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Vyndlez se tykd za¥izenf, které je p¥edstavovdno snimaci jednotkou vhodnou pro sniméni,
dopravu a uloZeni textilnfch pfist¥iht a dfld, zv143t& z pletenin. Snimaci{ jednotka je ulo-
%ena pruin& vi%i manipuldtoru, ktery pfedstavuje dal3{ pracovnf Ustroji, p¥idem% snimacf jed-
notka tvo¥{ souddst manipuldtoru. Snimaci jednotka zahrnuje dosedaci hlavu, ve které je otod-
né uloZena dvojice nosi®d hrotd pro manipulaci s p¥ist¥ihy a ovlddaci prost¥edky pro ¥fzeni
vratného pohybu nosidi. -

Sniméni jednotlivych textilnich p¥{fstFihl z hraniky nabyv4 pfi mechanizaci a automati-
zaci pracovnich postupll v konfek&nich provozech stdle v&t¥fho v¢yznamu, nebot nahrazuje rudni
prédci, a to zejména v t&ch p¥fpadech, kdy na snimdnif a dopravu textilnfich p¥fst¥ihl nebo dfld
navazuje bezprost¥edn& jejich uloZeni na urdené misto, nap¥iklad na dopravnikové za¥fzenf
nebo desku ¥icfho stroje, p¥ipadn& je manipulovand textilie drZena snimadem po dobu ndsledné
pracovni operace.

Uplatn&ni mechaniza¥nich a automatiza®nich prvkid v provozni praxi je vZak z4vislé na
spolehlivosti uchopeni vrchniho p¥ist¥ihu nebo df{lu, jeho dopravy a uloZeni{ na zvolené misto.
Spolehlivé uchopenf je zdvislé na mnoha faktorech, jako je povrchovd struktura snfmaného dilu,
tvar a velikost p¥ist¥ihu, jeho hmotnost a ddle na principu snimaci{ jednotky.

Spolehlivost snimdnf je ddle¥ité zabezpelit zv145t& u pletenin, které vykazuji snadnou
deformovatelnost a tvarovou nestdlost. Zndmd za¥izenf pro snimdnf pletenin pracujf vétSinou
na mechanickém principu vnikéni hrotd nebo jehli&ek do struktury snimaného p¥ist¥ihu, respek-
tive dflu nebo na principu svérného uchopeni.

V souvislosti s poZadavkem na spolehlivost snimdnf textilif rGzného charakteru vyvstala
pot¥eba na vybavenf snimacich za¥fzenf regula&nimi prost¥edky, které by zajistily bezporucho-
vé a tim i vykonné snimédni p¥ist¥iht nebo dill, jejich bezpelné drZeni p¥i manipulaci a p¥es-
né odlo%eni jako z&kladni pofadavek pro W&inné nasazeni manipula&nich prost¥edkl p¥edstavova-
nych primyslovymi roboty a manipuldtory.

Z patentové a odborné literatury jsou zndma snimaci za¥izeni s reguladnimi prost¥edky,
kterymi jsou vybavena n&kterd snimaci za¥fzenf uvedeného druhu. Jde vesm&s o systémy s p¥edem
nastavenym pohybem snimacfch elementl, které vyhovuji pro prédci s kompaktn&jZimi latkami,
nap¥iklad tkaninami.

V jednom zndmém provedeni, obsaZeném v US patentovém spisu &{slo 3 608 890, je fedena
regulace hloubky z4b&ru jehli&ek do hornf vrstvy hranidky tim zplsobem, %e se jehlilky usaze-
né v dr¥éku p¥ipojeném ke kotou&i vysunuji nebo zasunuji, &imZ se usmériuje jejich pronikédni{
do vrstvy textilie. Jind mo¥nost regulace u tohoto zndmého provedenf spolivd v tom, Ze hnaci
kolo pro natd&eni kotoufe je opat¥eno podélnou svislou drdZkou v kulise, do které zasahuje
pistnice hydraulického systému za uWelem ¥fzeni velikosti zdvihu pistnice a tim i velikosti
natodenf kotoude.

0dli3n¢ princip regulace se uplatnil u snimaciho za¥f{zeni podle patentového spisu NDR
85 916, jehoZ dosedaci plocha je vytvofena ze spodni hlazené plochy p¥itla&ného Zroubu, opa-
t¥ené Btdrbinami pro prichod st&racfho ramene, v jeho#Z dutin® je umistén snimaci element ze
soustavy 1i%t, opat¥enych hroty. Poloha p¥ftla®ného Sroubu vi&i snimacimu elementu a tim
i hloubka zdb&ru hroti do hornich vrstev hranidky se ¥{d{ velikosti zdvihu pistu, ktery se
pohybuje v dutém tdlese pod pisobenim tla¥né prufiny. Pist je spojen s p¥itla®nym 3roubem po-
moci p¥iruby, jeji¥ osazenf zasahuje mezi p¥itla&ny ¥roub a p¥evlefnou matici. Je v¥ak moZno
mEnit krom& velikosti zdvihu pistu také G&innou snimacf{ délku hrotl snimacfho elementu, a to
vzdjemnym nastavenim p¥itladného Zroubu vidi pfevlelné matici, &im¥ se pfi stejnd velkém
zdvihu pistu mén{ hloubka z&b&ru hrotld do hornich vrstev hrani&ky.

Patentovy spis &s. &. 120 771 obsahuje za¥izen{ na p¥emistovéni textilnich d{ld, opat¥e-
né pohyblivymi uchycovacimi prostfedky. Zaffzeni je opatfeno nosnikem, kter§y je pohyblivy ve
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vertikdlnim i horizontdlnim sméru a nese alespon jednu uchycovaci jednotku, kterou tvo¥f{ dvo-
jice smérem od sebe vykyvnych uchycovacich prost¥edk. Uchycovaci jednotky jsou na nosniku
upraveny sefiditeln& a vzdjemné spolu pro Ulely ovladani propojeny. Povrch uchycovacich pro-
st¥edkl, ktery je ve styku s textilnimi dily, je’bua z &&sti mykacich povlakid, nebo ze Zra-
lo¢i kiZe.

Uvedenéd principy &innosti reguladnich prost¥fedkt jsou zalo¥eny na pfedem nastavené veli-
kosti pohybu snimacfich elementd p¥ed vlastnim snimdnim a vyZadujf p¥estaveni p¥i z&4m&n& sni-
maného materidlu podle jeho deforma&nich vlastnostf. Jejich spole&nym nedostatkem je nizk4
déinnost samoregulace v pribéhu vlastniho snimdni p¥i zm&n& parametrd snimaného materidlu.

Cilem vyndlezu je vybavit snimaci za¥izenf, zaloZené na mechanickém principu vnikéni
jehlidek nebo hrotd do struktury snimaného materidlu G&inngm reguladnim systémem, ktery by
pracoval spolehlivé p¥i sniméni zejména pletenin, to je p¥ist¥ihl a dfll s v&tS5{ nebo mensi
roztaZnost{ s bezpednym drZenim p¥i manipulaci a odloZeni a s moZnost{ snimdni p#¥i nestejné
vySce p¥ist¥ihl v mist& uchopenf. DalSim poZadavkem je jednoduchost regula&niho systému se
snadnou vyménitelnost{ vSech dild, nizké po¥izovaci néklady a moZnost univerzdlnfho pouZiti
pro v8echny druhy textilnich p¥ist¥ihl, rovné&Z jako p¥idavné za¥fzenf{ k primyslovym robotim

a manipuldtordm.

Ke spln&ni téchto cilld sméfuje snimaci jednotka, sestdvajici z dosedaci hlavy, ve které
je oto&n& uloZena dvojice nosild hrotl, ddle z ovlddacich prost¥edkd pro ¥izeni vratného po-
hybu nosi¢d mezi jejich vnit¥ni krajni polohou, ve které jsou hroty umistény nejblife u sebe
a vn&jE{ krajni polohu, ve které jsou hroty umistény nejdédle od sebe, p¥idem? vzddlenost dose-

daci roviny dosedaci hlavy od os ot4dfeni nosid je mendi neZ polomér hrotové kruZnice nosid&d.

Podstata YeSeni spolivd v tom, Ze dosedaci hlava je uchycena na spodnim konci dutého
télesa vdlcového tvaru, suvné€ uloZeného v pouzdru tvoricim soudédst manipuldtoru.

Dosedaci hlava obsahuje noside hroth, kteréZto noside jsou spojeny ojnicemi s posuvnym
prost¥edkem suvné uloZenym ve spodni &4sti dutého t&lesa a pohybové spojenym s ovlddacimi
prost¥edky uspofddanymi v dutém t&lese pohybové& nezdvisle na pohybu dutého t&lesa v pouzdru.
Hroty jsou v nosi¢ich orientovény tak, Ze p¥i pohybu nosidd z jejich vnit¥ni krajni polohy
do vn&jsf krajni polohy smé¥uji Sikmo ve sméru tohoto pohybu, p¥iCemZ hroty jsou v obou kraj-

nich polohdch nosiél umistény nad dosedaci rovinou dosedaci hlavy.
Mezi pouzdrem a dosedaci hlavou je umisténa tladnd pruZina.

Ovlddaci prostfedky tvo¥i pracovni vdlec s pistem, jehoZ trubkovy ndstavec, ktery je
suvné uloZen v dutém té&lese, je opat¥en podélnou drédZkou, v nif je uloZen posuvny prost¥edek.
Mezi posuvnym prost¥edkem a dnem dutiny trubkového ndstavce je umistén pruZny reguladni &len,
jeho? charakteristikou respektive nastavenim je urena mira natoleni nosidd hrot@l v zdvislosti
na deformadnich vlastnostech snimaného textilnfho p¥{ist¥ihu nebo dflu. PruZny regulaéni &len
je tvofen pruZfinou nebo silentblokem nebo plynovym polStéd¥em nebo elasticky stladitelnou
hmotou.

Posuvny prost¥edek je tvofen posuvnym &lenem a kolikem.

Dal%im vyznakem vyndlezu je vystupek umist&ny na dosedaci hlavé v podélné ose dutého
t&lesa. Vystupek pfesahuje dosedaci rovinu dosedaci hlavy, p¥ilemZ dosedaci rovina dosedaci
hlavy je vymezena spodnimi hranami krytu, ktery je vertikdlné& stavitelny na dosedaci hlavé.
Tim je rovn&Z umoZndna regulace hloubky vysunuti hrotd uchycenych v nosi¢fch. V alternativ-

nim provedeni je moZno téZ hroty uchytit do nosi&l nastavitelné.

Podle jiného vyznaku vyndlezu je mezi pistem a horni sténou pracovniho vdlce umisté&na

pruZina.
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Daldf vyhody, detailnf uspo¥Addn{ a princip &innosti za¥izeni pro snimdni jsou patrné
z p¥ikladnych provedeni na vykresech, které zndzornuji na obr. 1 zdkladni schematické prove-
deni jednotky v ¥ezu, obr. 2 detailn&j$i provedenf{ jednotky v C&ste&ném ¥ezu v klidové polo-
ze, obr. 3 aZ 7 toté%Z provedeni jednotky v ruznych polohdch a fézich snimdni a dopravy tex-
tilnich p¥ist¥ihd a dill, zejména pletengch.

Snimaci jednotka v zékladnim provedeni podle obr.' 1 sestdvd z pracovniho vélce 1, ktery
pfechdz{ v duté té&leso 40, na jehoZ dolnim konci je uchycena dosedaci hlava 7. Duté té&leso
40 je vedeno v pouzdru 18, které je souCdsti dal&fho dstrojl, nap¥fiklad manipuldtoru. Mezi
pouzdrem 18 a dosedac{ hlavou 7 je tlafnd pruZina 27, zabezpedujfc{ spodni polohu celé jed-
notky. Ve volném prostoru pracovniho vdlce 1 je suvné& uloZen pist 3, ktery pfechdz{ v dutém
télese 40 v trubkovy ndstavec 26 s dutinou 5. Trubkovy ndstavec 26 je suvné uloZeny v dutém
télese 40 a je opat¥en podélnou drdZikou 16, v niZ je uloZen posuvny prostfedek 49. Posuvny
prostfedek 49 je sloZen z posuvného &lenu 11 a z kolfku 6. Mezi posuvnym prost¥edkem 49 a
dnem 42 trubkového néstavce 26 je umistén pruZny reguladni &len 15, ktery tvo¥{ pruZina, si-
lentblok, plynovy pol8t&¥ nebo elasticky stladitelnd hmota.

Ovlddaci prostfedky 43 tvo¥{ pracovni vdlec 1 s pistem 3, ktery pfechdzi v trubkovy nd-
stavec 26, ddle posuvny prost¥edek 49 a pruZny reguladni &len 15. Ovl&daci prost¥edky 43 jsou
pohybové nezdvislé na pohybu dutého té&lesa 40 v pouzdru 18.

Mezi pistem 3 a horni st&nou 48 pracovniho vdlce 1 je umist®na pruZina 4, kterd stlaluje
pist 3 dolu.

S posuvnym prostfedkem 49, ktery je suvn& uloZfen ve spodni &&sti trubkového nédstavce 26
v rozsahu daném délkou podélné dréZky 16, jsou prostfednictvim ojnic 12 spojeny noside 8, ve
kterych jsou hroty 9. Nosie 8 jsou uloZeny tak, Z%e se mohou oté&et. Hroty 9 jsou v nosi&ich
8 orientovény tak, Ze p¥i pohybu nosidl 8 z jejich vnit¥ni krajni polohy do vn&j¥i krajni
polohy sm&¥uji{ Zikmo ve sm&ru tohoto pohybu. ‘

Na obr. 1 jsou nosife 8 zndzorn&ny ve vn&j3f{ krajnf poloze, kdy se nachdzejf nejddle
od sebe. Hroty 9 jsou v obou krajnich polohdch nosilt 8 umist&ny nad dosedaci rovinou 44 do-
sedaci{ hlavy 7. P¥es dosedaci rovinu 44 p¥esahuje vystupek 31, umist&ny na dosedaci hlavé& 7
v podélné ose 47 dutého t&lesa 40.

Dosedaci hlavu 7 tvo¥i t&leso, v n&mZ jsou uchyceny nosife 8 s hroty 9 a ddle ojnice 12.

Konkrétn&js{ provedenf{ za¥izeni podle vyndlezu je na obr. 2 a%Z 7, podle nichZ jednotka
sest4vd z pracovniho vdlce 1 s volnym prostorem 2, ve kterém je posuvné& uloZen piét 3, jehoZ
zdkladni klidovd poloha, odpovidajfci jeho spodnf Gvrati, je déna tlakem pruiiny 4, opfrajici
se jednim koncem o dno pracovniho vdlce 1, tvo¥eného vifkem 17 a druhym koncem o &elo 21 pis-
tu 3, ptilem¥ viZko 17 je opat¥eno odvzdudfiovacim otvorem 22 a zdvitem 23 k upevnéni na horni
konec pracovniho vdlce 1. Ve st¥edni &4sti pracovniho vdlce 1 je vytvofena p¥ipojka 20 pro
p¥ivod tlakového média a na jeho spodnim konci je pomoci p¥ipeviiovaciho z4vitu 24 upevn&na
vnéjsf objfmka 25, uloZend posuvnd v pouzdru 18, zalisovaném v nosné desce 19 manipuldtoru.
vn&j%1i objfmka 25 je zasazena do drZéku 14 nesouciho dosedac{ hlavu 7, tvofenou dv&ma kolem
otodnych &epl 10 ulofenymi nosi&i 8 s tangencidlné zasazenymi a vym&nitelngymi hroty 9 v n&ko-
lika Yaddch, prifemf nosie 8 jsou prost¥ednictvim ojnic 12 a spojovacich &epil 13 spojeny
spole&nym kolikem 6 s posuvngm &lenem 11 teleskopicky ulofenym v dutin& 5 trubkového ndstavce
26 pistu 3.

Posuvny &len 11 tvo¥i s né&stavcem 26 posuvnou kinematickou dvojici s pruZnou vazbou pro-
st¥ednictvim pru¥fného regula&niho &lenu 15, tvo¥eného v tomto p¥ipadé tlalnou pruZfinou a je
zaji¥tén proti vysunut{ kolfkem 6 v podélné dréice 16, vytvoYené ve spodni &4sti trubkového
ndstavce 26 pistu 3.
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Velikost p¥itlaku snimaci jednotky a jeji m&kké dosednuti na hranidku textilnich p¥istii-
hd &i df{1d je ddno tladénou prufinou 27, opirajici se svym spodnim koncem o drZdk 14 a hornim
koncem o nosnou desku 19, kterd je spojena nap¥iklad s ramenem manipulétoru &i robotu.

Vystupek 31 drZdku 14 md u pfedpokléddané snimaci jednotky dvoji vyznam. Jednak vyznam
ochrany hrotd 9 proti pofkozeni p¥i ndrazu jednotky na tvrdou podloZku a ddle funkéni, napo-
mdhajfci{ snaz8imu vnikdni jehlidek do vldkenné struktury snimaného dilu. Vystupek 31 je p¥i-
pevnén bud k drZéku 14 a prochdzi krytem 29 nebo je uchycen p¥imo ke krytu 29.

Na obr. 2 je zndzorndno za¥izeni pro snimdnf v klidové poloze, to je bez plsobeni vn&j-
8fch sil. Pist 3 se nachdz{ vlivem tlaku pruZiny 4 ve své spodni dvrati véetné s nim pevné
spojeného trubkového néstavce 26, opatfeného podélnou drdZikou 16, prifemi do pfipojky 20 tla-
kového média neni p¥iveden tlak. Posuvny &len 11, teleskopicky uloZeny v dutiné 5 trubkového
néstavece 26 pistu 3, opatfeny kolikem 6, vedenym v podélné drdZce 1§ trubkového ndstavce 26
se vlivem tlaku pruZného regulafniho €lenu 15 vysune do nejniZ$i moZné polohy, odpovidajici
spodnf dvrati kolfku § posuvného &lenu 11 v podélné drdZce 1o trubkového ndstavce 26. P¥i
tomto vysunuti dojde prostfednictvim koliku 6 a ojnic 12 k maximdlnimu natoleni nosid 8 smé-
rem ven kolem otoénych epu 10. KlidovA poloha snimaci jednotky je charakterizovédna uvolnénou

tlaénou pruZinou 27.

Podle obr. 3 je zachycena snimaci jednotka ve vychozi puloze nad hranidkou p¥ist¥ihl
28, to je v okamZiku, kdy je p¥ipojka 20 spojena se zdrojem tlakového média. Pist 3 se na-

chézi vlivem tlaku média ve své horni dvrati, pridem? pruZina 4 je stlacena.

P¥i pohybu pistu 3 dojde rovnéZ k vysunuti trubkového ndstavce 26 s drdZkou 16 do horni
polohy a jejim prost¥ednictvim E pfesunuti kolfku 6 a posimneho ¢lenu 11 do horni polohy,
coZ zplisobf maximdlni natoleni nosild 8 smérem dovnitf¥ kolem otoénych Cepl 10 za uUlelem zasu-
nutf hrotd 9 do drZéku 14. Pruizny requlaéni ¢len 15 dotladuje p¥itom kolik 6 do spodni uvrati
podélné draiky 16. Vychozi poloha snimaci jednotky je charakterizovédna uvolné&nou tladnou pru-
Zinou 27.

Obr. 4 zndzornuje polohu snimaci{ jednotky po dosednuti na horni pfist¥ih 28 za nezmé&né&né
vzdjemné polohy funk&nifich elementl snimaci jednotky, jak je popsdno v souvislosti s obr. 3
s tim rozdflem, %e do3lo k C4steCnému stladeni tlaéné pruZiny 27 podle odpovidajicfho rozdilu

hladin mezi p¥ist¥ihem 28 a nosnou deskou 19, spojenou s nezndzornénym ramenem manipuldtoru.

Na obr. 5 je zachycena snimaci jednotka v pracovni poloze, to je v okamZfiku po p¥erusSeni
dodévky tlakového média do ptipojky 20 a zdroven je zde vysvétlen princip vzdjemného pusobeni
deformalnich sil snimaného pfedmétu v oblasti sniméni a pruZného reguladniho &lenu 15. Pist 3
se vlivem tlaku pruZiny 4 nachdzi ve své spodni Uvrati a s nim i pevné& spojeny trubkovy na-
stavec 26 s podélnou drdZkou 16. Kolik 6 posuvného &lenu 11 se pfesunul vlivem tlaku pruZného
regulaéniho &lenu 15 v zdvislosti na struktufe pfistfihu 28, do kterého vnikly hroty 9 nosi&i
8 do odpovidajici polohy v podélné drédZce 16. Podle deformaCnich vlastnosti snimaného textil-
niho p¥{stfihu dochdzi k odpovidajicimu z&bé&ru hrotd 9 do struktury p¥istfihd 28 bez ndsil-
ného roztaZeni mezi hroty 9 obou nosicl 8 v disledku pruZného reguladéniho Clenu 15. U ¥idSich
a pruZn&j&ich pletenin se noside 8 natoéi o v&t3{ thel, &imZ vnikne do horniho p¥ist¥ihu 28

i vice hrotl 9 ne? u méné roztaZenych pletenin.

Obr. 6 zndzornuje konednou f&zi procesu sniméni, to je napfiklad dopravu snimaného tex~
tilnfho p¥ist¥ihu 28 na misto odkl&déni. Ve srovndni se situaci na obr. 5 nedo$lo ke zmé&né
vzdjemnych poloh funkdnich elementd snimaci{ jednotky s tim rozdilem, Ze tladnéd pruZina 27

vysune snimac{ jednotku do vychozi vertikd&lni polohy.

Obr. 7 zndzornuje p¥ikladné provedeni vzédjemného postaveni hrotd 9 zasazenych do nosilu
8 vi&i krytu 29 s drédZkami 30 pro prilichod hrotd 9. Poloha krytu 29 je nastavitelnd vG&i drZé-
ku 14 a otoénym Eepim 10, které tvo¥i{ kinematickou dvojici nosidh 8 a drZiku 14. Vzdjemnym
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nastavenim krytu 29 a dr¥dku 14 je umoZnno relativn® v&t3{ nebo men¥{ vysunut{ hrotd 9 pod
spodn{ droven krytu 29, kterd spolu s v§stupkem 31 dosed4 na hornf vrstvu hrani&ky snimangch
di118. Dosedaci rovina 44 dos%daci hlavy 7 je’déna spodnimi hranami krytu 29. P¥es dosedact
rovinu 44 p¥eénivd vystupek 31.

PREDMET VYNALEGZU

1. za¥fzenf pro snimdni, dopravu a ukldddni textilnfch p¥fst¥ihd a df18, jakoZto soudést
dal¥fho pracovniho dstrojf, zejména manipulétoru, zahrnujici dosedacf hlavu, ve které je otod-
n& uloZena dvojice nosi&d hrotl pro manipulaci s p¥i{st¥ihy, ovladaci prost¥edky pro ¥{zeni
vratného pohybu nosiélt mezi jejich vnit#nf krajni polohou, ve které jsou hroty umist&ny nej-
bli%¥e u sebe a vn&jsL krajni polohou, ve které jsou hroty umfstdny nejddle od sebe, p¥ilem¥
vzddlenost dosedacf roviny dosedac{ hlavy od os otd¥eni nosidd je men¥{ neZ polom&r hrotové
kruZnice nosi&l, vyznadujic{ se tim, %e dosedaci hlava (7) je uchycena na spodnim konci du-
tého t&lesa (40) vdlcového tvaru, suvné uloZeného v pouzdru (18) tvoifcim souddst manipuléto-
ru, p¥idemZ nosife (8), ve kterych sou hroty (9) orientovdny tak, Ze p¥i pohybu nosidd (8)

z jejich vnit¥ni krajni polohy do vn&j${ krajn{ polohy sm&¥uji Zikmo ve sméru tohoto pohybu,
jsou spojeny ojnicemi (12) s posuvnym prost¥edkem (49) suvn& uloZenym ve spodni &4sti dutého
té&lesa (40) a pohybov& spojenym s ovlddacimi prost¥edky (43) uspo¥ddanymi v dutém tdlese (40)
pohybové nezdvisle na pohybu dutého t&lesa (40) v pouzdru (18), p¥idem? hroty (9) jsou v obou
krajnich polohdch umisté&ny nad dosedaci rovinou (44) dosedaci hlavy (7).

2. Za¥fzeni podle bodu 1, vyznalujicf se tim, %e mezi pouzdrem (18) a dosedaci hlavou
(7) je umist&na tla®nd pruZina (27).

3. Za¥f{zeni podle bodu 1, vyznadujicl se tim, Ze ovlddaci prost¥edky (43) tvo¥{ pracov-
ni vdlec (1) s pistem (3), jehoZ trubkovy ndstavec (26), suvné uloZeny v dutém t&lese (40),
je opat¥en podélnou drdfkou (16), v niZ je uloZen posuvny prostfedek (49), pfilemZ mezi po-
suvnym prostfedkem (49) a dnem (42) dutiny (5) trubkového néstavce (26) je umfst&n pruiny
&len (15).

4. Za¥fzeni podle bodu 3, vyznadujicif se tim, %e posuvny prostfedek (49) je vytvofen
posuvnym &lenem (11) a kolfkem (6).

5. Za¥izeni podle bodu 1, vyznalujici se tim, %e na dosedacf hlav& (7}, v podélné ose
(47) dutého t&lesa (40) je umist&n vystupek (31), ktery pf¥esahuje dosedacf rovinu (44) dose-~
daci hlavy (7).

6. Za¥izenf{ podle bodu 1, vyznadujicl se tim, Ze dosedacf rovina (44) dosedac{ hlavy
(7) je vymezena spodnimi hranami krytu (29) vertikdln& stavitelném na dosedacf{ hlavé (7).

7. Za¥fzenf{ podle bodu 3, vyznadujicf se tim, Ze mezi pistem (3) a hornf st&nou (48)
pracovniho vdlce (1) je umisténa prufina (4).

8. za¥fzeni podle bodu 3, vyznadujici se tim, ¥e pru%ny reguladni &len (15) tvo¥i pru-

Zina.

9. Za¥fzenf podle bodu 3, vyznalujicf se tim, %Ze pruZny reguladnf &len (15) tvoFi silent-
blok.

10. za¥izeni podle bodu 3, vyznalujici se tim, Ze pru¥ny regquladni &len (15) je tvofen
plynovym polSta¥em.
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11. Za¥izeni podle bodu 3, vyznadujici se tim, Ze pruiny regulalni &len (15) tvo¥{ elas-
ticky stladitelnd hmota.

7 vykresﬁ
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