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skupiny objektu uloZenych na pneumatickych
pruZzindch, opatfené automatickymi poloho-

vymi
dému
jsou
Ziny

reguldtory, je Feleno tak, 3e ke kaz--
automatickému polohovému regulitoru
pitipojeny stejnolehlé pneumatické pru=
skupiny objektl.
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Vynalez se tykd zarizent pro regulaci statické polohy skupiny objektl uloZenych
na pneumatickych pru2indch, opatfeného automatickyms pylohovimi reguldtory.

Yosud se regulace statické polohy skupiny objektld uloienych na pneumatickych pru-
Zindch providi tak, Ze kaidy objekt m3d pro regulaci statické polohy viastni automatic-
ké polohoveé reguldtory. Upevauji se mezi objekt a podlo2$ a reaguji na zmdny jejich
vzijemné polohy tak, 2e stridavd doplnuji do pneumatickych pruzin stlaleny vzduch ze
zdroje nebo jej z pneumatickych pruiin vypou3tdji do atmosférického okoli, Nevyhodou
tohoto Fedeni je potfeba mnohdy znalndho poldtu automatickych plohovych reguléatord,
co: zvy3uje poifizovacj naklady. '

Podstata zafizent pro regulaci statické polohy skupiny objektd ulolenych na pneu-
matickych pruZzindch, opatfeného automatickymi polohovymi reguldtory podle vynilezu spo=~
Eivi v tom, Ze Ke kaZddmu automatickému polohovému reguldtoru jsou plipojeny stejnoleh-
Le paeumatické pruliny skupiny objektd. A

Vyhoda Fedeni spolivd v tom, Ze se snifuje spotfeba asutomatickych polohovych regu-
Litord a uplatni se pkedevdim u skupiny objektdy alespon pPibliZné stejného provedeni a
hmotnosti.

. lla vykresech jsou schematicky zndzorndny pifiklady provedeni podle vynalezu. Na
obr, 1 je pPiklad provedeni zafizeni pro regulaci statické polohy skupiny t¥#i objekti,
2z nich? ka3dy je uloZen na dvou pryfovych a jedné pneumatické pruiiné, na obr. 2 je
priklad provedeni zafizeni pro statické polohy skupiny dvou objektly, 2z nich kaidy je
uloZen na &tyfech pneumatickych pruZindch, a na obr. 3 skupiny t#{ objektd.

Na obr. 1 je z boku zndzornna skupina t#i objektd 1, které zna¥i tkaci stroje 2.
Kaidy 2 nich je pod neznidzornénym osnovnim a zboZovym vdlem uloZen na dvou pryZovych
pruZinich 3 na podlo2i 4. Na strand pFirazu je tkaci stroj 2 uprostied uloZen na pod-

loZi 4 na pneumatické pru2ind 3. Na tkacim stroji 2 je upevnin automaticky polohovy re-
guladtor 8, jehoi kyvnd ovlddaci pdka 7 je tdhlem § spojena s podloiim 4.PFivodem 2 je
pFfipojen ke zdroji 10 stlaleného vzduchu, Vyvodem 11 je plipojen k pneumatickym pruie-
nadm S skupiny tkacich strojl 2.V3echny tF{ tkaci stroje 2 jsou stejné a jsou uloieny

na stejnych pneumatickych pruzindch 5, v nichZ automaticky polohovy reguldtor 4§ udriu-
je stejny pretlak vzduchu. Proto je statickd poloha skupiny v3ech tFi tkacich stroju

stejna.

Na obr. 2 je schematicky v pohledu shora zndzornéna skupina dvou objektd 1. Kai~
dy 2z nich je na podloZi 4 uloZen na Etyfech stejnych pneumatickych pru2indch 5. Na

jednom z nich jsou tFi automatické polohové reguldtory 6 s pRivodem 9 spojenym se

z3rojem 10 stlaleného vzduchu., Jejich vyvody 11 jsou spojeny se stejnolehlymi pneuma-
tickymi pruzinami 5 obou objektl ] stejného provedeni a stejné hmotnosti. Ve stejno-

lehlych pneumatickych pruZindch 5 pfipojenych ke spolednému automatickému polohovému
reguldtoru §

je stejny pfetlak vzduchu a proto je také stejnéd jejich statickéd poloha.

tia obr. 3 je schematicky z pohledu shora zndzornéna skupina tfi{ objektld 1 téhoi
provedeni a stejnych hmotnosti, Jsou uloZeny na &tveficich stejnych pneumatickych
pruZin 5. Na kazdém objektu 1 je jeden automaticky polohovy reguldtor 6, jehoZ vyvod

11 je spojen se stejnolehlymi pneumatickymi pruZinami 3 v3ech tF{ objektd j. PFivody
9 maji automatické polohové reguldtory $ spojeny se zdrojem 10 stlaleného vzduchu,
Ve stejnolehlych pneumatickych pru2indch 5 udriuji automatické polohové reguldtory §

stejny pretlak vzduchu, a proto je statickd poloha v3ech t#i objektd ] stejna.

Ve viech pripadech provedeni do3lo k Uspoie automatickych polohovych reguldtord.
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PREDMET VYNALEZU

Zafizend pro regulaci statické polohy skupiny objektd utolenych na pneumatickych
prutindch, opatiené automatickymi polohovymi reguldtory, vyznadujict se tim, Ze ke kai-
dému automatickému polohovému reguldtoru /8/ jsou pFipojeny stejnolehlé pneumatické
pruliny /5/ skupiny objektd /1/.
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