedynczo przesuwane
z położenia Px do oczekującego położenia Pw w
pobliżu tylnej końcówki P6 drogi R3 za pomocą nie
pokazanego wózka. W oczekującym położeniu
umieszczonych jest wiele oporowych elementów
i detektorów o podobnej budowie i działaniu co
oporowe elementy alt a2, a3, ... i bj, b2, b3, ..., detek¬
tory clt c2, c3, ... i di, d2, d^ ... Tak więc czynność
przenoszenia pustych garów 8 od położenia Px do
położenia Pw odbywa się w podobny sposób do
czynności przenoszenia napełnionych garów 8 od
położenia Px do rezerwowego położenia Pr pierw¬
szej głównej drogi R^ Po zakończeniu tej operacji
przenoszenia wózek zostaje zatrzymany w poło¬
żeniu P13 pomiędzy położeniami Pw i Px.

W tym pierwszym przykładzie wykonania zasad¬
niczą sprawą jest to, żeby zapewnić stosunkowo
dużą przestrzeń dla odbierania pustych garów 8
w przygotowującym położeniu Px ze względu na
pojedyncze przesuwanie z góry ustalonej ilości pus¬
tych garów 8 od położenia Px do oczekującego po¬
łożenia Pw. Jednakże, jeżeli nie ma możliwości za¬
pewnienia tak dużej przestrzeni dla przygotowu¬

jącego położenia Px wzdłuż drogi R3, wówczas po¬
mocniczy wózek 15 głównego wózka 13, stosowany
na drugiej poprzecznej drodze R4, może być użyty
do realizowania specjalnego sposobu pojedynczego

5 przemieszczania garów 8 w kierunku końcówki P6
przedtem zanim puste gary 8 zostaną przesunięte
z końcówki P6 do końcówki P9. Oznacza to, że po¬
mocniczy wózek 15 porusza się w kierunku przy¬
gotowującego położenia Px w sytuacji, gdy jego
podnośnik 11 jest ustawiony w najniższym położe¬
niu i gdy wózek 15 dociera do położenia, gdzie
ustawiony jest przygotowany do przesunięcia pusty
gar 8, wówczas podnośnik przesuwa się do swego
najwyższego położenia i wtedy wózek 15 zostaje
przemieszczany w kierunku końcówki P6. Gdy wó¬
zek 15 zostaje zatrzymany w oczekującym położe¬
niu Pw, które znajduje się za położeniem, w któ¬
rym pusty gar 8 znajdował się uprzednio, wówczas
podnośnik przesuwa się do swego najniższego poło¬
żenia tak, że przenoszony pusty gar 8 jest usta¬
wiony na kondygnacji A w oczekującym położe¬
niu Pw. Następnie wózek 15 zostaje przesunięty
w kierunku przygotowującego położenia Px, a prze¬
suwanie pustych garów jest nadal kontynuowane
za pomocą wózka 15 dla doprowadzenia pustych
garów 8 do oczekującego położenia Pw. Powyżej
opisany szczególny sposób transportowania pustych
garów 8 jest następnie określany jako taktowy spo¬
sób transportowania garów.

Na drugiej poprzecznej drodze R4 stosowane są
główny i pomocniczy wózek mające budowę i dzia¬
łanie podobne do głównego wózka 13 i pomocni¬
czego wózka 15. Jak poprzednio stwierdzono druga
poprzeczna droga R4 jest stosowana tylko dla prze¬
noszenia pustego gara 8 od oczekującego położenia
Pw na drugiej głównej drodze R3 do przedniej koń¬
cówki P9 pierwszej głównej drogi Rx. W obu koń¬
cówkach P7 i P8 drogi R4 znajdują się odpowiednio
oporowy element, tłumiący oporowy element i usta¬
wiający człon. Są one podobne do elementów usy¬
tuowanych w obu końcówkach P3 i P4 pierwszej
poprzecznej drogi R2. Gdy umieszczony w położe¬
niu P9 nie pokazany detektor wykrywa, że pusty
gar 8 dotarł do położenia P10 na wózku lOa, wów¬
czas detektor wysyła sygnał do regulacyjnego kom¬
putera 31. Następnie regulacyjny komputer 31 wy¬
syła sygnał dla uruchomienia silnika 75 głównego
wózka tak, żeby przesunąć główny wózek do przed¬
niej końcówki P7 drogi R4. Gdy główny wózek do¬
ciera do położenia P7, wówczas położenie zatrzy¬
mania głównego wózka zostaje skorygowane za
pomocą nie pokazanego ustawiającego członu. Póź¬
niej pomocniczy wózek zabiera pusty gar 8 z po¬
łożenia P6 i zawraca do z góry określonego położe¬
nia na głównym wózku 13. Wówczas główny wózek
zostaje przesunięty do tylnej końcówki P8 i zatrzy¬
many we właściwym położeniu, podczas gdy po¬
mocniczy wózek przenosi pusty gar 8 do położenia
P9 i zawraca do swego oczekującego położenia na
głównym wózku 13. Podczas tej operacji oporowy
element, tłumiący oporowy element, magnetyczne
przekaźniki itd. są uruchamiane przez regulacyjny
komputer 31 w sposób podobny do operacji po¬
przednio opisanych. Dlatego też szczegółowy opis
ich działania został pominięty.
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W powyżej opisanym pierwszym przykładzie
wykonania wynalazku mogą być zastosowane do¬
datkowe drogi Arlf Ar2 dla zatrzymania napełnio¬
nego gara 8. Na tych drogach zastosowane są opo¬
rowe elementy, detektory i wózki' podobne do po¬
wyżej opisanych oporowych elementów, detekto¬
rów i wózków.

W pierwszym przykładzie wykonania na fig. 4A
i 4B wzdłuż drabin Clf C2 na kondygnacji A w
miejscu poniżej nich znajduje się para odgałęzio¬
nych dróg rx i r2 (lub r3 i r4). Każde drabiny C^ C2
zaopatrzone w wiele poziomych prowadzących
grzebieni 118 usytuowanych równolegle względem
siebie w taki sposób, że każdy prowadzący grze¬
bień 118 jest poprzecznie zamontowany na wzdłuż¬
nym wsporniku 119, który usytuowany jest wzdłuż
kierunku podawania wiązki włókien Y do rozcią¬
garki D. Każdy prowadzący grzebień 118 jest za¬
opatrzony w wiele nie pokazanych prowadzących
członów. Stanowisko 120 dla prowadzenia nitek jest
usytuowane w położeniu pomiędzy drabinami C^
C2 oraz rozciągarką D. Wiele wiązek włókien Y
jest w sposób ciągły pobieranych z odpowiednich
garów 8, a następnie doprowadzanych do odpo¬
wiednich prowadzących członów prowadzących
grzebieni 118 i później wprowadzanych do olejowej
kąpieli 121 rozciągarki D poprzez prowadzące sta¬
nowisko 120. Wówczas wiązki włókien są wprowa¬
dzane do zestawu podających rolek 122 rozciągarki
D. Podczas tej operacji podawania wiązek włókien
Y do rozciągarki I>z góry ustalona ilość całkowicie
napełnionych garów 8 jest przesuwana do pustych
odgałęzionych dróg, na przykład odgałęzionej drogi
r2, pokazanej na fig. 4B kreskowanymi liniami a
wiązki włókien Y są rozdzielane na drabinach Cx
poprzez wolne prowadzące człony odpowiednich
prowadzących grzebieni 118.

Gdy istnieje potrzeba zmiany źródła zasilania
wiązek włókien Y z gara 8 usytuowanego na dro¬
dze Ti do napełnionych garów 8 usytuowanych na
drodze r:, wówczas wiązki włókien Y, które zostały
już doprowadzone z garów 8 na drodze rlf zostają
przecięte w miejscu pomiędzy drabiną Clf C2 oraz
prowadzącym stanowiskiem 120, a świeże wiązki
włókien Y z napełnionych garów 8 ustawionych
na drodze r2 są przewlekane przez prowadzące sta¬
nowisko 120 i wówczas swobodna przednia koń¬
cówka świeżych wiązek włókien Y jest wiązana
ze swobodną ,tylną końcówką poprzednich wiązek
włókien Y. Powyżej opisaną operację wykonuje
się ręcznie. Dzięki powyżej opisanej operacji roz¬
dzielania można znacznie zmniejszyć pogorszenie
warunków pracy rozciągarki D wynikające z ope¬
racji rozdzielania.

Zmodyfikowany przykład wykonania operacji
rozdzielania włókien pokazany jest na fig. 23, gdzie
jak w pierwszym przykładzie wykonania zastoso¬
wano dwie drogi rx i r2 operacji. Tylna końcówka
wiązki włókien Y z każdego gara 8a ustawionego
na drodze Tj jest zawiązywana z przednią koń¬
cówką wiązki włókien Y z gara 8b ustawionego
na drodze r2 w położeniu na przeciwko gara 8, jak
pokazano na fig. 24. W konsekwencji można znacz¬
nie uprościć operację rozdzielania ze świeżych
garów 8.

W pierwszym przykładzie wykonania wynalazku
dwa wózki lOa i lOb są stosowane do przenoszenia
pustych garów 8 i całkowicie napełnionych garów 8
wzdłuż pierwszej głównej drogi R^ Wózek 103 po-

5 kazany na fig. 25 i 26 jest zastosowany na głównej
drodze Rx zamiast wózków lOa i lOb. W tym przy¬
kładzie wykonania wózek 103 ma możliwość prze¬
suwania się w kierunku tylnej końcówki P2 lub
przedniej końcówki Pfl głównej drogi Rx.

io Wózek 103 zawiera parę podnoszących członów
105 i 106, które mają możliwość przesuwania się
do góry i w dół. Wózek 103 jest zaopatrzony w pro¬
wadzący człon 104 dla prowadzenia podnoszących
członów 105 i 106. Podnoszący człon 105 zawiera

15 pionową boczną ścianę 105a i pionowy pręt 105b
zaopatrzony w zębatkę. Na wózku 103 zamontowa¬
ny jest odwracalny silnik 109, na którego wale
zamocowane jest koło zębate 107 zazębiające się
z zębatką pręta 105b tak, że pręt 105b, czyli pod-

20 noszący człon 105 ma możliwość przesuwu do góry
i w dół. Ruch do góry i do dołu podnoszących
członów 105 i 106 jest ograniczony za pomocą pary
nie pokazanych granicznych wyłączników, które
otwierają połączenie pomiędzy źródłem prądu elek-

25 trycznego oraz odpowiednimi silnikami 109, 110.
Podczas tego ruchu podnoszącego członu 103 boczna
ściana 105a ślizga się wzdłuż prowadzącego członu
104. Podnoszący człon 106 zawiera takie same ele¬
menty jak podnoszący człon 105 i w konsekwencji

30 podane zostały odnośniki tylko dla tego członu.
Oznacza to, że odnośniki 106a, 104b określają bocz¬
ną ścianę i pionowy pręt, zaś 108 i 110 przedstawiają
odwracalny silnik i trzpieniowe koło zębate. Wózek
103 jest także zaopatrzony w dwie pary kół 12 za-

35 mocowanych na odpowiednim poziomym wale obro¬
towo przymocowanym do wózka 103.

Odwracalny silnik 111 jest zamontowany na
wózku 103, a jeden z wałów 12 jest napędzany sil¬
nikiem 111 poprzez przekładnię zawierającą paso-

40 we koło 113 przymocowane na wale silnika 111
i pasowe koło 112 zamocowane na wale kół 12,
a także pas 114 bez końca, który przenosi napę¬
dową moc z koła 113 na koło 112. Kierunek obrotu
odwracalnych silników 109, 110 i 111 zmieniany

45 jest za pomocą odpowiednich odwracalnych ma¬
gnetycznych przekaźników o budowie i działaniu,
które są takie same jak w przypadku odwracalnego
magnetycznego przekaźnika pokazanego na fig. 9.
Wózek 103 jest zaopatrzony w graniczny wyłącznik

50 115 o budowie i działaniu takim samym jak gra¬
niczny wyłącznik 32 wózka lOa. Graniczny wyłącz¬
nik 115 jest uruchamiany za pomocą nie pokaza¬
nych oporowych elementów umieszczonych w bocz¬
nych ścianach drogi Rx w położeniach P 10 i Pi- Te

55 oporowe elementy są takie same jak oporowy ele¬
ment 51.

W przypadku stosowania powyżej opisanego wóz¬
ka 103 jest on zatrzymywany w położeniach P9,
P10, P2 i innych położeniach, w których oporowe

68 elementy, takie same jak oporowy element 50, są
umieszczone w podobny sposób jak w pierwszym
przykładzie wykonania. Następnie opisano przesuw
wózka 103 do położenia Pi0 i Pi- Podczas czynności
doprowadzania wiązki włókien Y do gara 8 umiesz-

65 czonego w położeniu Px wózek 103 zostaje przesu-
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nięty od położenia P9 do położenia Pi0. W wózku
103 podnoszący człon 106 jest ustawiony w swym
najniższym oczekującym położeniu, a podnoszący
człon 105 jęst ustawiony w swym najwyższym po¬
łożeniu tak, żeby podtrzymywać gar 8.

Wózek 103 zostaje zatrzymany w położeniu Pi0 za
pomocą nie pokazanego oporowego elementu, który
włącza graniczny wyłącznik 115. Następnie regu-

.lacyjny komputer 31 wysyła sygnał dla zmiany
biegunowości energii doprowadzanej do silnika 109.
W konsekwencji podnoszący człon 105 zostaje
przesunięty do swego najniższego położenia, w któ¬
rym pusty gar 8 jest ustawiony na kondygnacji A.
Gdy wiązka włókien Y o z góry określonej dłu¬
gości zostanie doprowadzona do gara 8 ustawio¬
nego w położeniu Plt wówczas licznik wysyła syg¬
nał dla uruchomienia silników 109 i 110 tak, żeby
przesunąć podnoszące człony 105 i 106 do góry,
a następnie wysyła sygnał dla równoczesnego uru¬
chomienia nie pokazanego oporowego elementu
umieszczonego w położeniu Px oraz silnika 111 tak,
żeby obracał się w normalnym kierunku. W kon¬
sekwencji pusty gar 8 oraz napełniony gar 8 zo¬
stają najpierw podparte przez podnoszące człony
105 i 106 z dala od kondygnacji A i wówczas wó¬
zek 103 zostaje przesunięty w kierunku tylnej koń¬
cówki P2. Gdy powyżej opisany oporowy element
uruchamia graniczny wyłącznik 115, wówczas wó¬
zek 103 zostaje zatrzymany w położeniu Px. Gra¬
niczny wyłącznik 115 także wysyła sygnał do re¬
gulacyjnego komputera 31 tak, żeby uruchomić
silniki 109 i 110 przez zmianę biegunowości energii
wejściowej do silnika 109 i 110. Tak więc podno¬
szące człony 105, 106 zostają przesunięte do swoich
najniższych położeń tak, żeby ustawić napełniony
gar 8 w położeniu Pi4, podczas gdy pusty gar 8
jest ustawiony w położeniu P^ W konsekwencji
rozpoczyna się doprowadzenie wiązki włókien Y
do nowego pustego gara 8 ustawionego w położe¬
niu Pi- Następnie wiązkę włókien Y rozcina się
ręcznie pomiędzy pustym i napełnionym garem 8.
Wózek 113 służy do przenoszenia napełnionego
gara 8 od położenia Pi0 do rezerwowego położenia
Pr głównej drogi Ri oraz przenosi pusty gar 8 od
położenia P9 do położenia P10 w podobny sposób
do wózków lOa i lOb.

Inny przykład wykonania wózka stosowanego na
głównych drogach Rlt R2 pokazany jest na fig. 27,
28 i 29. W tym przykładzie wykonania zamiast
stosowania rowkowej drogi jak w pierwszym
przykładzie wykonania, droga Rx na kondygnacji
A jest uformowana przez parę prowadzących szyn
29 jak pokazano na fig. 29. Gary 8 dla tego wózka
są zaopatrzone w parę odnóg 8b skierowanych ku
dołowi, jak pokazano na fig. 27, w taki sposób, że
przestrzeń 8c uformowana przez dolną płytę 8d
i odnogi 8b umożliwia wsuwanie w nią wózków
116. Gdy podnosząca płyta wózka 116 zostaje prze¬
sunięta do swego najwyższego położenia, wówczas
podnosząca płyta 20 przesuwa gar 8 do góry tak,
że dolne końcówki odnóg 8b są oddalone od kon¬
dygnacji A i z drugiej strony, gdy podnosząca
płyta zostaje przesunięta do swego najniższego po¬
łożenia, wówczas dolne końcówki odnóg 8B są
ustawione na kondygnacji A i płyta 20 jest odda-
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łona od dolnej płyty 8d gara 8. W tym ostatnim
przypadku wózek 116 ma możliwość przesuwania
się wzdłuż szyn 29 będąc pozbawiony garów 8.
Ponieważ budowa i działanie wózka 116 są podo-

5 bne do wózka lOa, lOb, dlatego też pominięto
szczegółowy opis jego budowy i działania. Jedyna
różnica pomiędzy wózkiem 116 i wózkiem lOa (lOb)
polega na istnieniu podstawowej ramy 19a oraz
usytuowaniu i budowie oporowego elementu 32.

10 Ponieważ obie strony wózka 116 są przykryte od¬
nogami 8b gara 8, więc podstawowa rama 19a jest
zaopatrzona w wzdłużny pręt, który jest dostatecz¬
nie dłuższy od wymiaru gara 8 dla umieszczenia
granicznego wyłącznika 32 na zewnątrz odnóg 8b

15 jak pokazano na fig. 28.
Zamiast stosowania oporowego elementu 50 z

pierwszego przykładu wykonania, oporowe ele¬
menty 117 są umieszczone na kondygnacji A na
zewnątrz sąsiednich położeń wzdłuż drogi przesu-

20 wu garów 8, jak pokazano na fig. 27. W tym przy¬
kładzie wykonania oporowy element 117 jest w po¬
staci elementu wysyłającego strumień świetlny,
który jest włączany za pomocą regulacyjnego kom¬
putera 31 w taki sposób, że gdy komputer ten

25 wysyła sygnał dla uruchomienia oporowego elemen¬
tu 117, wówczas element ten rzuca strumień świa¬
tła w kierunku toru drogi przebywanej przez gra¬
niczny wyłącznik 32 wózka 116. Graniczny wyłącz¬
nik 32f jest zaopatrzony w nie pokazaną fotoko-

30 morkę, która wysyła sygnał, gdy odbiera sygnał
świetlny wysyłany przez oporowy element 117.
W konsekwencji wózek 116 może pracować w po¬
dobny sposób do wózka lOa i lOb (fig. 5). Główny
wózek 13 w tym przykładzie wykonania jest taki

35 sam jak główny wózek 13 w pierwszym przykładzie
wykonania, podczas gdy pomocniczy wózek 15 w
tym przykładzie jest taki sam jak wózek 116.

Ze względu na to, że drogi Rt i R2 nie są row¬
kowymi drogami, lecz uformowane tylko przez parę

40 prowadzących szyn 29, ręczna praca w przestrzeni
wzdłuż głównych dróg Ri i R2 staje się nieco wy¬
godniejsza w porównaniu z pierwszym przykładem
wykonania.

Poniżej szczegółowo opisano kilka modyfikacji
45 układu transportowania garów według wynalazku.

Modyfikacje te pokazane są na fig. 30 i 31. Ich
składowe elementy takie same jak elementy ukła¬
du na fig. 1 zostały oznaczone tymi samymi odnoś¬
nikami, a ich objaśnienie pominięto w opisie.

50 Pierwsza modyfikacja układu transportowania ga¬
rów jest pokazana na fig. 30. W tym przykładzie wy¬
konania zamiast wózka lOa, lOb z pierwszego przy¬
kładu wykonania zastosowano wózek 103 pokazany
na fig. 25 i 26. Ponadto sposób doprowadzania napeł-

55 nionych garów 8 do położenia zasilania Ps odgałę¬
zionej drogi Ra jest zupełnie inny niż w pierwszym
przykładzie wykonania. Oznacza to, że zamiast
zatrzymywania wielu napełnionych garów 8 w re¬
zerwowym położeniu Pr pierwszej głównej drogi

eo Ri, a następnie pojedynczego doprowadzania ich
z tego położenia do położenia zasilania Ps odgałę¬
zionej drogi Ra całkowicie napełniony gar 8 jest
transportowany od położenia P14 do położenia zasi¬
lania Ps konkretnej drogi r^ r2, r3 lub r4 za pomo-

65 są zespolonego wyposażenia*do transportowania za-
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wierającego główny wózek 13 i pomocniczy wózek
15 w wyniku przesłania wybranego sygnału z regu¬
lacyjnego komputera 31 za każdym razem po cał¬
kowitym napełnieniu gara 8.

W drugim zmodyfikowanym układzie pokazanym
na fig. 31 została zastosowana para równoległych
dróg Ar3 i Ar4, które są połączone z pierwszą
i drugą poprzeczną drogą R2 i R4 w położeniach
pi9 i pi6» pi8 i pi9» zamiast pomocniczych dróg
Arx i Ar2 z pierwszego przykładu wykonania. Po¬
mocnicze drogi Ar3 i Ar4 służą do zatrzymywania
napełnionych garów 8 w taki sposób, że nadmiernie
napełnione gary 8 są doprowadzane do drogi Ar3
za pomocą pomocniczego wózka 15 zespolonego wy¬
posażenia do transportowania stosowanego na dro¬
dze R2 w podobny sposób do transportowania do
odgałęzionej drogi Ra. Gdy istnieje potrzeba trans¬
portowania napełnionych garów 8 zatrzymanych
na pomocniczej drodze Ar3 do jednej z odgałęzio¬
nych dróg Ra, wówczas napełnione gary 8 naj¬
pierw przenosi się z drogi Ar3 na drogę Ar4 za
pomocą pomocniczego wózka 15 zespolonego wypo¬
sażenia do transportowania zastosowanego na dru¬
giej poprzecznej drodze R4, a następnie wypełnio¬
ne gary 8 doprowadza się do zasilającego położe¬
nia jednej z odgałęzionych dróg Ra.

Korzystne jest także zatrzymywanie napełnio¬
nych garów 8 na drodze Ar4 przed doprowadzeniem
ich do odgałęzionej drogi Ra. W tym przypadku
korzystne jest także transportowanie garów 8 w
kierunku końcówki P2, które zostało opisane w
wyjaśnieniu do pierwszego przykładu wykonania.
Na rysunku odnośnikami P15, P16, P18, P19 oznaczono
końcówki, gdzie drogi Ar3 i Ar4 są połączone
z pierwszą i drugą poprzeczną drogą R2 i R4.

Zgodnie z próbą przemysłową mogą być zasto¬
sowane dalsze modyfikacje układu transportowa¬
nia garów. Oznacza to, że na przykład, w pierw¬
szym przykładzie wykonania pokazanym na fig. 1
może być zastosowana pojedyncza odgałęziona
droga. Jednakże w tym przypadku konieczne jest
zastosowanie pomocniczej drogi odgałęziającej się
od pierwszej poprzecznej drogi R2 tak, żeby za¬
trzymywać napełnione gary w położeniu w pobliżu
drabin rozciągarki. Pożyteczne jest także wpro¬
wadzenie wielu drugich głównych dróg R3 dla za¬
trzymywania wielu pustych garów. Gdy stosuje się
łącznie wiele urządzeń przędzących oraz więcej niż
dwie rozciągarki, wówczas pierwsza poprzeczna dro¬
ga R2 w pierwszym przykładzie wykonania nie ma
dostatecznej możliwości do wykonywania ruchu
doprowadzającego napełnione gary do odgałęzio¬
nych dróg Ra, Rb, ... oraz do wykonywania prze¬
suwu pustych garów z tych odgałęzionych dróg do
drugiej głównej drogi R3.

Zastrzeżenia patentowe

1. Układ przenośnikowy do przenoszenia nieroz-
ciągniętych wiązek włókien w garach od przędzar¬
ki do rozciągarki, który stanowi pierwsza droga
przenoszenia garów napełnionych wiązkami włó¬
kien oraz druga droga powrotu pustych garów wy¬
konana w obiegu zamkniętym, znamienny tym, że

ma co najmniej jedną drogę odgałęźną (Ra, Rb),
podłączoną do pierwszej drogi przenoszenia (Ri, R2),
wyprowadzoną równolegle i obok mechanizmu po-
dawczego rozciągarki (Dlf D2) i podłączoną do drogi

5 przenoszenia powrotnego (R2, R3, R4), a zamknięty
obieg (R), utworzony przez drogi przenoszenia, za¬
wiera pierwszą drogę przenoszenia głównego (Ri)
oraz drugą drogę przenoszenia głównego (R3), usta¬
wione równolegle i przeznaczone dla środków trans¬
portowych (13, ie, 15, 17, lOa, lOb, 103, 116) do
przenoszenia garów (8), przy czym środki trans¬
portowe obejmują wózki główne (13, 16) poruszane
wzdłuż dróg przenoszenia (R2, R4), ustawionych po¬
przecznie do dróg (Rlt R3), oraz wózki pomocnicze
(lOa, lOb, 15, 17, 103, 116), które są przenoszone
okresowo wzdłuż dróg (R2, R4) na wózkach głów¬
nych (13, 16), a te wózki pomocnicze są niezależnie
transportowane wzdłuż dróg przenoszenia główne¬
go (Ri, R3), przy czym te wózki pomocnicze mają
urządzenia podnośnikowe (11, 105, 106) do selek¬
tywnego podnoszenia i ustawiania garów (8).

2. Układ przenośnikowy według zastrz. 1, zna¬
mienny tym, że wózek główny (13, 16) i wózek
pomocniczy (lOa, lOb, 15, 17, 103, 116) poruszają się
poniżej poziomu podłogi (A), a urządzenie podnoś¬
nikowe (11, 105, 106) umieszczone na wózkach po¬
mocniczych (lOa, lOb, 15, 17, 103, 116) sięgają ponad
poziom podłogi (A), służąc do ustawienia i podtrzy¬
mywania garów (8).

3. Układ przenośnikowy według zastrz. 1, zna¬
mienny tym, że pierwsza droga (Ri) i druga droga
(R3) połączone drogami (R2, R4) tworzą obieg za¬
mknięty (R), w którym pierwsza droga (R^ tylną
końcówką (P2) jest połączona z przednią końcówką
(P3) drogi (R2), a droga (Ri) przednią końcówką
(P9) jest połączona z tylną końcówką (Pg) drugiej
poprzecznej drogi (R4), poprzeczna droga (R4) przed¬
nią końcówką (P7) jest połączona z tylną końcówką
(P6) drugiej głównej drogi (R3), a druga główna
droga (R3) przednią końcówką (P5) jest połączona
z tylną końcówką (P4) pierwszej poprzecznej drogi
(R2), przy czym pierwsza główna droga (Ri) znaj¬
duje się poniżej przędzarki S.

4. Układ przenośnikowy według zastrz. 1, zna¬
mienny tym, że wewnątrz obiegu zamkniętego (R)
co najmniej jedna pomocnicza odgałęźną droga
(Ar!—Ar4) połączona jest z co najmniej jedną po¬
przeczną drogą przenoszenia (R2, R4) i przystoso¬
wana do umieszczania na niej wózków pomocni¬
czych (15, 17, 105, 106).

5. Układ przenośnikowy według zastrz. 1, zna¬
mienny tym, że każda odgałęźną droga przenosze¬
nia (Ra, Rb) ma co najmniej dwa cząstkowe odga¬
łęzienia (rlf r2, r3, r4) usytuowane równolegle do
urządzeń podawczych (Clf C2).

6. Układ przenośnikowy według zastrz. 1, zna¬
mienny tym, że wózek pomocniczy (lOa, lOb, 15, 17)
ma nadwozie na kółkach (12), nawrotny silnik (26),
podnośnikowe urządzenie (11) z podnośną płytą (20)
oraz ma zestaw (21, 23, 24, 25) do przemieszczania
podnośnej płyty (20) do góry i do dołu.

7. Układ przenośnikowy według zastrz. 1, zna¬
mienny tym, że wózek pomocniczy (103) ma dwa
niezależne podnośniki (105, 106) ustawione kolejno
względem kierunku ruchu wózka.
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