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Vyndlez se tykd za¥izeni pro stohovdni
dilcl, zejména textilnich.

Stohovdni dilcd se pouZivid, zejména
v textilnim primyslu k tomu, aby tvarové
shodné dilce, vyrdb&né nebo zpracovivané ve
vEt3ich po&tech kusd prib&Zn& jeden za dru-
hym, byly naskldddny na sebe tak, aby bez
nutnosti dodate&ného ruiniho urovndvani
byly pohotovd& k hromadnému odebrédni po vice
kusech pro d&ely dalSich operaci.

U n8kterych 8icich operaci, napfiklad
§iti knoflikovych direk na pFfednich dilech
ko%il, je nutno na ka¥dém pFist¥ihu provést
postupné ndkolik shodnych operaci, tj. ulit
poZzadovany polet knoflikovych direk, zpra-
vidla pfi zachovdni konstantni vzdjemné vzdd-
lenosti mezi nimi, V rdmci mechanizace a
automatizace té&chto praci byla jiZ vyvinuta
a jsou zndma za¥izeni, obsahujici upinaci
&leny pro prist¥ih a ovlddaci dstroji, kte-
rym je st¥idav& uvddén do chodu jednak Sici
stroj, jednak ptemisfovaci dstroji, nap¥i-
klad podédvaci vozik s upinacimi &leny, do
nich? je p¥ist¥ih upnut. Cely agregdt potom
pracuje tak, %e po vloZeni p¥ist¥ihu do upi-
nek a ruénim sepnuti spinale se upinky
samo&inné sepnou, ¥ici stroj udije prvni
knoflikovou dirku, samodinn& se zastavi,
prist¥ih se samolinné pfemisti do polohy
pro u¥iti nédsledujici knoflikové dirky, v
ni%¥ se zastavi, 8ici stroj se uvede do cho-
du, u¥ije dal¥i knoflikovou dirku, zastavi
se, pfist¥ih se pfemisti do polohy pro udi-
ti dal¥i knoflikové dirky atd., aZ je udit
poZadovany podet knoflikovych direk.

Potom se stroj zastavi, upinky se samo-
ginn& rozpoji, aby bylo umoZndno vyjmuti
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pfist¥ihu a ddle se poddvaci vozik samo&in-
n& vrdti do vychozi polohy, vhodné pro
opakovdni prdvé popsanych operaci po vlofe~
ni dal3iho p¥ist¥ihu do upinek., I u dilcd
vyrédbénych, popfipadd zpracovdvanych s pou¥i-
tim uyedeného posuvového za¥izeni, je samo-
zfejmé aktudlni otdzka jejich stohovdni
pro Géely ndslednych technologickych opera-
ci. :

Podédvacich za¥izeni pracu31c1ch na prin-
cipu podédvaciho voziku se pouZivd také
u celé Yady jinych technologickych operac1,.
napfiklad u okrajového Ziti dlouhych pr1—
st¥ihG, nap¥iklad p¥ednich dilcd ko§il,-Pro-
toZe celé okrajové 3iti zde probihd- plynu-.
le pfi soubé&Zné funkci Siciho stroje i po-
ddvaciho voziku, odpadd zde potteba vytvo-
fit ovlddaci prvky pro jejich Easové komple-
nentdrni Cinnost.

Automatlcky pracuglci stohovaci za¥izeni
jsou zndma v rdznych provedenich. Jedno
z nich obsahuje rameno uspo¥ddané vykyvnd
vV horizontdlni rovin& a opatfené upinkami,
do nichZ se p¥ist¥ih po skonleni Ficich
operaci upne, vykyvnym pohybem pFYemisti nad
stohovaci tyd, otevfenim upinek uvolni
a volnym pddem spusti na stohovaci ty& tak,
Ze v idedlnim p¥ipadd bude pfehunut okolo
ni v jedné polovind své délky. Nekontrolo-
vany volny pdd p¥istfihu umoZnuje dosdhnout
zpravidla jen omezend pY¥esnosti uloZeni pFi-
st¥ihG na sob&, zejména u hladkych materid-
14, které i po dopadu na stohovaci ty&, po-
ptipadé na pfedchozi p¥ist¥ih, mohou sklouz-
nutim zm&nit polohu.

Jind zndmd, automaticky pracujici stoho-
vaci zafizeni dosahuji zvySené pfesnosti
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ulozeni stohovacich dilcl za cenu zvySené
slofitosti stohovacich za¥izeni., Jedno z
nich pouZivd ramena zavéSeného na zplsob
kyvadla a opat¥eného upinkami, do nichZ se
pfist¥ih jednou svou stranou upne, vykyvem
ramena se spodni Z#4st p¥ist¥ihu pfemisti do
volného prostoru mezi stolem Siciho stro-

je a stohovaci ty&i uspoféddanou vykyvn& oko-
lo svého spodniho konce, kterd se potom p¥i-
tladi k boéni st&nd stolu, p¥ibliZné v po-
lovind vysky vloZeného pEistfihu, a ddle se
upinky rozeviou a dilo pFfepadne p¥es stoho-
vaci tyé. U tohoto zafizeni je tedy nutno
vytvotit ovlddaci Eleny pro navzdjem syn-
chronizovany pohyb vykyvného ramena a odkla-
daci ty&e. V praxi bylo k tomuto dlelu
pouZito soustavy pneumatxckych prvku.

Dalsi z této skupiny zatizeni.-md nedale-
ko za mistem ¥iti vytvo¥enou svislou Etér=-
binu, jeji% jednu. stdnu tvofi hrana stolu
giciho stroje, druhou stohovaci rdm ve tva-
o owisla aviantawandha nhddlniku. iehaZ
horni vodorovnd hrama mé funkci stohovaci
tyle, zatimco spodni vodorovnd hrana je osou
vykyvovdni rdmu. PF¥istiih dostate&né délky
b&hem ¥iti vnikéd samospddenm do s:erblny
tak, Ze pr1 dokonfeni stanovené Sici opera-
ce je do ni zaveden pfibliZné jednou polo-
vinou své délky.

Vykyvem stohovaciho rdmu se pFist¥ih
‘znehybni mezi stohovaci tydi a hranou sto-
lu a ddle se uvedou v &innost vzduchové
trysky, umist&né v pevné &dsti stolu tak,
¥e horni &dst pr1str1hu pfemisti pfes stoho-
vaci tyé¢. Toto zafizeni tedy vyzadUJe dstro-
ji pro ovldddni trysek ve spravnem Easovém
sledu vi&i pohybu stohovacihe rému, pro
ktery musi byt rovndi vytvofeno vhodné ovld-
daci dstroji.

Na obdobném pr1nc1pu pracuje i dal¥i za-
r1zen1, u ndho% je stohovaci rdm se stoho-
vaci ty&i usporadan nehybn&. P¥ist¥ih pre-
paddvajici pfes hranu stolu dold se v uréli-
té vzdilenosti od rovxny stolu uchyti do
upinky, kterd se potom i s uchycenym pfi~
st¥ihem pohybuje dold, aZ do polohy,kdy
jeji vzddlenost od stohovaci tyfe se rovnd
polov1ne delky prlstr1hu. P¥i této poloze,
pti ni% jiZ p¥istiih neni ptidrZovén podd-
vacim dstrojim $iciho stroje, se zapnou
trysky, které ptist¥ih prehodl pfes stoho-
vaci ty&, upinka se otevie. a zapne se dalii
tryska, kterd prlstrxh odstrani z upinky.
Toto zafizeni je vybaveno samostatnym
elektromotorem pro nuceny pohyb upinky
s uchycenym p¥istfihem vzduchovymi tryska-
mi a pneumatickymi &leny pro jejich ovld-
ddni.

U&elem vyndlezu je odstranit nevyhody
dosavadnich za¥izeni a vytvofit stohovaci
"arlzenl, které by p¥i jednoduché konstruk=-
ci spolehlxve vykondvalo pozadovanou funkci.
U strOJu opatrenych agregatem pro premlsto—
véni zpracovavaneho dilce, map¥iklad p¥i-
st¥ihu, mid zafizeni ifelnd vyuzivat vratné-
ho pohybu pohyblivého Elenu tohoto agregd-
tu k provdddni dkont potfebnych ke stohovd-
ni dilce.

Podstata zafizeni podle vynalezu, obsahu-
jiciho vratnd premistitelny odtahovaci &len
pro uchyceni, odtaZeni a nidsledné uvolnéni
dilce urfeného ke stohovidni, stohovaci tyc
vratné premlstltelnou jednak do pracovn1
polohy, v niZ dosedd na plochu, mezi kterou
a stohovaci tyé méd byt dilec v prubehu sto=-
hovdni upnut, jednak do nepracovni polohy,

a vratné pohyblivy &len, napfq\lpd pro po-
ddvéani dilce v prubehu §iti pfed stohové-
nim, spodivd v tom, Ze vratné pohyblivy
¢len, napfiklad podavac1 v021k, je pohybové
sprazen jednak protismérn& s odtahovacim
clenem, nap¥iklad odtahovacim vozikem nebo
vykyvnym ramenem, jednak alespon v &4sti
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drahy svého pohybu smi&€rem k odtahovacimu
&lenu stejnosm&rnd se stohovaci tyéi, dvol-
n&nou jisticim zaFizenim, nap¥iklad zdpad-
kou, pro ndsledné pfemisté&ni do pracovni
polohy, potom co vratn¥ pohyblivy &len
vykonal pohyb smérem od odtahovaciho &lenu.

P¥iklad provedeni za¥izeni podle vynale—
zu je zobrazen na vykresech, kde znali
obr. 1 axonometricky pohled na ¥ici stroj
dopln&ny za¥izenim pro poddvdni p¥ist¥ihu,
tistednd v tezuj obr. 2 axonometricky pohled
na jeden pfiklad provedeni stohovaciho za-
fizeni podle vynilezu, &4dstelné& v fezu, a na
g4st 8iciho stroje a zatfizeni podle obr. 1;
obr. 3 schéma elektrického zapojeni zafi-
zeni podle vyndlezu, Siciho stroje a zafize-
ni pro poddvéni prlstrlhu, obr. 4 axonome-
tricky pohled na Jlny pfiklad provedeni
stohovaciho za¥izeni podle vynalezu.

Na obr. 1 je schematicky zndzorn&n §ici
stroj 1 na okraJove §iti dlouhych prlstrl—
hd a poddvaci za¥izeni 2 pro poddvini p¥i-
st¥ihu. Zafizeni slouzici tomuto ucelu jsou
bé¥né znamd, takZfe poddvaci za¥izeni 2 bude
v dal%im popsédno v podstatd jen v rozsahu
potrebnem pro vysvetlen1 Jeho soudinnosti
s vliastnim stohovacim zafizenim. Poddvaci
za¥izeni 2 obsahuje vodici kolejnici 3,
na ni% je “dvéma dvojicemi ku11ckovych lo-
Yisek 4a nasazen vratnd posuvnéd podavac1
vozik 4 majici tvar obdélnikového ramu,

k n¥muZ je nezndzorné&nymi Erouby pfipevnén
kryci plech 4b ve tvaru dhelniku,

Ke krycimu plechu ﬁg jsou ptipevnény dv@
upinky 4c, 4d, urlené k uchyceni ptigt¥ihu,
a to upinka ig neposuvnd, upinka 4d nasta-
vitelnd ve sméru $ipky A, takZe ob& upinky
4c, 4d nucend sdileji p;hyb poddvaciho vo-
ziku & ve sméru Sipek A, B, a oviem také
jeho klidovy stav. Podgvac1 zatizeni 2 ddle
obsahuje nekoneény ¥etéz 3, nasazeny na
dvou Fet&zovych kolech 6, 7, z nich# kolo
7 Je v rozpojitelném hnacxm spojeni s ne-
zndzorndnou hnaci Jednotkou giciho stro;e 1.
Obé Yetdzovd kola 6, 7 jsou nasazena oto&nd
na nezndzornénych cepech upevnenych v ne-
hybné Zédsti podévac1ho zafizeni 2 tak, Ze
horni vétev Fetdzu 5 kond p¥i ot3eni ¥e-
tézovych kol 6, 7 pohyb ve sm&ru Sipky A,
obr. 1.

Retdz 5 je v trvalém zdbdru s fetdzovym
kolem 9 zhotovenym z magnetlcky mékkého ma-
teridlu a nasazenym na &epu 10 v omezenénm
rozsahu posuvne ve sméru podélné osy Cepu
10. Cep 10 je zasazen do poddvaciho voziku
4, takie “nucend sdili Jeho pohyb ve sméru
Sipek A, B. Na epu 10 je ddle v nepatrné
vzdalenost1 od zadni Celni plochy fetézového
kola 9 neposuvnd nasazen prvni elektroma-
gnet 11, jeho? nabuzenim se k nému Yetdzové
kolo 9 pfitdhne, a tim se zablokUJe vaii
otédivému pohybu okolo osy &epu 10, takZe
otddenim Fet@zového kola 7 ve smyslu 51pky
C pak bude vyvozovan pohyb poddvaciho vozi-
ku 4 ve sméru ¥ipky A.

K podavac1mu voziku 4 je déle bezproklu-
zové ptipevnéno prvn1 tazné lanko 12 opatfe-
né na jednom konci zdvaZim 13 o vdze nepo-—
stadujici k vyvozeni otd&ivého pohybu Fet&-
zového kola 9 ptitdhnutého k nabuzenému
prvnlmu elektromagnetu 11 protl smyslu otd-
eni Eipky C, aviak pOStaCUJlCI k premlste—
ni podavaCLho voziku 4 ve sm&ru Sipky B aZ
na doraz pEi odbuzeném prvnxm elektromagne-
tu 11, kdy tedy se fetdzové kolo J miZe odva-
lovat po Ffetdzu 5. Jak vyplyne z popisu
schématu elektrického zap03en1, je prvnx
elektromagnet 11 nabuzen po celou dobu 8iti
prlstrlhu a Jeho poddvéni poddvacim vozikem
4 aZ do okamZiku, kdy podavacx vozik 4 do—
Jetlm do své kra3n1 prave polohy, vymezene
dorazem 14, prepne ptepinal 15.

Tim se prvni elektromagnet " odbudi,
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upinky é4c, ii oteviou a podédvaci vozik 4
pusoben1m zédvaZi 13 vrédti do polohy vymeze-
né levym dorazem 16 ptidemZ se ¥etdzové
kolo 9 odvaluje po Fetdzu 5, v této fézi
nehybném. -

Zatizeni popisované a¥ dosud pat¥i v réz-
n¥ch obm&ndch k zndmému stavu techniky.

Vliastni za¥izeni podle vyndlezu je znéd-
zornéno na obr. 2. Toto za¥izeni obsahuje
odtahovaci vozik 20, uloZeny kluzné nebo
pomoci nezndzorndnych kulidkovych loZisek
valivé na prvni vodici{ ty&i 21 upevnéné v
rdmu 22, ktery je nezndzorndnymi Srouby
p¥ipevnén ke stolové desce 8 Ziciho stroje
1 a je opat¥en stavitelnou nohou 22a, kterou
se opird o podlahu. V rdmu 22 jsou upevné-
ny dva nezndzorndné &epy, na nichif jsou na-
sazeny dv& vodici kladky 24, 24a s nezndzor-
nénymi vodicimi drdZkami pro nekonednd dru-
hé ta%né lanko 25. Zafizeni déle obsahuJe
tédhlo 26 spojend jednak Srouby 27 pevné
s podavac1m vozikem 4, jednak bezprokluzo—
ve § prvni vetvi igﬂ_druneho tazneno lLanka
25, a to pomoci nezndzorné&ného otvoru vy-
tvofeného v tdhlu 26, kterym je druhé tainé
lanko 25 provleleno a po obou strandch .otvo-
ru opat¥eno sv&rkami 28, 28a na ném bezpro-
kluzové upevnénymi.

Odtahovaci vozik 20 se sklddd ze dvou
ramen, z nichZ rameno 20a md tvar dhelniku
a je uloZeno v ramenu 20b nastaviteln& ve
sméru Sipek A, B ve zvoleném rozmezi. K to-—
muto tlelu je v ramenu 20a vytvo¥ena drdZka
30 orientovand ve sméru $ipky A a dimenzova-
nd pro prichod d¥ikd Zroubd 29, pro n&% jsou
vytvofeny nezndzorndné odpovidajici zdvito-
vé otvory v ramenu 20b, P¥i doSroubovédni
dosedne spodni strana hlav 3roubd 29 na p¥i-
lehlou sténu ramena 20a, &imZ je znehybni
vi&i ramenu 20b.

Pro pfenos pohybu druhého ta¥ného lanka
25 na odtahovaci vozik 20 Je k ramenu 20b
prlpevnen, napfiklad prlvarenlm, dilec 31
kterym je provlelena a vi&i dileci 31 svér-
kami 33 bezprokluzové uchycena druhd vitev
25b druhého ta¥ného lanka 25.

T Rameno 20a je opatfeno Jednak opérnym
lo¥iskem 32, kterym dosedd na rim 22, jednak
dvéma zavésnym1 oky 20c, v nichZ je otocne
uloZen h¥idel 34, na né&mZ jsou pevné ve
sméru jeho otdleni nasazeny pohyblivé &e-
listi 35a uplnek 35, spolupracujici s &elist-
mi 35b, které Jsou nehybne, napfiklad p¥i~-
éroubovanlm, spojeny s ramenem 20a. Zafize-
ni déle obsahuje druhy elektromagnet 36, je-
ho% nezndzornéné jddro je tdhlem 37 spoje-
no s pdkou 38 nasazenou na h¥ideli 34 pevné
ve smdru jeho otdleni. Nabuzenim druhého
elektromagnetu 36 se vyvodi pohyb h¥idele
34 ve smdru Sipky D, kterym se pohyblivé
Telisti 35a pritisknou k nehybnym Zelistem
35b silou, postadujici ke spolehlivému uchy-
ceni ptist¥ihu.

Za¥izeni podle vyndlezu ddle obsahuje
stohovaci ty& 39, vytvofenou jako jeden kus
s ramenem 40, které je s vodicim &lenem
41 spojeno nastavitelnd, zpisobem zcela
obdobnym jako rameno 20a s ramenem 20b, tak-
%Ye p¥i dané poloze vodiciho &lenu 41 lze
polohu stohovaci tyle 39 ustavit v predem
stanoveném rozmezi, pF¥esunutim ramena 40
v@&i vodicimu &lenu 41 ve sméru Sipek A,

B.

- Vod1c1 &len 41 je kluzn& nasazen na dru-
hé vodici tyEl gi a je tfetim lankem 42 spo-
jen se zdvaZim 43, jehoZ véha postaque k
pfemisténi vod1c1ho tlenu 41 ve sméru Sip-—
ky B, pokud tomu nebrdni poloha tahla 26
nebo prichyceni vodiciho &lenu 41 k zdpad~
ce 44, jejiz funkce bude popsédna a pozddji.

R_Vodicimu &lenu 41 je pevnd, napfiklad
p¥ivatenim, pfipevn&n dhelnik 45, na jehoZ
hornim konci 45a je vytvofena nezndzorn&nd
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kladka dosedajici na zadni boéni st&nu prvni
vodici tyle 21, &im% je zabrdnéno nebezpe—
éi preklopen1 stohovac1 tyfée 39 ve sméru
S8ipky E. Jedna st&na thelniku &5 le%i v dré-
ze pohybu tédhla 26, takZe po dosednuti pfed-
niho konce téhla 26 na ni nucend sdili jeho
pohyh ve smdru 3ipky A, ktery se potom tedy
pfend8i i na vodici &len 41 a stohovaci

tyé 39. Na vodicim &lenu 41 je vytvofen

ozub 46, jeho% zapadnutim do zédpadky 44 je.
vodicT clen 41 zaji%tén proti pohybu ve
sméru Sipky B i tehdy, kdy% konec t4dhla 26
jiZ nedosed4d na st&nu dhelniku 45. ZapadEE
44 je na druhé vodici ty&i 23 upevnena nas-
taviteln& ve sméru 51pek A, B pomoci Srou-
bi 48 a svérky 47, v niz je UloZena vikyvné
na Zepu 49, a je do zaviené polohy dotlado-
védna plsobenim nezndzorn&né tla&né prui-
ny, kterd brdni samovolnému vysmeknuti

ozubu 46.

Zapadka 44 obsahuje rameno 44a, jehoZ
vykyvautim v podstatd ve sméru Sipky A se
zapadka 44 otevie a uvolni ozub 46, takZe
vodici ¢len 41 se stohovaci ty&i 39 se po-
tom mife plsobenim zdvasi 43 ptesunout ve
sméru Sipky B, pokud tomu nebrini poloha
tdhla. 26. Tento pohyb ramena 44a je vyvozen
pohybem ramena 20b ve sméru Slpky A, v.jehoZ
prdb&hu pravd sténa 20d zatla&i na “rameno
44a, jak bude popsdno v dalfim, p¥i popisu
funkce za¥izeni.

Zatizeni je opatfeno elektrickym vybave-
nim, které je schematicky zndzornéno na
obr. 3. Toto elektrické vybaveni obsahuje
do pfedni sté&ny poddvaciho voziku 4 zasa-
zeny p¥epinal 15, ktery ve 'své prvni poloze,
zndzorn&né na obr. 5 &4rkovan¥&, uzavird
elektricky obvod druhého elektromagnetu 36,

v druhé poloze elektrické obvody elektro=
magnetd 11, 17a a 17 a ovlddaci sk¥ind 19
obsahu31c1 nezndzornéné obvody pro rozb&h
a zastavovdni 3Ziciho stro;e 1 a Yetézového
kola 7, uspotddané tak, e p¥i pFepnuti
prep1nace 15 z prvni do druhé polohy se
§ici stroj 1'1 fet&€zové kolo 7 rozb&hnou
a z@istanou v chodu, dokud se preplnac 15
nepfepne nazpec z druhé do prvni polohy.

Z prvni do druhé polohy se pfepinal
15 uvede stisknutim ovlddaciho knofliku 50,
z druhé do prvni mechanickym plsobenin do-
razu 14, potom co poddvaci vozik 4 p¥i po-
hybu ve smdru dipky A dosdhne potrebne po-
lohy, viz obr, 1. P¥epinad 15 je Jakymkollv
b&ind znamym zpusobem upraven tak, Ze v prvni
poloze, zndzornéné na obr. 3 carkované,
setrvd i potom, co zpdtnym pohybem podéva—
ciho voziku 4 ve sm&ru Sipky B bude zru3en
dotyk pF¥epinade 15 s dorazem 14 Do druhé
polohy se potom preplnac 15 uvede teprve
stisknutim ovlddaciho knofliku 50, Elektro-
magnety 17a, 17 oviddaji upinky &d, 4c ne-
zndzornénym zpusobem, zcela obdobnym pﬁso—
beni druhého elektromagnetu 36 na pohyblivé
delisti 35a upinek 35.

P¥i nabuzeni elektromagnetﬁ 172, 17 budou
tedy upinky 4d, 4c v zaviené poloze, pot¥eb-
né pro p¥idrZovdni p¥ist¥ihu, p¥i odbuzeni
naopak v poloze otev¥ené, vhodné pro vloZe-
ni p¥ist¥fihu.

Po vloZeni pfistfihu 18 pod upinky 4c,
4d se stisknutim ovlddaciho knofliku 51 p¥e-
poji pfepinal 15 do polohy, p¥i niZ se se-
pnou elektrxcke obvody elektromagnetd 11,
17a, 17 a ovlddaci sk¥iné& 19, a rozpo;?—
elektr1cky obvod druhého elektromagnetu 36.
Uplnky 4c, 4d dosednou na vloZeny ptisttin,
gici stroj 1 a Fetdzové kolo 7 se rozbé&hnou,
fet&zové kolo 9 se znehybni pFitajenim k
elektromagnetu 11 a poddvaci vozik 4 s té&-
hlem 26 se poélne e pohybovat ve sm&ru 3ipky A,

V této fdzi tedy probihd okrajové Siti
vioZeného p¥ist¥ihu 18, druhy elektromagnet

36 je odbuzen a upinky 35 jsou tedy v ro-
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vY¥eném stavu. KdyZ se poddvaci vozik 4
emisti do.polohy vymezené dorazem 14, je
jiz okrajové ¥iti p¥ist¥ihu 18 ukonéeno a
pfedni okraj pFistfihu 18 zaveden mezi ne-
pohyblivé Zelisti 35b a pohyblivé Zelisti
35a upinek 35. Pisobenim dorazu 14 se pfe-
pina& 15 pEepne do prvni polohy, éimZ se
rozpoji elektrické obvody elektromagnetu
11, 17a, 17 a ovlddaci skiin& 19, a sepne
elektricky obvod. druhého elektromagnetu 36.
Upinky 4c, 4d se nucené oteviou a uvolni
ptist¥ih 18, upinky 35 sevienim p¥istiih
18 uchopi.

Tdhlo 26, nucen& sdilejici pohyb poddva~
ciho voziku 4 ve smdru Bipky A, uvede jedté
pfed pFfepnutim pfepinale 15 do prvai polohy
ozub 46 do zdb&ru se zdpadkou 44, EimZz se
zablokuje i vodici &len 41 se stohovaci ty-
&¢i 39 vi&i pohybu ve sm&ru Sipky B. Popsa-
nym pohybem tdhla 26 ve smdru Sipky A se
odtahovaci vozik 20 nuceng pfemistuje ve

e
¥

o N

smiiu Sipky D e v vwemIiliu gicpmuti oie
nafe 15 do prvni polohy dosdhne své kra
levé polohy.

Odbuzenim prvniho elektromagnetu 11
Yetézovému kolu 9 .umoiZni odvalovidni po
tézu 5, takZe podévaci vozik 4 a s nim
spojené tdhlo 26 se phsobenim zdvaZi 13
po&nou p¥emisfovat ve smdru ¥ipky B a¥ po
doraz 16. Pohybem tdhla 26 ve sméru Sipky
B se pfes Cleny popsané vy3e nucen¥ vyvodi
pohyb odtahovaciho voziku 20 s uchycenym
pfistfihem 18 ve smEru Z¥ipky A, a to o délku
rovnajici se délce pohybu poddvaciho vozi-
ku 4 ve sméru Sipky B a% po doraz 16,

PEi tomto pohybu odtahovaciho voziku 20
ve sméru Zipky A zaujme p¥istfih 18 v pod-
staté svislou polohu mezi rdmem 22 a obdma
vodicimi ty&emi 21, 23, které kromé své zd-
kladni funkce, kfterd byla popsdna vyde, tvo-
t{ také deldi st&nu rdmu 22. Krdtce pfedtim
nef poddvaci vozik 4 najede na levy doraz
16 dosedne pravd sténa 20b odtahovaciho vo-
ziku 20 na rameno 44a zadpadky 44 a daldim
pohybem ve smdru Sipky A zdpadku 44 otevie,
a uvolni tak ozub 46.

Vodici &len 41 spolu se stohovaci ty&i
39 se nyni ponou ptisobenim zdvaZzi 43 pfe-
misfovat ve sm&ru Sipky B, a%Z ty& 39 do-
sedne na pravou sténu 8a stolové desky 8,
uspofddanou jakymkoliv zndmym zplisobem na-
staviteln& a ustavitelnd ve sméru Sipek A,
B.

=

3
n

[ Y]
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Poloha nardfky 44 na druhé vodici tydi
23 a pravé hrany 8a je zvolena tak, Ze pfi
pravé krajni poloze odtahovaciho voziku 20
je vzddlenost mezi pFednim koncem upnutého
ptistfihu 18 a pravou st¥nou 8a stolové
desky rovna pFibliZn& jedné poloviné délky
ptist¥ihu 18, takZe dorazem stohovaci tyle
39 na pravou stdnu 8a stolové desky je pti-
stfih 18 uchycen p¥ibliZn& v jedné poloviné
své délky. Délka tdhla 26 je volena tak,

%e p¥i kterékoliv levé krajni poloze vodi-
ciho &lenu 41 je vyloulena kolize mezi kon-
cem tdhla 26 a sténou dhelniku 45.

Obsluhujfci pracovnik nynf{ vloZi pod
nadzvednuté upinky 4c, 4d daldi ptistf¥ih,
tvarové shodny s pEist¥ihem 18, a stisknu-
tim ovléddaciho knofliku 50 ptepne pfeginaé
15 do druhé polohy, p¥i niz je elektricky
obvod druhého elektromagnetu 36 rozpojen.

Odbuzenim druhého elektromagnetu 36 se
upinky 35 oteviou a pEistiih 18, piesnéji
feteno jeho &dst leZici nad mistem sevieni,
vlastni vahou pFepadne pFfes stohovaci tyd
39 do svislé polohy, rovnob&iné s ¢dsti
pristfihu 18 leZici pod mistem sevieni.

Sepnutim elektrickych obvodd elektro-
magnetd 11, 17a, 17 a ovlédaci sk¥ind 19
se s novs vlozenym pristfihem vyvodi stej-
ny proces upnuti, uditi a stohovdni, ktery
byl prévé popsén ve vztahu k ptistfihu 18.

P¥i pohybu poddvaciho voziku 4 ve smdru
8ipky A dosedne s v@tdi i mendi prodlevou
konec tdhla 26 na st&nu dhelniku 45 p¥emisté-
ného spolu se stohovaci ty¥i 39 a s vodicim
Elenem 41 do levé krajni polohy a poéne jej
pfemistovat ve smdru Sipky A. Tento pohyb
nucend sdili stohovaci ty& 39 i vodici &len
41 s ozubem 46 aZ do okamfiku zachyceni
ozubu 46 2dpadkou 44.

Z popsaného p¥ikladu provedeni je patrno,
Ye zde zcela odpadd nutnost vytvoFfit pro-
stohovaci za¥izeni samostatné hnaci prvky,
proto¥e potfebné pohyby pohyblivych &Zlend
stohovaciho za¥izeni jsou vyvozovédny jejich
mechanickym spfaZenim s poddvacim vozikem,
popfipad® zédva¥im. Vedle pronikavého zjedno-
duSeni konstrukce se tim dosahuje i spolehli-
vé synchronizace pohybd stohovaciho zatizeni
vi¢i pohybu poddvaciho voziku, i dspory
energie, kterou by jinak bylo nutno vynalo-
2it na pohyby pohyblivych &lend stohovaciho
za¥izeni. ProtoZe stohovaci za¥izeni v znd-
zornéném p¥ikladu provedeni reaguje jednak
na pohyb poddvaciho voziku 4 ve sméru fip-
ky A pohybem odtahovaciho voziku 20 ve sméru
gipky B, jednak na dosaZeni ka%dé z obou
krajnich poloh poddvaciho veoziku 4 vymeze-.
nych vidy jednim z obou doraz& 14, 16, lze
tohoto za¥izeni pouZit ve spojeni s poddva-
cim vozikem 4, ktery p¥i zpracovédvéni pfi-
st¥ihu bude konat mezi ob&ma dorazy 14, 16
nejrfzn&j3i, nap¥iklad p¥itrhové pohyby,
jako naptiklad p¥i postupném Siti n&kolika
knoflikovyeh direk na daném p¥ist¥ihu, anii
by bylo nutno na konstrukci nebo principu
stohovaciho za¥izeni cokoliv ménit.

V praxi mohou nastat p¥ipady, kdy bude
nutno prejit od ¥iti a stohovdni pF¥istiihu
18 na 3iti a stohovdni jiného p¥isttihu
o menii délce. Pro ¥adnou funkci stohovaci-
ho za¥izeni zde bude nutno p¥i nezménéné
poloze levého dorazu 14 pfemistit pravy do-
raz 16 ve sméru Sipky B o délku odpovidaji-
ci rozdilu délek plvodniho a nového p¥ist¥i-
hu.

Upinku 4d pfemistime o stejnou délku ve
sm&ru 3ipky A a zajistime ji, polohu upinky
4c ponechdme beze zm¥ny. Didle upravime po-
Tohu upinek 35 vi&i pfednimu konmci p¥istii-
hu uchyceného v upinkdch 4c, 4d, v jeho
pravé krajni poloze, a to zpravidla pfesu-
nutim ramena 20a ve sméru Zipky B v&&i ra-
menu 20b, po povoleni 3roubd 32,_3 to stej-
nou déiku, o kterou byl pfedtim pfesunut ve
sméru Eipky B pravy doraz 16 poddvaciho vo-
ziku 4. Potom ¥rouby 29 utédhneme.

Nové krajni poloze poddvaciho voziku 4,
vymezené novou polohou pravého dorazu 16,
odpovidéd i novd krajni pravéd poloha stoho-
vaci tyde 39 s vodicim Elenem 41 a ozubem
46. Této poloze pfizpfisobime pFesunutim ve
sm&ru Sipky B polohu pfestavitelné zdpadky
44 tak, aby ozub 46 byl pEi nové krajni po-
Toze stohovaci tyZe 39 zachycen zdpadkou
44, Koneln& upravime polohu pravé hrany 8a
stolové desky 8 tak, aby p¥i nové pravé
krajni poloze odtahovaciho voziku 20 byla
vzddlenost mezi pFfednim koncem upnutého
ptist¥ihu a pravou sténou 8a i naddle rovna
pfibli¥n& jedné poloviné& d%Tky ptistfihu,
stejné jako tomu bylo u pfikladu provedeni
popsaného vyZe. Tim je sefizeni provedeno
a za¥izeni pF¥ipraveno ke -stohovdni nového,
krat¥iho dilce. .

Dal¥i ptiklad provedeni stohovaciho za-
tizeni podle vyndlezu je zndzorn&n na obr.
4. Poddvaci za¥izeni, s nim% toto zaFizeni
spolupracuje, je stejné jako na obr. 1,

a neni zde proto ani zndzorn&no ani znovu
popisovano. Zafizeni obsahuje rém 76, slou-
%2ici zejména pro uchyceni taZného lanka 71
obdobn& jako na obr. 2, a stohovaci tyd 61,
kterd miZe byt tvarovd shodnd se stohovaci



195448 .

9

tyéi 39, a kterd Je Jakymkollv zpusobem,
nap¥ikTad p¥ivatenim, pevnd spo;ena s prvonim
vykyvaym ramenem 62 uchycenym na &epu 63
vytvoreném v dr¥dku 64, ktery je jakymkoliv
znamym zplsobem nasazen nastavitelnd na

tyéi 65, kterd je jednim koncem zakotvena
v pracovn1 desce 8 Ziciho stroje J.

Na &epu 63 je ddle uchyceno druhé vykyv-
né rameno 66 které je jakymkoliv znamym
zplsobem spojeno s dr¥ikenm 67, na né&mZ jsou
uchyceny upinky 68 zplisobem zcela shodnym
jako upinky 35 na ramenu 20a, obr. 2. Tyto

"upinky 68 tedy maji horni pohyblivé &elis-
‘ti 68a spolupracujici se spodnimi pevnymi
telistmi 68b. Pohyblivé Zelisti 68a jsou
pohybov& spraieny s Jédrem elektromagnetu
69, umist&ného na opalném konci druhého
vykyvného ramena 66 tak, aby bylo dosaZeno
co nejlepdiho vyvaZeni obou 84sti ramena
-v@&i jeho ose otdfeni dané Zepem 63.

T4dhlu 26 z obr., 2 odpovidéd tédhlo 70,
uchycené ko poddvacimu voziku 4 zpusobem
nhndnum 1abn +dhln 2A. a nnhvhnva nnn1on9
s taZnym lankem 71 usporadanym shodnd jako
druhé taZné lanko 12 na obr, 2. Pohybové
spojeni mezi taznim lankem 71 a druhym vy~
kyvnym ramenem 66 je vytvoreno tim, Ze v
druhém vykyvnem ramenu 66 je vytvo¥ena po-
déind, tj. ve sméru Jeho podelne 08y pro-
bihajici ¥t&rbina 72, kterou je jedna v&-
tev 71a taZného lanka 71 provleéena a po
obou strandch ramena 66 zajiSt&na sviérkami
73 tak, Ze pohyb tazneho lanka 71 ve sméru
Fipek A B je nucen¥ pFfendZen na a druhé vy-
kyvné Tameno 66.

Rovn&i v prvnim vykyvném ramenu 62 je
vytvofena podélnd Stérbina 74 kterou pro-
chdzi druhd vétev 71b ta¥ného lanka 71.
Délka obou 3térbin 72 74 je dimenzovdana
tak, Ze pf¥i libovolné poloze obou vykyvnych
ramen 62, 66 je taZné lanko 71 mimo dotyk
s kterymkoTTv z obou koncd ¥tdrbin 72, 74
a neni tedy jimi odtlalovino ze svého pru-
b&hu ve sm&ru kolmém na Sipky A, B. Prvni
vykyvné rameno 62 je u5poradano v dréze
pohybu tdhla 70 “obdobn& jako dhelnik 45
v driéze pohybu tdhla 26 na obr. 2.

Za¥izeni je didle vybaveno zdpadkou 73
usporadanou znémim, zde bliZe neznézorné—
nym a nepopisovanym zpdsobem tak, Ze pfi
vykyvu prvaiho vykyvného ramena 62 do jeho
krajni polohy ve smyslu Zipky H bude toto
rameno 62 v pravé krajni poloze zdpadkou
75 zachyceno a drZeno, dokud své krajni
polohy ve smdru 3ipky H nedoséhne také ra-
meno 66, které v této poloze svym neznd-
zornénym vystupkem zapadku 75 uvolni.

Elektrické zapojeni tohoto zatizeni:je

PREDMET

1. Za¥izeni pro stohovdni dilcl, zejména
textilnich, obsahujici vratnd pfemistitel-
ny odtahovaci &len pro uchyceni, odtaZeni
a ndsledn& uvoln&ni dilce urleného ke sto-
hovdni, stohovaci ty& vratnd pfemistitelnou
jednak do pracovni polohy, v niZ dosedd na
plochu, mezi kterou a stohovaci ty& mid byt
dilec v prib&hu stohovdni upnut, jednak
do nepracovni polohy, a vratnd pohyblivy
¢len, napfiklad pro podédvédni dilce v prd-
b&hu 8iti pfed stohovénim, vyznadené tim,
e vratn& pohyblivy &len, napfiklad poddva-
ci vozik /4/, je pohybové spfaZen jednak
protismérnd s odtahovacim ¥lenem, napfiklad
odtahovacim vozikem /20/ nebo vykyvnym ra-
menem /66/, jednak alespon v &4sti dréhy
svého pohybu smdrem k odtahovacimu &lenu
stejnosmdrnd se stohovaci ty&i /39, 61/
uvolnénou jisticim za¥izenim, napfiklad

v

* hovaci tyé 61.
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shodné se zapojenim podle obr. 3 jen s tim
rozdilem, Ze misto elektromagnetu 36 je
zde elektromagnet 69.

Po doget1 podavac1ho voziku 4 na doraz
14, kdy je le pfedni konec p¥istf¥ihu 18
zaveden mezi Celisti 68a, 68b upinek 68
se d¥ive jiZ popsanym zpﬁsobem oteviou
upinky 4c, 4d, zatimco upinky 68 se zavede-~
nim proudu do elektromagnetu 69 seviou
a uchyti pi1stiih 18. Pfedchozim pohybem
tdhla 70 ve sméru 51pky A bylo prvni vykyvné
rameno 62 se stohovaci ty&i 61 pfemisténo
do kragnl polohy ve sm8ru $ipky H, v niz
je zaJlsteno zapadkou 75. Podavac1 vozik 4
se nyni popsanym zplsobem vraci ve smdru
S8ipky B aZ na doraz 16.

Tento pohyb nucen® sdili tdhlo 70 i ta%-
né lanko 71, jehoZ vétev 71a prem1§fu3e
druhé vykyvné rameno 66, a tedy i upinky
68 s pfichycenym leSCrlhem 18 ve smyslu
Sipky H, P¥i tomto pohybu se pFistZih 18 .
postupné propaddvéd do volného prostoru v rd-
mu 76. a% celou svan délkon, Lromi
prlmo uchyceného do upinek 68 vlastni ti-
21 zaujimd v podstatd svislou polohu.

Jakmile druhé vykyvné rameno 66 dosdhne
své krajni polohy ve smiru Sipky H, uvolni
zdpadku 75, takZe prvni vykyvné rameno 62
se stohovaci ty&i 61 se po&ne vlastni vahou
pohybovat proti smyslu s1pky H, a%Z dosdhne
ptibliZn& svislé polohy, p¥i ni% stohovaci
tyé 61 dosedne na hranu 8a stolové desky
8, &im% p¥ichyti ptist¥ih 18 p¥ibliZné v
jedné poloviné jeho délky. “Pfi nésledném
uvedeni Siciho stroje 1 do chodu se upinky
68 otevfou a uvolni p¥ist¥ih 18, ktery ny-
ni svou horni polovinou pfepadne pfes sto-
Naslednym pohybem poddvaci-
ho voziku 4 ve sméru Sipky A se vyvodi
opakovani popsaneho pracovnlho postupu.

Vyhodou tohoto druhého p¥ikladu je ze-
jména zjednodu§ené uloZeni obou vykyvnych
ramen 62, 66 na cepu 63, a dédle to, Ze zde
odpadd ni nutnost pouzxt zdvaii 43 pro pohyb
stohovaci .ty&e 61 sm&rem k hrand 8a stolové
desky 8 Siciho strOJe 1.

Popsand za¥izeni p¥ipoustdji &etné obmé-
ny. Tak nap¥iklad by bylo moZno stohovaci
tyé vytvofit ve tvaru svisle orientované
desky. U p¥ist¥ihd, které by vlastni vahou
spolehlivé drZely na podévacim voziku 4,
resp. na jeho vhodné upravené ploSe, by
bylo moZno obejit se bez upinek 4c, 4d
a pfimé¥ené tomu zgednoduéxt popsané elek-
trické vybaveni. Tyto ani rzné daldi obmé-~
ny zde nejsou bliZe rozvadd&ny, protoZe nijak
nevyboluji z rozsahu p¥edm&tu vyndlezu, jak
je vymezen v 1. bod& jeho definice.

iealn

NALEZU

zdpadkou /44,
do
vy
ho

75/, pro ndsledné pfemisténi
pracovni polohy, potom co vratnd pohybli-
¢len vykonal pohyb. smérem od otahovaci-
¢lenu. -

2, Za¥izeni podle bodu 1, vyzna&né tim,
Ze plocha, mezi kterou a stohovaci ty& :
/39, 61/ mé byt dilec /18/ v prib&hu stoho~-
vini upnut, je tvofena st&€nou /8a/ stolové
desky /8/ 8iciho stroje /1/ uspofidanou
nastavitelnd ve sméru pohybu vratnd pohy-
blivého &lenu.

3. Zatizeni podle bodu 1 nebo 2, vyzna-
¢ené tim, Ze stohovaci ty& /39/ je pro pie- "
misté&ni z nepracovni do pracovni polohy
vystavena plsobeni zdvaZi /43/.

4, Za¥izeni podle bodu 1 nebo 2, vyzna-
€ené tim, %e stohovaci tyZ /61/ je upevnéna
na ramenu /62/, uspofddaném vykyvn& ve ver-
tikdlani roviné.

4 listy vykresd

Severografia, n. p.. zévod 7. Most
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