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(54) Zpiisob ¢isténf povrchu sita v prosévacim stroji
a zatizeni k provédéni tohoto zpiisobu

(57)  Zptisob idtEnf povrchu sita (16) v prosévacim stroji rozstii-
kovénim tlakové kapaliny na zakfiveny povrch sfta (16), vy-
-tvifenim stopy rozstfikované kapaliny ve tvaru pést,

L orientovanych soub&in se smérem néstiiku prosévaciho
materidlu na sité (16), isteénymi poototenimi pohyblivého
ramene (32) s ptipojen§mi tryskami (28) v kombinaci s fize-
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" ’ nymi posuvnymi pohyby pohyblivého ramene (32), za pi-
., sobeni’ kroutictho momentu reakce vystfikované tlakové
!‘ kapaliny z trysky (28) na konci zkrutného ramene (30). Za-

fizeni obsahuje nejméné jednu trysku (28) k rozstfikovéni

kapaliny na povrch sita (16), pfipojenou pomoci zkrutného

ramene (30) k pohyblivému rameni (32) s pribéznou duti-
ro nou pro pfivod kapaliny ptes zkrutnd ramena (30) ke trys-

kim (28), kde pohon (38) zajidfujicf jednak posuvny vratny
Iy pobyb pohyblivého ramene (32) v podélném sméru a jed-
nzk jeho pootéteni kolem osy, je opatfen 2afizenim (36)
pro fizenf omezeni otodného pohybu pohyblivého ramene
(32) pti dosazeni stanovenych poloh bEhem jeho posuvného
pohybu. '
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Vysokotlaka_sitova sprcha

Oblagt teohnily

—

Tento vynilasz ge tyka &isticiho Zar¥izeni a zpAsobuy Eigt&Eng
a zvlaxts Cistictho =za¥izens a zplsobu &iXtsng pevrchu s{ts

Prosévaciho stroje nebo jednotky.

Dosavaggi stav techgikx

Jsou  znamy r&zné typy mitovych SPrch. Sou¥asti sprchovych
systémf Pro &i%t&ni povrcha 81t  Jjsou fixnt trubkove systémy,
Posunove  trubkové  systémy nebo rotujicy trubkové systeémy.
K Eiﬁténi Povrchu sita je u fixnfch trubkovych systéms nutny
zna&ny poXet trysek .a_:nedosahuje 8e Uplného vyZixtsng celého
povrchﬁr sita; Aékoliv je u rota¥nich a Posunovych trubﬁovﬁch
system& moZno dosshnout vyéiﬁténi celého povrchu sita, p¥estoe
tyte systémy 'vyZadujI velky polet trysek a vEtig Zerpadlo.
ProtoZe &eorpadlo Predstavuje vatxt aast ndkladg takovych systémt,
zvyBuje se tim samoz¥e jm& cena t&chto sSystéma.

UZelem tohoto wvynslezy je proto navrhnout novy a zlepSeny
Systém sitové sprchy A novy zpﬁsob TigtEnt sita,

r

Popisg vynilezy
Stru&ny Popis vynidlezu

Podle jednoho Z Provedeni tohoto vynilezu je Poskytovan
BYstém sestavajict 2 rozstrikovaci trysky, pohybllvého ramene
2 2 prost¥edku zaji¥tujicihe Pohyb pohyblivého ramene. SouZisti
Pohyblivého ramene je rowvnsx rozst?ikovaci tryska X n&mu

pFripojens. Prostﬁedek Zajistujict Pehyb ramene maxe zplsobovat

- vratny pohyb ramene v Podélném gmaEry PFi jeho souXagne rotaci.

Prostiedek PTro zaji¥teviant pohybu uahTWUJe :prostfédek . PTrD
zajistovant rotaZnihe pohyby PouzZE zaroveﬁ S vvmezanym vratnym
Pohybem Pehvbliveého ramene v pocélnem SmEry.

e
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Ve shodd& 8 jednim =ze zpfisob@ podle tohote vyndlezu je
pFedkladénﬁ metoda €igt&Eni povrchu sita sestavajici postupné ze:
spejenli sprchového Cigtficiho systému s prosivacl jednotkou,
prifemZ sprchovy &istici systém ma alespofi jednu rozst¥ikowvaci
trysku spojenu s pohyblivym ramenem a toto pohyblivé rameno je
schopno vykonaval vratny pohyb v podélném smé&ru a zarovell se mdZe .
oti%et kolem osy; privedent kapaliny do rezt¥ikowvaci trysky:

a z éohybu pohvblivého ramene Eim¥ 5€ desdhne pohybu ;

rozst¥ikovaci trvsky, prifem® krok, ve kterdm dochdzi k pohybu

pehyblivéhe ramene sestavajicihe z translafnihe pohybu
pohvblivéeho ramene jednim smdrem, =z lrotace pohyblivéheo ramene
podél osy v piFredem urfené poddélnég poloze pohyblivého ramene
a z transla&nihe pohybu ramene v opa&ném sm8ru po jeho pootofent

kolem oBvy.

—_— e e e e e o = = e ma

Ve shod& s jinym provedenim teohoto vyndlezu je navrhovan

Zigtici aystém presd¢vaciho stroie g pPfinejmen8im jednou

rozst¥ikovaci tryskou; sestavajici z pohyblivého ramene, na které
je tateo roaifikovéci tryska p¥ipojena; z prost¥edku, ktery slouZi
k dodivani kapaliny do této rozsti¥ikeovaci trysky:; z prostiedku
PY'C 2aji§tén£ vratného transla®niho pohybu pohyblivého ramene
a z prestfedku slouZicihe ke .kontrole nataZeni pohyblivého
ramene, &im2 je alesporl ¥istednd ¥izena rotace pohyblivéhe ramene
kolem osy. Tote za¥izeni pro kontrolu natia&eni pohyblivéhe ramene
cbsahuje v¥eteno‘ 8 dra¥kami, do kterych =zapada #ist pohyblivého ¥

ramene.
Stru¥ny popis vycbrazens

Predchizejici aspekty a vlastnosti wvvnalezu jscu popsany
‘v nasledujicim popisu, ktery je Proveden ‘ve spojeni

g doprovazejicimi vyobrazenimi:

Obr. 1 je-schematiéké perspektivni zobrazeni prosévacihe stroje

se sprchovym systémem s vlastnostmi podle predloZeného vynilezu.

Obr. 2 je zvétdenvy schematicky ez natia&eciho =za¥izeni pro

sprchovy systém znizornény v obr. 1.
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Obr! 2 je ze £Taticky pohled Z€ strany na prossvacy stroj
Znizorndny na cor, L, ra kterem jsou —ndzornany rolony

reZstifikovacy Ltrysky pr: jejim r@zném Footoleni pode] o8y

Obr. a4 je diagram systému dra‘ek a wvy¥ezf nati&eciho vitetena

zZnazorn&ného na obr. 2.

QObr. 5 Jje pohled ze strany na trubku se zkrutnymi rameny

Zndzordujici naperovy kroutici moment vyvijeny v  disledku

'rozstfikovani kapaliny tryskou.

Obr. 6 je pohled ve sm&ru Bipky F v cbr. 5 znazorXujict vzhled

cblasti dopadu rozstrlkované kapallny na sit

Podrobny popis vynilezy ' : :

Na obr. 1 je Znizorn&n schematickﬁ Perspektivni pohled Ina‘
Proseévacy stroj 10 se SPrchovym systémem 12 8 vilastnostmi podile
tohoto wvynslezu. A¥koliv  bude tente wvynalez Pop2in  pomocit.
jediného provedens znazeoern®ného na vyobrazenich, rozumt se; Ze:
tento vynilez maze byt realizovan riznymi typy provedent. Dile.
mohou byt pouZiviny . vhodné velikosti, tvary a typy sou¥asti nebo
materijla, :

Prosévaci stoj 10 je prosévact strej pro celulézu a Papir. -
Tento ‘vynilez vEak mé¥e byt PouZit v  jakémkoliv vhodném typu
stroje. Prosévaci stroj 10 sprchového Bystému 12 podle tohote
vynilezu je vEeobecn® znamym £echﬁick?m zaFizenim. Jak je
Znazorn&ne rovn&% na obr. 3, sestava Proseévaci stroj 10 z krytu
14, ze sita obloukovitéhe tvaruy 16, ze vstupu ve vrehnl Sasti 18
3 ze dvou vystup@ 20 a 22 ve spodng €asti. Papirovina je vhansna
do proseévacihe stroje 10 vstupem 18 a postupuje sm&rem dolf po
antfnim Povrchu 24 sita 16. Malse E&sieékv Prochiazej{ sitem 16 .de
pfedniho Prostoru 26€fa Vychazej{ .pruym vystupem 20. vVEtsg
Castelky, kters nejsou dostate&ns malé, aby mohly’ projit  sitem
16 postupujl smérem dol8 po vnit¥nim -povrchu s{ta 24 a vychazej1

druhym vystupem 22. Prossgvact streoi 10 je tedy pfizbﬁsobenwtcmu,

aby d&lil Castecky Papiroviny podle jejich velikeosti.




Aby stroj ¥adn& pracoval, mus{ byt sito 15 obZas &isténc.
X 2istanf sita 16 je proto navrien sprchovy systém 12, Sarchovy
system 12 systdva obecn& z trysek 28, ze zkrutnvych ramen 20,
z pohyblivého. ramene 22, z PUmpy 34, ze zavrizeni pro'kontrolu
natiaXeni pohyblivéhe ramene 36, z= mnacihe pchonu 38 a =z ¥idicihe
pristroje 40, jako je po&ita¥. K Zerpadlu 34 je pripejen zdroj

kapaliny. Trubka 42 a pruZna trubice 44 jsou uXivany ke spojeni

Cerpad%a—%é—k—p#vému;konci__pohybliyébo_ramgne 32. Aby bylo moZno

vyrovnat pohyby pohyblivého ramene 32 opoti trubce 42, je
pou¥ivana PpruZni trubice 44 a oto¥ny kloub 45. M@¥e viak byt
pouzit jakykoliv trubkovy system. Pohyblivé rameno 32 je uvnit¥
duté. Dutina uvnit¥ pohyblivého ramene slou¥i k p¥ivedu kapaliny
z hadice 44 ke zkrutnym ramen@m 3@. MaZe vdak byt uZit jakykoliv

vhodﬁ?‘é?étém“pro*ﬁffvod—képa%iny—z~hadice—44—ke_zknutnﬁm_namanﬁm
30 a tryskam éB. Pohyblivé rameno 32 je pohyblivd pFipevndno ke
krytu 14 pomoci lo¥igsek, 46. LoZiska 46 .umoZiuji, aby se pohyblive
rameno 32 mohleo. podéln& pohybovat a oti&et kolem.dsy gvnitf krytu
14, Zkrutné ramena 30 jsou pripojena na st&nu pohyblivého ramene
32 a uvnit¥ jsou duta. Dutiny uvnit¥ zkrutnych ramen_ jsou spojeny
s dutinami uvnit# pohyblivého . ramene 32, aby kapalina
.z pohyblivého ramene byla PpF¥ivad®na do trysek 28. Takto
vykonavaji ramena 30 a 32_vedle‘jejich'ostafnich funkci{ popsanych
detailné&ji dile rovndZ Ylohu privadd®é kapaliny z hadice 44 ke
tryskam 28. Obecﬁégf“vydnivaji zkrutna ramena 30 radidln#
z pohyblivého ramena 32. A&koliv je zkrutné rameno ohnuto, takZe
je.vyvolan kroutici moment éﬁsobi&i na pohyblivé ramenc 232 tak,
Yo Be otéci sm&rem naﬁoru jak je znazorn&no na cbr. 5, ma zkrutné
ramene takeovy tvar, ¥e trysky Jjsou pribli¥n® kolmé na sito.
A;koliv jsou v provedeni znizorn&ném na vyobrazenich znizornéna

jenom dv& zkruina ramena, rozumi{ se, Ze m@Ze byt poulit jakvkoliv

vhodny pofet zkrutnych ramen. Na konci ka¥déhe zkrutného ramene ?

32 je umisté&na jedna ze‘trysek 28.

" ‘Podle obr. 1 a Cebr. 2 - Je . pohon 38 . urten.k tomu, -aby

zp&soboval_vratn? pohvb pohyblivého ramene. 32 v.podelhém sﬁérul 

Pohon 38 sestava z pneumatickéhe valce 48, z pistu S0 a z ramene
52. Do pneunatického valce 48 Jje privadén tlakovy vzduch
- ¥idiciho pFistroje 40, &imZ je ¥izen pohyb pistu 50. K drubému

o




konci pohyblivéhe ramene 22 je pFipevr®na spojka 54, sestdvajict
z# vodiciho kcliku 36, kruﬁcvé draZky S8 a =z vyfezu 580. Ramero
52 ma na jednou ze svych koncH vitrez, takZe tento kenec ramene
mbZe zapadat do kruﬁové draXky S8 spojky, &imZ je rameno =2
spojenoc s pohyblivym ramenem 32. Spojeni mezi ramenem 52
a spojkou 54 umo¥Nuje preumatickému valci 48 zpfisobovat vratn?
transla&ni pohyb pohybliyého ramene a zarovell umo¥iuije i jejif
otafeni kolem osy vzhledem k ramenu 52. M8%e véék byt pouZit
‘jakykoliv vhedny - prcétﬁeqék Pro  zplsobeni  vratného pohybu

pohyblivého ramene 32,

Qté&éAi:pohyblivého ramene 32 koléh.osy je providdno pomoci
zarizent bro kontreolu nétaéeni pohyblivého rémene 36. Za¥izeni
Pfc kontrolu nata¥ent pohyblivéhe ramene 36 obecn® sestivi
z d¥liciho vietene 62, ze zara¥kové desky 64, z vodiciho koliku
56 na spojce 54 a z vyifezu 60 na konci spojky 54. Vieteno 52 je

na svem konci 66 pevnd p¥ipevn&no ke krvtu 14 pomoci bloka

lo%isek 46, jeho druhy konec 68 je opatien zaraZkovou daskou’64_

a dale ge skladdad z vnit¥nihe prosteru 72, spodniho vy¥ezu 74 a'zé
s?stému vy¥ez a dra¥ok 76 podél st&ny vnit¥nihe prostoru 72. Jak

je zfFetelnd® viddt =e schematického nakresu systémf vy¥ezf

a drazek znazorn&énéhe na obr. 4, sestiva systdém vyiFez a draZek
zloﬁakujicich se podélnych vy¥ezf 78, pFi&nych dri2%ek 80 m;zi
aousgdnimi vy Fezy 78 a z koncové vratné draZky 82. Pri&neé driaZky
jsou stridav® umist¥ny na koncich podélnych vy¥ezf, tak¥e takto
vznikly éelkovv tvar vy¥ez@ a draZek vytvari esovity vzor. Vratni
drazka 82 wvytvar{ spojku mezi pbéatetnim vy¥ezem 78a a kone&nym
vy¥ezem 78b. Vyrezy 78 a draZky 80 a 82 maji takovy tvar
a velikost, aby se v nich mohl pohybovat vodici kolik 56.
Vz4 jemna vzaalencst vyFezl 78 odpovidA asi 18° wvzhledem ke
st¥edové ose vnit¥niho prostoru 72, takZe p¥i pohybu vodiciho
koliku 56 z jednoheo vy¥ezu 78 do druhého p¥i¥nou drazkou 80 nent
ctofeni kolem osy pohybliyébo‘ ramene‘ 32 mezi dvéma vratnymi

Pohyby vELEL ne¥ asi 180. Je vEak mofmo. pouit jakykoliv vhodny

stupel  omezenédho pootoXens zm&nou vyrezs 78 nebo jejich

vzéjemného vztahu. Spodni vyi¥ez 74 vi‘etena 62 umoZiuje, aby se
v ném mehle ‘pohybovat ramenc 52. ZaraXkova deska 54 je opatiena
zaraikou 70. Zari%ka 70 je urfena k tomu, aby preruXila pohvb

pohybliveho ramene 32, dojde-1i k jejimu doteku se spojkou 54.

e
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Vy¥ez 60 . na spojce je viak - takové velikosti a tvaru a v takové
poloze, Z*e =zaraika 70 se do n&j miZe zasunout pokud je vodici
kolik 56 ve vratné zari¥ce 82. Tote wuspcracanit unoxduie, aby

podélny pohyb pohyblivého ramene 32 byl zastaven v prvé podeélns

poloze v piFipadd, Ze okra) spojky 54 ge dotkne zariazky 70, coZ
nastivi., nachdzi-li se vodici kolik - v kterémkoliv vyFezu 78 mimo
vy¥ezfl 78a a 78b. Nachazi-li se viak vodici kolik 56 na konci
posledniho vyFezu 78b, umciiiuje vyFez 60 aby translaZni pohyb
pohyblivéhe ramene 32 pokraoval do druhé vzdilen&jgi polohy,
tak¥e se vodici kolik 56 mbZe dostat.do vratné drazky 82. Tento

prodlou¥eny pohyb pohyblivéhe ramene 32 do druhé polohy je
zArovel signalem pro ¥idici p¥istroj 40, zprost¥edkovanym pomoci
prodlouieného pohybu pohonu 38, %e sprchovaci systém dokon&il
cely eyklus sprchovani, jak je popsdno dale. Je viak moZno pouZit
_.__f__“;gakgko1iy__vhodn¢m"nnostfedek.

aby _bylo  eignalizovano ukenZeni .
celého sprchovaciho cyklu, Rovnd% Jje moZno pouZit jakykoliv |
vhodn?Atyp zarizeni pro kontrolu natiZeni pohyblivého ramene.
Bshem provozu zafina spr;hovaci' systém 12 svoji funkci
s vodicim kolikem 56 ve gtartovacim vy¥Fezu 78a. Je uveden do
chodu pohon, aby pomocti pistu 50 uveal‘ do transla&niho pohybu
pohyblivé rameno 32, pFriZem% vodice kolik 56 se pchybuje ve
startovacim vy¥ezu 78a k prvni draZ¥ce 80a. Ziroveidl Je uvedeno dﬁ
chodu ¥erpadlo 34, aby dodavale kapalinu trubkou 42, hadici 44
a rameny 32 a 30 do trysek 28. V provedeni, Xterd Jje s v?hodou
u¥{vanc je tlak na vystupu z Zerpadla asi 7 MPa. Md¥e véak byt
pouﬁit§ jakehokoliv vhodného tlaku véstnd vyssich tlakfé. V této
po¥atesni poloze se nachazeji zkrutna ramena 30 wve spodni
poZate&ni poloze A znAzorndné na obr. 2. KuZel rozsti¥ikované
kapaliny S, wvychazejici z trysek 28 pfiscbi na pechyblivé ramenc
22 krouticim momentem T, vyvelavanym vychylenim sm&rem
rozst¥ikovani a rovnajicim se ndsobku zp&tné -sily F a uelikosti
vychyleni L jak . je znazorn&no.na obr. 3. ProtoXe se viak vdd;ci
Xolik ,56‘nacha21 ve g;éfﬁowacih vyFezu 78a, _je tim  zabransno
rotaci pohyélivého ‘ramene kolem jeho ,oéQ: Jakmile se pohyblivé
rameao posune do své piedni Lk%ajﬁi polchy, vodicit Kolikuée
dostane do Prve draZky 80a. Kroutici moment vyvﬁiéh?f'
vyst¥ikovanim kapaliny z trysek 28 pootoli pohyblivim raménem
32, p¥ifemZ vodici kélik 56? se posune = prvého vyFezu 78a do

druhéhe vy¥ezu 78c. Rotace kolem osy je zastavena tim, Ze vedici
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kol{k narazi{ na stEnu éruhého vyFezu 78c. Ve znazcrnénem
provedeni m& pohionn 22 vhodni &idla nezc  srinafe  (n=jzou
zndzorngna)l, kiera jscu spoiena s *idicim p¥Eistrojem 49. Senzory

sisnalizujl *1df{cimu Pristroii dosahne-1i pist 50 piecem urcend
Ppelohy  wvzta¥eno k pneumatickému wvileci 48, jako jsou polohy
odpovidajici prvé a druhé podélne poloze pohyblivého ramene 32
nebo jeho tietd pcloze na prednim konci jeho drihy Samcz¥e jme

m@Ze byt pouZit jakvkoliwv vhodny snimaci a ¥*{d{ct systém.

Po p¥ijmu informice, ¥e pohyblivé rameno 32 dospélo do
predni krajni polohy sve drihy,’ Provede ¥idici p¥istrej 40 zm&nu
Pohybu  vykonavaného pohonem 38. Sm&r translaniho pohybu
pohyblivého ramene 32 je tim obriacen a vedici kolik 56 prochizi

druhym vy¥ezem 78¢. Podobnd jako p¥i prﬁchodu‘prv?m vy¥ezem 78a

je tim =zabrinZno, aby sila vyvolavand vyst¥ikovanim kapaliny
z trysek 28 zpﬁsébila.rotaci pohyblivéhe ramene 32 do té déby,
neZ se vodici kolik 56 - dostane do druhé dri%ky 805, éimz‘wse
pohyblivému rameni umozhi dalsf{ mirné pocto¥eni a smé&r pPchonu je
Znovu obrdcen. Polcha ‘zkrutngch ramen odpovidajici wvodicimu
keliku ve druhém wvyiezu 78c je na obr.2 cznaZena pismenem B. Tyto
transla®ni pohyby podél vy¥ezfi 78 a postupné rotace na koncich
t&chto transla¥nich pohybf Pokraduji we zbyvajicich vy#ezech
a draXkich aZ délkonce sprchovacihe cyklu.  Jak je znazornénc?na
obr. 3  kuZele- rozst¥ikované kapaliny odpovidajici polcham
A a B se pFekr?véji; ¢oZ plati i pro ostatni znizornsnd pelohy.
Te umoZiuje sprchovani colého sita 16 v prob&hu sprchovactiho
cyklu. Podélny wvratny pchyb pehyblivéhe ramene 32 a 3z1la
vyvoliavana vyst¥ikovanim kapaliny z trysek 28 umoZXuje postupné
Sprchovani sita stopou sprchovacich kuZels ve tvaru esovits
navazujicich pas@. Je viak nutno Peznamenatl, Ze mfZe byt pouZFit

jakykoliv vhedny tvar stepy sprchovacich kuZeldf,

Konec sprchovactho cyklu zpravidla nastava po prficheodu
vodiciho koliku 56 kencovym vy¥ezem 78b do koncové vratns drazky
82. Do vyiezu wve spojce 60 se zasune zaraXka 70, coZ umo¥ni aby
pohyblivé rameno preSlo p¥es svou 'prvouj'polqhu ao_své‘dfuhé
vzdidlen&jsi polohy. Tento pehyb je signdalem pro ¥idict pfiétroﬁ
40 X vypnut{ erpadla a pohonu 38. Jakmile je p¥eruzena dodavka

kapaliny do sprchovacihe svystému 12, rozst¥ikovani kapaliny se
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ukon&{ a nadale jiz nevznika kroutici moment vyvolany
uystfikovanim_ kapaliny. ‘Tf{ha zkrutnych ramen zp@sobi otofend
pohyblivého ramene 22 podle ogy do jeho vvchozi pozice, pFricemz
vodic{ kolik prochazi koncovou vratnou draZkou 82. Sprchovy
systém je poté pipraven k zahdjent daléihc sprchovaciho cvklu,
pokud je to t¥eba.

Na obr. 6 je =znazornénc, Ze stopa kapaliny vyst¥ikovane

z trysky 28 (obr. 1) ma tvar pom@rn¥ uzkého pasu 65 na n&iji¥ je

soustFed®na vysoka energie paprsku vyst¥ikované kapaliny, p¥iemZ
si¥ka paprsku Jje mensi ne# 100, stopa paprsku je rovnob&Zna se
sm&rem nast¥iku prosévaného materidlu 67 a paprsek vyst¥ikovane
kapaliny je schopen pongkud vychylit smér nast?ikovaného'
prosévaného materialu 67, takZe Zistici schopnost vyst¥ikovang

. xapaliny._ je - sousti¥ed®na_na  sito 16, nechran&né nast¥ikovanou

o e e |

suspenzi. Jak vyplyva z obr. 6, uUzké sStlopY maji{ zdanlivé
vertikaln{ tvar, je vBak z¥eimé, ¥%e jejich tvar je obloukovity.
a sleduje zak¥iveni povrchu sita 16. Pésobeni takovéhoto paprsku
vyst¥ikovang kapa}iny o vysoké energiil umbiﬁuje provad&t Zist&ni
sita bez pireruseni provozu prosévaciho stroje a s nim spejenych
ztrat produkce. Uzky wv&ji¥ovity tvar paprsku . vyst¥ikovane
kapaliny mfZ%e byt m&n¥n v zivislostli na Ppovaze .sitovaného
materidlu a na obti¥nosti ¥isticiho procesu. Pro ur¥ité druhy
sitovaného materiidlu byl pouZit v#ji¥ovity paprsek vyst¥ikované
kapaliny s Ghlem 65¢, aviak pro dosaXeni vyBEiho ¢isticiho eiektu b
méZe byt pouZit mensi Qhel. a% 45° a méng. Kde k <isténi stadi
niiéf energie, mohou byt pouZity dhly vy&s{i neZ 65°. Rovn&X miZe =
byt v zavislosti na povaze sitovaného materialu m&n¥na vzdalenost
trysky 28 od sita 16, jak bylo jiZ d¥ive naznaenc. Pro urdité
druhy sitovanych material® byly UspSEnd pouZity vzdalenosti od
10 do 20 centimetrf a v zdvislosti na okolnostech mohou byt

pouX¥ity vzdalenosti mimo tento rozsah.

Pfedchazejigi' p§#i§ slouz{ p@uzé kX ilustraci vynalezu.
Odborniky v této oblasti ‘mohou‘ b?£ odvozeny :fﬁzne“obmény
a2 modifikace, p¥i zachovani podstaty vynalezu. | zhledem kmtomu -
tento vynalez zahrnuje viechny takové obm&ny a modifikace, na

které se wvztahuji dile uvedené patentové narcky.
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PATENTOVE NAROKY
Sprchovy systém vyznadujici se tim, %2 sestivi =:
trysky pro rczst#ikovani karaliny;
pohyblivéhe ramene na kterém jelpfipojena tato tryska; a z

prost¥edeku zp@sobujiciho vratny  pcohyb pohyblivéhe ramene
v podélném smé&ru a Jjehe oti¥eni kolem osy, pFi¥emZ tento
prost¥edek wumoZfiuje ota¥eni pohyblivéhe ramene kolem osy
pouze za urfitého pFedem stanovenégho trénslaéniho sohrybu

pohyblivdhe ramens.

Systém podle bodu 1,vyznafujici se tim, Z& na pohyblivé
rameno je p¥ipojeno vice trysek pro rozst¥ikovani kapaliny
podél jeho délky.

Systém podle bedu 1, wvyzna¥ujici se tim, 2%e trvska pro
rezsttikovani kapaliny Jje p¥ipojena k pohyblivému rameni

pomoci zkrutného ramene.

- Systém podle bedu 1, vyznatujici se tim,  Ze prost¥edek

zpfiscbujicyi pohyb  zahrnuje ' pohenny systém pripojeny
kX pohyblivemu raméni, uréeny pre pfisobeni vratného pohybu

pohyblivého ramene.

. Systém podle bodu' 1, wvyznafujici se tim, Ze prostiedek

zpleobujici octafeni kelem csy =zahrnuje zaFizeni pro kenirclu
natifeni pohyblivého ramene urend k toﬁu, aby zabraleovalo
otd&eni pchyblivého ramene v Jjinych neZ pi¥edem urdenych
polchach pohyblivého ramene vzhledem. kX tomuto za¥izeni pro

kontrolu natafeni pohyblivého ramene.

Systém podle bodu 3, wvyzna¥ujici se tim, ¥ e prostiredek
zplscbujict ota&eni = koléﬁ.' oBy zahrnujé trysku BYo
rozst¥ikovany kapaliny, jejiiZX sm&r je . codchylen od st¥edeouvs

osy pohyblivého ramene, &im%2 je pri vvst¥Fikovani kapalinv




- t&to trysky vyvolan kroutici moment pfsobici na pohyblivé

rameno.

Systém podle bedu 5, vyznalujici se tim, Ze zarizeni Ppro
kontrolu nata¥eni pohyblivéhoe ramene se sklada z de&liciho
vitetene, ktergd ma uvnitf podélné wy¥ezy a Z*e pohyblive
ramence ma vodici kolik, ktery se pchybuje uvnit¥ té&chto

podéinych vy¥ezd. _ .

Systém podle bodu 1, vyzna&ujicl se tim, Ze dale obsahuje
prosti¥edek signalizujici doesaZeni predem ur&ené pelohy

pohyblivého ramene.

Zpfisob &igténi povrchu v prosévacim stroji, ve kterém je

10.

11,

nas¥ikovana—suspenze—-pFrivad&na-—na—povrch-zak#iveného_sita, -

vyznaXujici se tim, ¥e sestivi z t¥chto krokf:

pFipojeni sprchovéheo &istictho systému k prosévacimu stroji.
pFri¥em¥ tente sprchovy &istic{ systém obsahuje alespoft jednu
trysku spojencu s pohybliv?m ramenem, které se mb¥e pohybovat

vratnym pohybem pi#i jeho scufasné rotaci keolem osy;

zahajeni{ protoku kapaliny tryskou; a

uvedeni pohyblivého ramene do pohybu,‘ ¥i{m% zarovel se -
pohybuje tryska, pfitemz pracovni operace, ve které dochazi
k pohybu pohyblivého ramene sestava =z transla&niho pohybu
pohyblivého ramene jednim sm&rem, z rotace pohyblivého ramene
podél osy v predem ur&ené podélné poloze pohybliveého ramene
a z transla®niho pohybu pohyblivého ramene v druhém opalném

sméru po jeho pootodeni kolem osy.

Zpfsob podle bodu 9, vyznafujici se tim, Ze pracovni coperace,
ve ktere dochaziihgpqhybu .pohyblivého ramene, sestdva z jeho
siste&nych  pootofeni - .kolem .st," pFidem? mezi t&mito

potoXenimi vykoniava pohyblivé rameno itranslia&ni pohyby.

Zpfisocb podle bodu 9, vyznatujici se tim, %e se p¥i zmin&né

pracovni opéraci uplatiuje kroutici moment, vyveolavany




l2.

13.

iqg,

15.

16,

17.

- 1l - . 8930

vystirikovanim kapaliny = tryshky, kitasry zpdschuje pootidZeni

Pohvkliveho ramane.

Zplsob podle bodu 9, vyzna¥ujici s5e tim, Ze p¥*i zmin&née
Pracovni operaci nepresahuje Vvelikost jednotlivycen pootodeni
pohyblivého ramene nasledujicieh Pe  jeho Jednotlivych

transla¢nich pohybech asi- 18c.

Zplisob podle bodu 9, vyzna¥fujici sase tim, %e PFrivod vody do
trysky je po ur€itém predenm urfeneém pofiu -pootoXent

a translagnich pohybf pohyblivéhe ramene p¥erusen.

Zrisob podle bodu 13, vvznatujict se tim, ¥e po’ pFerudeni
P¥ivodu vody do trysky se Pohyblivé rameno otofi zpst do

Plvodn! polchy.

Zptsob podle bedu 9, vyznadujici se tim, ¥e stopa kapaliny
vyst¥ikovand =z trysky na zak¥*iveny pdvrch, ktery ma byt
CiBt&n, mi tvar dzkeho P&Su na n&j¥ pAscbi vysocka energie
vyst¥ikované kapaliny, a tento dzky pas je orientovin

rovnob&Znd se smsrem nast¥ikuy Prosévanédho materiaslu.

Zplsob podle bodu-iE, vvzna¥ujici se tim, Xe ¥i¥ka zmindne

stopy kapaliny ve tvary dzkéhc Pasu je mén& ne% 100,

Zarizeni pro gist&ni prosévaciho stroje, vyzna&ujici se tim,

%e toto zarizeni sestavi z:
P¥inejmensSim jedne trysky pro rozsti¥ikovani kapaliny;
pchyblivého ramene, ke kterému je PFipojena tato trysksa;

Prostiedkn sloﬁicigh k‘~zaji§téni-p¥1vcdu kapaliny do této

“trysky;

‘Prosti*edkf zajistujicich vratny transla&ng pohyb pohvblivého

ramene, a

Prost¥edeku pro  kontrolu natd&eni = pohyblivého ramene,




12,

vEetnd d&liciho vitetene s vyfezy Vv nich% ce pohybuje Zast

pohvbliveho ramene.

Zayizeni{ podle bodu 17 wvyznafujici se tim, e trvska pro
rozst¥#ikovani kapaliny je pFipejena k pohyblivému rameni
pomeci zkrutngho ramens.

Ta¥i{zeni pedle bodu 18 vyzna&ujici se tim, Ze vnitFrkem

pohyblivého ramene a zkrutného ramene je privadéna kapalina

20,

do trysky.

Zar{zeni podle bodu 17 vyznafujici se tim, e dale obsahuje
prostiredek pro zjiEtént, %o pohyblivé ramenc se nachazi v

p¥edem ur#ené podélné a axidlni poloze.

b . T . - -

21,

Zafizehi podle vbodu 17 'vyznafujici se tim, Yo vFetenc ma

na sv?ch obou koncich st¥idav® mezi vy¥ezy driZky, kterymi se
pohvbuje &ast pchyblivéh9 ramene.
22. Zarizeni podle bodu 21 wvyznalujici se tim, ¥e je ocopat¥enc

dri¥kou, ktera umoZXuje, aby se pohyblivé rameno vritile deo
své plvodni polohy pe  vykondni predem urdeného pofiu
ota¥ivych a transla&nich pohybl.
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