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Krokovy dopravnik dutinek pro textilni
stroje, zejména bezvietenové dop¥Fadaci
je, s alespoii jednou pracovni stranou a sou-
stavou pracovnich jednotek vymezujicich
jednotlivd mista odb&ru dutinek z krokové-
ho dopravniku. Zahrnuje dopravni kandl o-
patfeny podévacimi pdkami, Které jsou v
zgb&ru s ovlddacim udstrojim, pFifemZ do-
pravwii kandl je uspofdddn rovnob&Zng s
pracovni stranou stroje.
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Vynélez se tykd krokového dopravniku
dutinek pro textilni stroje, zejména bezvfe-
tenové dopradaci stroje, soukaci stroje a
dvouzakrutové skaci stroje, s alespon jed-
nou pracovii stranou se soustavou pracov-
nich jednotek vymezujicich jednotlivd mista
odbéru dutinek z krokového dopravniku.

Dutinky jsou takového druhu, jaky je po-
uzivan k navijeni pi#izovych névind na tex-
tilnich strojich, jako naptiklad na bezvlete-
novych dopfadacich strojich, automatickych
soukacich strojich a «dvouzdkrutovych ska-
cich strojich.

Proto 1ze toto zafizeni instalovat na vSech
textilnich strojich, na kterych jsou dutinky,
at vdlcové, kuZelové nebo jiného druhu, po-
uZivany v automatickych nebo jpoloautoma-
tickych cyklech.

Je zndmé, Ze automatizace textilnich stro-
ji zahrnuje smekani plnych prizovych né-
vinfl, a to jak vélcovych nebo pF¥irubovych,
tak i kuZelovych a automatické nebo polo-
automatické privadéni prdzdnych dutinek
ke kaZdému pracovnimu mistu tvoFenému
pracovni jednotkou.

Jsou zndma mnohd smekaci a automatic-
k& nakldadaci zaFizeni, kterd sestdvaji z.po-
jizdnych vozikQ, obsahujicich zdsobu duti-
nek. Tyto voziky se musi periodicky 'vracet
k pfedem stanovenému naklddacimu mistu
pro doplnéni zdsoby dutinek.

Jsou také zndmy pevné zdsobniky pro kaz-
dou pracovni jednotku, které obsahuji du-
tinky, avSak vyZaduji pravidelnou kontrolu
a ruéni doplilovdni dutinek.

Dédle jsou zndmy ocb&Zné systémy, které
plynule dopravuji prdzdné dutinky a jsou
pravidelng& doplitovany v nakladaci stanici.

‘V3echny tyto systémy vSak maji mnoho
nedostatkil, jako napfiklad ztrdtu vykonu v
disledku prostojii p¥i dopliiovini, celkové
rozméry samotnych systémi, problémy spo-
jené s jejich ddrZbou a s manipulaci a do-
plitovinim dutinek pot¥ebnych pro jednot-
livé pracovmi jednotky podél stroje.

Kromé& toho jsou v mnoha piipadech z4-
sobniky pracovnich jednotek nutné umistd-
ny ve ‘vysoké poloze, obsluhou t&%ko dosa-
Zitelné, coZ je podmin&no technologickymi
a konstrukénimi poZadavky. DAle pak’ je
vét§ina znamych systémi navrhovédna a kon-
struovdna pro urcéity druh dutinky a lze je
jen t&%ko prizplisobit nebo vyZaduji sloZité
zfsahy, maji-li byt pouZity pro dutinky ji-
nych velikosti.

PotFeba &asté zmény druhu dutinek na
kaZdém jednotlivém textilnim stroji je stale
zvySujicim se poZadavkem v disledku zvy-
Sujictho se poltu malych a stfedn& velkych
partii materidlu, ktery méa byt zpracovén s
rliznymi a diferencovanymi charakteristika-
mi.

Jsou-1i dutinky dopravovéany pomoci neko-
netného pdsu, je podél stroje uspoiédddna
Fada zéasobnikli dutinek. Zasobniky jsou po-
souvdny tak, aby privddély dutinky do
sprdvné polohy vzhledem k pracovni jed-
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notce, ktera je potfebuje, a potom jsou ve-
deny kolem naklddaci stanice, aby préazdné
zdsobniky mohly byt op€t doplndny.

Kromé toho, Ze toto provedeni je sloZité
a nédkladné a zapri¢iiiuje mnoho potiZi, ma
také nedostatek spoCivajici v tom, Ze pro-
stor, ktery byl predtim vyprdzdn&n, mfiiZe
projit kolem pracovni jednotky, kterd po-

' t¥ebuje dutinku, coZ ma za nésledek ztratu

gasu.

K rtznym potiZim pat¥i také nutnost na-
stavovat jednotlivé zdsobniky dutinek do po-
lohy pPesné vyrizené a pfisluSnou pracovni
jednotkou a s naklddacim mistem.

Déle jsou to nésledujici potiZe:

— nutnost zastavit dopravni pds v presné
poloze, kdykoliv pracovni jednotka, ob-
sluhovand automatizatnim vozikem, ten-
to pot¥ebuje;

— vysoké naklady na provedeni pro nutnost
spojit pracovni jednotku s hnacim udstro-
jim dopravniho pésu;

— nutnost sladit doby a okamZik zastaveni
dopravniho péasu pro centrdlni nakladani
s poZadavky zésobovanych pracovnich
jednotek, coZ je faktor nevyhnuteln#

" zplsobujici dekaci doby vedouct ke ztra-
tdm vykonu;

— poZadavek, aby dopravni pds mél vyssi
rychlost, neZ automatizatni vozik, je-li
tento pouZit, aby bylo zabranéno opako-
vanému poZadovani dutinky z prostoru,
ktery byl pfedtim vyprazdnén.

Pravdépodobnost, Ze prdzdny prostor bu-
de proti pracovni jednotce, poZadujici du-
tinku, nelze .vylougit, jestliZe je odbér du-
tinky provad&n' samotnou pracovni jednot-
kou nebo automatizatnim vozikem, dodasné
spolupracujicim s rpracovni jednotkou. Ur-
¢ity prostor mulZe byt totiZ vyprdzdnén v
misté proti sméru poddvani pfed pracovni
jednotkou, poZadujici dutinku, a potom :se

musi pohybovat po celé drédze, aby dosghl
maklddaci stanice.. _ Coe

Dédle jsou zndmy krokové dopravniky pro
druhové vyrobky, které jsou vyhodné k z4a-
sobovédni jednotlivych pracovnich jednotek,
z nichZ byly tyto vyrobky z né&jakého divo-
du odvedeny. Tyto dopravniky vSak byly
konstruovény jen pro druhové vyrobky, ma-
jici uréitou plochou stranu, a kromé& toho se
pPeprava wyrobku uskuteéiiuje tak, Ze vfro-
bek leZi svou podélnou osou nastaven kol-
mo k podélné ose dopravniku.

D4le pak v dlsledku nedostatedného po-
Zadavku na pfesnost, potiebnou pfi dkonech
ve spojitosti s t8mito dopravniky, neni zndm
Z&dny systém na spriavné vyfizovani a usta-
vovani polohy, aniZ meni zndm systém na
dofasné upindni dopravovanych vyrobki.

Dal3im nedostatkem t&chto zndmych feSe-
ni je, Ze reguladni tstroji na Fizeni pohybu
jsou pohybliva, p¥ifemZ provedeni je znai-
né sloZité, se vdemi s tim souvisejicimi pro-
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blémy udrzby, ndhradnich souéésti, technic-
kého servisu, sefizovani a podobné.

Za ufelem systematického wvyfeSeni této
Fady problémi a nedostatkt byl zkouma-
nim, pokusy a zdokonalovanim vytvofen
krokovy dopravnik dutinek prio textilni stro-
je, zejména bezvietenové dopFadaci stroje,
soukaci stroje a dvouzdkrutové skaci stroje,
s alespoii jednou pracovni stranou a sousta-
vou pracovnich jednotek vymezujicich jed-
notlivd mista odb&ru dutinek z krokového
dopravniku, podle vynélezu, jehoZ podstatou
je, Ze zahrnuje dopravn{ kandl opatfeny po-
d4vacimi pdkami, které jsou v zgb&ru s ovla-
dacim ustrojim, p¥i¢emZ dopravni kanal je
uspofdddn rovnobé&Zné s pracovni stranou
stroje.- ’

Je vyhodné, kdyZ dopravni kandl je tvofen
bo&nimi vodicimi st&nami dutinek a je opa-
tfen 3té&rbinou pro z4bér s podévacimi péa-
kami, a kdyZ poddvaci pdky jsou v zéb&ru
s vratné pohyblivou liStou, spifaZenou s ii-
dicim dstrojim. Déale je vyhodné, kdyZ wovla-
daci dstroji obsahuje tlaénou ty¢ se zveda-
cim &epem a zvedaci &ep je wpati‘en koléb-
kovou podpérou mnesouci pruZné uloZeny
zvedaci vodi¢. Je také vyhodné, kdyZ v do-
pravnim kandle dutinek je umisténo polioho-
vaci ustroji pro ustaveni polohy dutinek, a
toto je pevné a je opatfeno Sikmym povr-
chem s nastavovaci hranou, p¥ipadn& obsa-
huje polohovaci ozuby wtofnéd uloZené na
tepu.

Kolébkové podp&ry mohou byt opatfeny
boénim prodlouZenim k zatahovani poloho-
vacich ozubfi dutinek, p¥ipadn& michou byt
v kolébkovych podpérdch vytvofeny podélné
vodici v§fezy, v nichZ jsou pak uloZeny
pruzné zvedaci vodite, které mohou byt o-
patfeny op&rnymi rameny se z4chytnymi ha-
ky.
Podéavaci padky mohou byt v zdbéru s pfe-
vodiovym zrychlovafem, ktery mfiZe obsaho-
vat prvni ozubeny h¥eben a zrychlovaci o-
zubend kola, ototn& upevndngd na vratnd
pohyblivé 1i8t8, z nichZ jedno je v zdhdru s
prvanim pevaym ozubenym hiebenem a dru-
hé je v zébh&ru s druhym ozubenym hiebe-
nem, ktery je uloZen kluzné& na vratn# po-
hyblivé 1i5t& a je opatfemn alespoil jednou
podéavaci pdkou.

Plolohovaci dstroji mfiZe byt tvofeno tva-
rovymi vystupky, které mohou byt upevné-
ny na alespoii jednom pohyblivém nosici,
ktery mlZe byt v zab&ru s alespoit jednim
svisle prestavovacim tustrojim, které miiZe
byt upevnéno na vratné pohyblivé listé.

Vyhodou krokového dopravniku piodle vy-
nélezu je, Ze umoZiiuje automatické zasobo-
véni jednotlivgch pracovnich mist a sniZuje
ztrdty vykonu na minimum. UmoZiiuje také
mechanické provadéni odb&ru a wodvadéni
dutinek premisténim dutinky kolmio ke smé-
ru podavéni dutinek na krokovém doprav-
niku. Kromé& toho je celé zafizeni jednodu-
ché, spolehlivé a nendkladné, a ma nepatr-
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né pozadavky. Problémy s m&hradnimi sou-
¢dstkami byly sniZeny na minimum.

Vynalez také umoZituje podavani riznych
druhi@t dutinek bez jakékoliv pot¥eby zvlast-
niho sefizovéani, ponévadZ krokovy doprav-
nik je samostavny.

Vynalez umoZiiuje manipulovat také s vél-
covymi nebo kuZelovymi dutinkami réiznych
kuZelovitosti pomoci t&chZe udstroji a s mi-
nimdlnim sefizovanim nebo viibec bez sefri-
Zovani.

Pitkladné provedeni krokovéhio dopravni-
ku podle vyndlezu je zndzorn&no ma vykre-
sech, kde obr. 1 pFedstavuje &elni pohled
na Cdst krokového dopravniku, obr. 2 zvét-
sSeny ¢elni pohled na €ast obr. 1, obr. 3 svis-
1y pfiény Fez krokovym dopravnikem, obr. 4
dalsi svisly pFiény fez krokovym dopravni-
kem, obr. 5 pohled na skupinu pro ustavo-
védni polohy dutinek v odebiraci z6né, obr. 6
detailni pohled na zrychlovaci skupinu, ob-
rdzek 7 pfitny Fez dalsim p¥ikladnym pro-
vedenim krokiového dopravniku, obr. 8 &4-
steny fez Gstrojim na vertikalni piestavo-
véani pohyblivého nosite, obr. 9 pohled na
pohyblivé nosite v narysu a obr. 10 pohled
na liStu pro zaji¥téni podélnych pohybl po-
hyblivého noside.

Krokovy dopravnik 10 obsahuje dopravni
kandal 29 s botnimi vodicimi sténami 129 a
Stérbinou 229 uspofddanou u tohoto priklad-
ného provedeni ve dné dopravniho kanédlu
29. V dopravnim kandlu 29 jsou zndzornény

. dutinky 11, 111, 211, které jsou podle po-

tfeby nakldddny nezndzornénou nakladaci
skupinou.

Pro zjednoduSeni dutinka 111 je pravé v
odvéadéci poloze a je poZadovédna mezndzor-
nénou pracovni jednotkou.

U tohoto p¥ikladu je poloha dutinky 111
s vyhodou ustavena polohovacim tdstrojim
131 obsahujicim polohovaci ozuby 31 ototné
uloZené na &epech 30, a které spolupracujf
s konci dutinky 111.

Polohovaci ozuby 31 jsou zatahovény zp&t
boénim prodlouZenim 117 kolébkové pod-

péry 17 ve zvednutém stavu.

Toto bofni prodlouZeni 117 spolupracuje
se zatahovaci ostruhou 231 a zplsobi kles-
nuti polohovacich dstroji 131, &imZ se du-
tinka 111 uvolni.

Polohovaci ozuby 31 mohou byt nehybné,
stavitelné nebo mohou byt nahrazeny ne-
zndzorn&nymi ozuby s pifedem nastavenou
polohou. Podle jednoho piikladného prove-
deni je moZno uvaZovat misty polohovacich
ozubil 31 nezndzorn&nou polohovaci plochu,
naklon&nou smérem vzhiru, s vyhodou ve
sméru dopfedného pohybu dutinek 11, kterd
miZe mit polohovaci ozub 31 na nastavovani
polohy konce dutinek 11.

KdyZ se dutinka 11 odebere, neznizorngé-
néd zndmé odvadéci a Fidici skupina, napfi-
klad nakladdaci vozik nebo jind podobné
jednotka, prestavi napfiklad dodasng plso-
bici paku 12, uspofddanou v ovlddacim u-
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stroji 113, usporddaném proti sméru podd-
vani pied dutinkou 111.

Uvedenim oviddaciho uastroji 113 do &in-
nosti se uvede do ota¢ivého pohybu ozubené
kolo 18, které zvedne zvedaci ¢ep 15 a prFe-
sune tladnou ty¢ 14 proti sméru podavani a
boéné.

Pojmy ,,proti sméru podavani“ a ,po smé-
ru podavani® udavaji polohu jednotlivych
souddsti vzhledem k pFfedpoklddanému pozo-
rovateli.

Mezi navazujicimi tlaénymi ty¢emi 14 mu-
Ze byt vloZen napfiklad seFizovaci Sroub 19
na zpé&tné nastavovani poloh. R

Tlafnd ty€ 14 ovlddaciho tstroji 113 tlagi
na v8echny tlaéné tyfe 14 uspofddané proti
sméru poddvani pPed ovlddacim tstrojim
113, ¢im# uvede do ota¢ivého pohybu vSech-
na ozubenda kola 16 vSech ovladacich 1dstro-
ji 113, uspofadanych proti sméru podavani
pied ovldadacim tdstrojim 113. Ozubend kola
16 pak zase piestavi zvedaci Cepy 15 smé-
rem vzhiru.

KaZdy zvedaci ¢ep 15 je upevnén ke ko-
1ébkové podpéie 17, kterd obsahuje zvedaci
vodit 18 umist&ny osové pruzné v kolébko-
vé podpére 17.

V kolébkové podpéie 17 jsou podélné vo-
dici vytezy 217, do nichZ zasahuji ¢epy 118,
uspofddané na zvedacich voditich 18. Ve
zvedacim vodiéi 18 je pouzdro 218, v némZ
je pohyblivé uloZen opé&rny hibet 317 ko-
lébkové podpéry 17.

Mezi opérnym hibetem 317 a jednim kon-
cem pouzdra 218 je uspofddana vratnd pru-
Zina 33 pro udrZovani pruZného uloZeni
zvedaciho vodite 18 v kolébkové podpére
17. '

Na konci zvedaciho vodite 18 je ve sméru
dopfedného pohybu dutinek 11 uspofadanc
op€rné rameno 318, které mitZe byt na hor-
nim konci opatfeno hdkem. Toto opérné ra-
meno 318 je urfeno k zachyceni podévaci
péky 20, kdyZ tato pfi svém pohybu znézor-
néném preruSovanymi ¢drami na obr. 2, pie-
kro¢i mormadlni podéinou polohu zvedaciho
vodice 18.

KdyZ poddvaci pdka 20 urazi drahu delsi,
neZ je délka zvedaciho vodife 18, mé&la by
podédvaci pdka 20 snahu klesnout dold, tak-
Ze by jiZ nebyla podpirdna zvedacim vodi-
¢em 18. Pfitommnost opérného ramena 318
vSak zajisti, Ze podédvaci pédka 20 podle po-
tfeby posune zvedaci vodi¢ 18, ktery udrZu-
je podavaci paku 20 zvednutou.

KdyZ podavaci paka 29 jiZ netdhne zve-
daci vodi¢ 18 vpfted, zlstédva tento ve styku
s opérnym ramenem 318 i na poddtedni
drédze svého zpétného pohybu nésledkem
plsobeni vratné pruZiny 33, kterd pruZné
branila dopfednému pohybu zvedaciho wvo-
dice 18.

KdyZ podavaci pdka 20 dosdhla nejpfed-
ngj§iho mista, vymezeného regulaénim -
strojim 124 chodu, neznédzornédné &idlo, kte-
ré miZe byt umisténo na regulaénim uastroji
124 nebo na jednotce na odebirdni dutinek

11 nebo na nékteré jiné jednotce, oznami,
7e poddvaci ppdka 20 dosédhla nejfedné&jSiho
mista. :

Byla-li wodebrana jen jedna dutinka 11,
zpusobi tento signdl stabilni desaktivaci o-
vladaciho ustroji 13 a vie je pFipraveno pro
pPi8ti odbér dutinky 11.

Proto, kdyZ je dutinka 11 odvedena, re-
gulafni ustroji 124 zaplisobi napi¥iklad na
piku 12 ovlddaciho ustroji 13 a v3echny
zvedaci vodie 18 jsou zvednuty, vEetné to-
ho, ktery je pFifazen k dutince 111, i toho,
ktery je proti sméru poddvédni pred odebra-
nou dutinkou 111.

KdyZ jsou zvedaci vodife 18 zvednuty —
—obr. 4 —, plsobi na poddvaci pdky 20,
spolupracujici s dutinkou 111 a s dutinkami
proti sméru poddvini pred ni a zvednou
poddvaci pédky 20 v takovém rozsahu, aby
vnikly do §t&rbin 228 a aby po kratkém po-
sunuti ptigly do styku s dutinkami 11 uspo-
Fadanymi proti sméru poddvani pred ode-
bravon dutinkou 111,

Poddvaci paka 28 je spojena s ridicim ri-
strojim 24, které vratn& pohyDblivé listg 22
udéluje kontinudlni dopFedny a zpétny po-
hyb, ¢imZ také poddvaci paky 20 vykondvaji
kontinudlni dopfedny a zp&tny pohyb.

Vratné pohybliva li§ta 22 je opatfena pod-
pérami 21, v nichZ jsou vykyvné& uloZeny
podavaci paky 20. :

Podavaci paky 20 posunou dopFedu vSech-
ny dutinky 11, které jsou proti sméru po-
ddvani pfed dutinkou 111, takZe dutinka
211, leZici proti sméru podavani bezpro-
stfedn& pied dutinkou 111 se pfesune do
polohy dutinky 111 a vS8echny dal8i dutinky
se ;posunou o jedno misto vpred.

KdyZ byl tento posuv. dokon&en, neni jiZ
paka 12 aktivovdna a vSechny zvedaci vo-
dite 18 jsou spustdny dolfi. S nimi jsou takeé
v8echny podavaci paky 20 spultény dold a
nejsou jiZ ve styku s dutinkami nad nimi,
adkoliv pokracuiji ve vykondvani pohybu na-
zpét a dopFedu. _

Po spudténi zveditcich vodiéd 18 dold boé-
ni prodlouZeni 117 -— obr. 3 — jiZ nespolu-
pracuji se zatahovacimi wostruhami 231 a
proto se polohovaci ozuby 31 zvednou a po-
lohovaci ustroji 131 se vréati, aby nastavilo
polohu dutinek 11 a piipravilo je na pFisti
odbér. ‘

Vratng pohybliva liSta 22 je podpirdna
vodicimi podpérami 23, na nichZ miZe klou-
zat, pfi€emZ vodici podpéry 23 jsou drZeny
nosnym ramem 28. Vratné pohybliva lista 22
jo uvadéna do pohybu tidicim tstrojim 24
a reguletnim asirojim 124 chodu.

Klidova poloha tlatnych ty&i 14 je v oso-
vém sméru urfovana dorazovym Ustrojim
139.

Ridici dstrojl 24 mlZe sestdvat napfiklad
z pirevodniku.

Ve shod& s rameny 32 stroje nebo v use-
cich, kde ma byt pohyb dutinek 11 diferen-
covén, at jiZ z vlastni viile nebo z nutnosti,
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je moZno usporddat pievodové zrychlovade
25, zahrnujici vZdy dva ozubené hiebeny
27, 127, které spolupracuji se zrychlovacimi
ozubenymi koly 26 s rdznym po€tem zubf
podle poZadovaného poméru. Takto mitie
podévaci pdka 20, pracujici u ramen 32, vy-
konédvat zdvih, liSici se od zdvihu ostatnich
podavacich pak 28.

Podle obr. B8 jo prvni ozuheny hiehen 27
nehybny, zatimco zrychlovaci ozuhensd kola
26 jsou otodn® uloZena na vratn& pohyblivé
li5t& 22, na niZ jsou posuvné uloZeny vodici
podpéry 123, které nesou druhy ozubeny
hi¥eben 127.

PFi pFesouvani vratné& pohyblivé listy 22
dochézi k pFesouvani zrychlovacich czube-
nyich kol 26, kterd jsou v zdb&ru s prvnim
ozubenym hiebenem 27 a v zdvislosti na
pfevodovém poméru zpisobuji rychleisi ne-
bo pomalejSi chod druhého wzubeného hite-
bene 127 na vratné pohyblivé 1i5ts 22.

Na druhém ozubeném hiebenu 127 mfiZe
byt uspofddéna alespoii jedna podivaci pé-
ka 120, kterda vykondva relativnl posuv. o
velikosti 1i8ici se od hodnoty posuvie wostit-
nich poddvacich pak 20.

V piikladném provedeni pedle obr. 7 kro-
kovy dopravnik obsahuje pohyblivy nosié
36, opatieny poddvacimi pakami two¥enymi
tvarovymi vystupky 37. Podél jedné strany
dopfddaciho stroje je moZno uspofddat za
sebou i vice takto vytvofenych pohvblivich
nosi¢t 36.

Pohyblivy nosi¢ 38 miiZe vykondvat podél-
ny pohyb pro odtladovani dutinek 11 krok
za krokem smérem vpted, a miZe byt pie-
stavovdn také ve svislém sméru pro vysu-
nuti ze zdéb&ru s dutinkami 131, aby molhl
pod nimi vykonat zp&tny pohyh.

Podélny pohyb pohyblivélio nosifiz 2§ ie
umoZnén vratné pohyblivou liftoun 1292,
schopnou vykonivat pohyb dopfedu a dozz-
du, a kterd je uleZena na nosnych kladkéch
34 — obr. 7 a 10. Vratnd pohyblivda lista
122 je pohdndna Fidicim dstrojim 472, tvofe-
nym prevodnikem a pripsjonym % jednomn
konci vratng pohyblivé 1igty 172,

Vratné& pohybliva 1iSta 122 nese svisle
pPestavovac( dstroji 35, jich% maZe byt u-
spofddan rizny potet a z nichZ nese po-
hyblivy nosi¢ 38, kiery plestavuje padle po-
Zadavkd cyklu smérem nahoru nebo dold.

Jak je zlejmé z wobr. 7, je pohyblivy nosi¢
36 upevnén na Sepu 39 suvné uloZeném ve
vodicim pouzdru 139 a opatfeném pruZinou
40 drZicim pohyblivy nosi¢ 38 ve zdviZené
poloze IBA a jeho tvarové vystupky 37 jsou
ve zdviZzné nodoze 37A znézormEné rovnéZ
v obr. 9. V této zdviZené poloze 37A tvarové
vystupky 37 vymezuji polohu dutinek 11,
takZe tyto nemohou byt posouvéany.

K provedeni dopfedného pohybu o jeden
krok prob&hne cyklus, v ndmZ jsou tvarové
vystupky 37 zpocdtku ve zdviZené poloze
37A. Pak se uvede do &innosti Fidici dstroji
42, které posune vratné pohyblivou listu 122
0 jeden krok vpfed, &imZ se tvarové vystup-
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ky 37 pohyblivého nosiCe 36, ktery je mesen
vretné pohyblivou liStou 122 prostrednic-
tvim svisle pFestavovaciho tstroji 35, po-
sunou tok€ o jeden krok vpred.

Tvarovy vystupek 37, ktery byl ptivodnd
ve zdviZené poloze 37A, je proto posunut do
druhé zdviZené polohy 375 a iim zplsobi
posunut! dutinky 11, s niZ je v zab&ru, o je-
den krok vpied.

Pak se uvede do Cinnosti pist 41 svisle
pfestavovaciho uastroji 3%, pohanény tlako-
vym vzduchem, pfFivddénym do rozvodky
241. Pist 41 p¥i svém pohybu ve valci 141,
vytvo¥eném v télese 3% svisle prestavova-
ciho dstroji 35 tla¢i na konzolu 138 pohyb-
livého nosife 38, ktery je takto odtladen
smérem dolh, ¢imZ uvolni dutinky 11, kte-
ré leZi v dopravnim kandlu 29. Piisobenim
pistu 41 dochidzi ke stladeni pruZiny 40.
Tvarovy vystupek 37, ktery je v druhé
zdviZen? poloze 278, se tim piestavi do
dalsi polohy 37C.

Ridici ustrojl 42 se pak op&t uvede do
Ccinuesti, aviak v opaéném sméru a tvare-
vy wystupek 7 se plesune z polohy 370
do icEté daldi polohy 37D.

Pfivod tlakového vzduchu k pistu 41 se
pak pierusSi napriklad rozvodhkou 241, vy-
ustujic! do volného prostorn, JimZ pruZina
40 writi pohyblivy nosil 38 do zdvi¥ené
polohy 38A, pFitem? se znovu nastavi po-
loha dutinek 11 o tvarovy vvstupek 37, u-
povadey nx pohiviolivém nosidl 33, se pie-
stavi do zdviZené polohy 37A. Timto zpiliso-
bem se pohyblivy nesit 38 znovu ustavi do
vychozi polohy.

Podle tchoto piikladného provedeni se
v dobd dopliiovdni dutinek 11 bud automa-
tickym Fizenim nebo rufnim Ffzenim, ovlad-
danym obsluhou siroje, vyveld takovy po-
Cot popsanfch cykld, ktery je shodny s
celkovym podtem dutinek 13, které mohon
byt na krokovy dopravaik 1% uloZawv. Ten-
to pefet miZe byt pfecdem nastaven napii-
klad pomoci poéitacich, impulsovych nebo
jinych ekvivalentnich tistrojl.

KdvZ byle doplitovani krokového doprav-
niku 13 skcméeno, dopFedny pohyb o jeden
krok se vyvold jen, kdvZ je ndkterd dutin-
ka 11 cdebrdna pracovni jednotkou, Literd
i1 potFebuje.

Dutinky 11, kieré piipadud zistaly na
krokovem dopraviniku 18 poté, kdy viiSina
dutinek 11 byla odebrdna pracovuimi jod-
notkami, a které dosahnou konce krokova-
ho dopravniku 18, spadnou do neznédzornd-
ného sb&rného zasobniku, z ndhcZ mohou
byt obsluhou stroje odebirdany.

Pist 41 je také moZne uspoiddat tak, aby
plisobil ve sméru zvedani pohyblivého no-
sie 3% a pruZinn 49 tak, aby pdsobhila ve
sméru klesdni pehyblivéhe nosife 3. Také
je moZnc uspofadat pist 41 tak, aby phiso-
bil v. obou smérech. Toto provedeni v3ak
vyZaduje privadéni tlakového vzduchu i
kdyZ pohyblivy nosi¢ 36 je ve zdviZené po-
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loze 384 pro ustavovini polohy dutinek 13,
a vyzaduje tudiZ pritomunost tlaku 1 za to-
hoto stavu, co? je normdlni stav celého za-
fizeni. B3hcem doby se v8ak mohou objevit
problémy s (lakovyin t&sngnim, provazené
ztratami unikénim a jinymi nedostatky.

Proto je vyhodné&jsi provedeni, u né&hoZ
jsou pro normdlni nastavovani poleohy po-
hyblivého uosice 76 pouZity naplikiad pru-
Ziny 484 -— obr. 7 —, pridemZ pisty 41 jsou
pouZzity jen k zaiiSfovani klesavého poliybu
ze zdviZené polohy 378 do dalsi polchy
37C. Za lichto okcolnosti neni k Fidicim -
strojim 47 privéddéno Zadné tlakové mé-
dium.

U tohcie prikladného provedeni provadi
pohyblivy noesi¢ 38 soucasné funkci dopfed-
ného posouvdani dutinek 11 1 ustavovini
polohy dutinek 11 v dopravnim kandlu 29,
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coZ jsou [unkce, kleré byly u diive popsa-
ného provedeni providiny oddélend poda-
vacimi pakami 28 a polohovacimi ozupy 21.

Jak bylo uvedeno, je moZno také v tomto
piipadé uvaZovat zrychlovdni chodu v mis-
tech, kde jsou r{izué roztece nebo u ramen
dopfadaciho sitroie, Nap¥iklad zde mazZe byt
ustroji na zrychlovdni chodu, které plsobi
na pohyblivé Gstroji obsahujici jen dva tva-
rové vystupky 37 umisténé mezi dvéma po-
hyblivymi nosi¢i 38 typu zndzorn&ného na
obr. 9.

Toto pohyblivé dstroji mZe mit chod, li-
§ici se od chodu obou pohyblivich nosidd
36, uspofddanych pred nim a za nim. Za
t&chto okolnosti je prichod mezi ob&ma po-
hyblivymi nosi¢i 36 proveden krokem, li8i-
cim se od kroku pohyblivych nosiét 36.

PREDMET VYNALEZU

1. Krokovy dopravnik dutinek pro textilni
stroje, zejména bezvietenové dopFadaci
stroje, sonkaci stroje a dvouzakrutové skaci
stroje, s alespoinl jednou pracovni stranou a
soustavou pracovnich jednotek vymezujicich
jednotlivd mista odbéru dulinek z krokového
dopravniku, vyznacujici se tim, Ze zahrnuje
dopravni kandl (29), opatfeny podédvacimi
pakami (20, 120), kieré jsou v zdbéru s o-
vladacim dstrojim (13, 113), pfricemZ do-
pravai kanal (29} je uspoldddn rovnobéZné
s pracovai strancu stroje.

2. Krokovy dopravnik podle bodu 1, wvy-
znatujici se tim, Ze dopravni kandl (29)
tvoFeny botnimi vodicimi st&nami (129} du-
tinek (11) je wopatfen $térbinou (223) pro
zdbér s poddvacimi padkami [20).

3. Krokovy dopravnik podle bodu 1, vy-
znacujici se¢ tim, Ze poddvaci paky (20) jsou
v zAb8ru s vratnd pohyblivou liStou (22,
122), splazenou s Fidicim ustrojim (24, 42).

4. Krokovy dopravnik podle bodu 1, vy-
znatujici se tim, Ze ovladaci dstraji (13) oh-
sahujc {ladnou tvE (14) se zvedacim Cepem
(15). :

5. Krokovy dopravaik podle bodu 4, vy-
znadujici se lim, Ze zvedaci ¢ep (15) je opa-
tfen kolébkovou podpérou (17) nesouci
pruzné ulcZeny zvedaci vodi& (18].

6. Krokovy dopravnik podle bodu 1, vy-
znacujici se tim, Ze v dopravnim kandle {29)
dutinek (11) jo umisténo polohovaci dstroji
(131) pro ustaveni polohy dutinek (11).

7. Krokovy dopravnik podle bodu 6, vy-
znadujici se tim, Ze polohaovact tistroji (131)
je nepohyhlivé a je opatfeno Sikmym povr-
chem s n~rstavovaci hranou.

8. Krokovy dopravnik podle bodu 6, vy-
znabuiici se tim, Ze polohovaci Gstroji (131)
obsahuje polohovac{ ozuby (31) otoéné ulo-
Zené na Cepu (30].

9. Krokovy dopravnik podle bodu 5, vy-
znatujici se tim, Ze kolébkové podpéry (17)

jsou opatifeny bodnim prodlouZenim (117)
k zatahovani polohovacich ozubd (31) du-
tinek (11).

10. Krokovy dopravnik podle bodu 9, vy-
znatujici se tim, Ze v kolébkovych podpé-
rdch (17) jsou vytvof¥eny podélné wvodici
vyfezy (217), v nichZ jsou uloZeny pruZné
zvedaci vodice (18).

A1. Krokovy dopravinik podle bodu 9, vy-
znacujici se tim, Ze zvedaci vodice (18) jsou
opatfeny opérnymi rameny (318) se zachyt-
nymi héky.

12. Krokovy dopravnik podle bodu 1, vy-
znatujici se tim, Zze poddvaci pdky (20, 120)
jsou v zdb&ru s prevodovym zrychlovefem
(25).

13. Krekovy dopravnik poedle bodu 12, vy-
znatujici se tim, Ze pPevodovy zrychlovat
{2%) ohsahuje prviii ozuheny hicben (27]) a
zrychlovaci ozubend kola (26). otodné upev-
1éna na vratné pohyblivé li§té (22), z nichZ
jedno je v zdhéru s prvnim pevnym ozuhe-
nym hiebenem (27} a druhé jeo v zdbéru s
druhym ozubenym h¥ebenem [127), ktery je
uloZen kluzné na vratnd pohyhlive 1isté (22)
a je opatlen alespodl jedwou poddvaci pdkou
(120). :

14. Krokovy dopravnik podle bodu 6, vy-
znadujici se tim, Ze polohovaci ustroji (131)
je tvofenn tvarovymi vystupky (37].

15. Krokovy dopravnik podle bodu 14, vy-
znadujici se tim, Ze tvarové wvystupky (37)
jsou upevnény na alespoill jednom pohybli-
vém nosidi (36).

16. Krokovy dopravnik podle bodu 15, vy-
znadujici se tim, Ze pohyblivy nosi¢ [(36)
je v zah8ru s alespoii jednim svisle pFesta-
vovacim dstrojim (35]).

17. Krokovy dopravnik podle bodu 16, vy-
znatujici se tim, %e svisle prestavovaci u-
stroji (35) je upevnéno na vratné pohyblivé
liste (122).

4 listy vykresi
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