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v Vyndlez se tykd Stipacihc stroje, zejména pro usn& a kii%e, netkané textilni vyrobky,
pryde, plastické hmoty v deskdch nebo svitcich, ktery obsshuje hlavn& nosnou nebo rémovou
xonstrukci, pracovni stdl k poddvéni materidld nebo vyrobkd ke ¥tipéni, undseci zarizeni
t¥chto materidldé nebo vyrobkd s pomoci dvou véled umisténych pred pdsovym nofem, z nichi
jeden Je uspoPddén nad rovinou a druhy vdlec pod rovinou, v které se nachdzi téhnouci vétev
nekone&ného pésového no%e neseného dviéma kotoudi, z nich? alespon jeden je motoricky pohon-
ny a napineci, piilemZ vzddlenost mezi zmin&nymi obdme vélci je se?iditelnd, brousici jed-
notk: slofenou ze dvou brusnych kotoudl, z nich¥ kaZdy je ulinny vZdy na jednu ze dvou ploch
ve sgoseni tvoricim v jejich protindni ostii pésového noZe, '

Jsou zndmy stroje k provédd&ni pracovniho postupu Xtf{pdnf, ktery spolivd v rozd¥lovéni
vprecovévanych materidld nebo vyrobii na n&kolik vrstev podle jejich tlousfky. Tyto stroje
obsahujf'v podsiatd rém, pracovni stdl, na kterém jsou podévény plo¥né materidly nebo vy-
robky ke %tipéni, und¥ecd zatizeni tZchto materisld nebo vyrobkd proti sméru &éry Fezu
s pomoci dveu vdled, z nichi jeden je umistdn nad rovinou, v které se nachdzl téhnouci vétev
pruiného, nekone&ného pdsového noZe namontovenéhc na dvou kotoudich, z nichi alespon jeden
je motoricky pohonny a napinaci, p#i&emi horni vdlec je umist¥n oproti rovin¥ zmin¥né téh-
nouci v&tve sePiditeln& podle poZadované tlousfky 3tipsani.

Druhy vélec, ktery se nachézi pod zmin&nou rovinou tdhnouci v&tve, Jje sloZen v3eobecné
z jednotlivych prvké nebo ndkruzki, které jsou vyrovnény v dosedu na kovovou li¥tu a navic
podepfeny a unideny vélcem opatfenyjm po obvod® pryZovym povlakem a uvddénym v oté¥eni. Tento.
vdlec, sloZeny z jednotlivych, ale v jednom celku montovanych prvkd nebo nékruZkd, mé za
dkol ud&lovat materidltim nebo vyrobkim ke 3tipédni stdly tlsk p#i Jakychkoliv zm&ndch v je-
jich tlousice. Na druhé stran¥, mimo rdzné serizovaci soustavy, jsou ¥tipaci stroje obvykle
vybaveny brousici jednotkou pro nekone&ny pésovy ni%Z, sloZenou ze dvou brusnych kdtou&&,
z nichZ keZdy pasobi na jednu ze dvou ploch ve zkoseni tvoricim v jejich protinéni ost¥{
pdsového noZe.

S vyjimkou n&kterych sefizovéni, Jsou konstfukéni prvky té&chto stfojﬁ spolu navzéjem
pevn& smontovény.

Takové stroje majf nevyhodu v tom, Ze rdzné podminky p¥i 3tipéni materidld nebo vyrobki,
jako napfiklad tlou¥fka 5tipéni, hustota, povrchové tvarovéni, vyiaduji rizné zmé&ny polohy
mezi ost¥im pésového noZe a rovinou unddeni, tj. oproti my3lené roving, prochdzejici osami
und¥ecich védlcl, a oproti konstrukinim prvkim. Tyto zmény v poloze ost¥l pdsového noe
Jjsou provéd&ny jeho pfemis{ovénim've vztahu k udstrojim, kterd jej podpirajfi, vedou, uné-

Zejl a oviddaji polohu zaji3tovénim brouseni. Je tedy nutno provéd&t celou Fadu vyrovnévéni,
aby byla pro novou polohu ost#f op&t nalezena vyhovujici poloha brusnych kotoudd, kterd
vyivéPri nadlouho jenny a spolehlivy chod.

Jind nevyhoda zndmych strojt spodivéd v tom, Ze je pro obsluhujicfho pracovnika nesned-
né udriovet .stéle s pomoci brouseni polchu ost¥f{ enebo &dry fezu na urovni odpovidajici
tloudice phAsového noZe. To se vysvdtluje tim, %e jestliZe se uvdzi, %e jedna z ploch ve zko-
seni je vytvdrena na horni &&sti podél okraje pdsového noZe prvnim brusnym kotoufem, druhé
plocha ve zkoseni je vytvéPena druhym brusnym kotoulem na dolni &dsti podél tého% okraje
pdsového noZe.

finnost brusnych kotoudd musi byt pedliv& dévkovéna, aby byla pésovému noZi dodévéna
néleZité jaxost Pezu a sby byly citlivd udrZovény stdlé 31¥ky ploch u obou zkosenf a v di-
sledku toho i st4ld poloha ostri se zfetelem k tloudfce pssového noZe. Tato &innost je zé-
visld jedin®d na podn&tném, samostatném rozhodovéni obsluhujfctho pracovnika, ktery nemé
phesné prostPedky k hodnocenf, takZe zde jsou urditd nebozpeéi‘poruch v setizovéni.

Ukolem vyndlezu j¢ odstranit uvAd&né nevyhody u znémych 3tipacich strojl.
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Qkol Jje Pefen Btipacim strojem podle vyndlezu, jeho% podstata spo¥ivé v tom, Ze jeho
nosnd konstrukce je upravens pro rozd&leni jeho ustroji do dvou odli%nych celkl, z nich?
prvn{ je pevny & sestévéd z pracovniho stolu, z poddvaciho vélce a nakruZkového vélce,
umnisténych po obou strandch &dry Pezu a sefiditelnych rozdilné& a odd¥len& se zietelem ke
zmin&né &éie Fezu, utvofenéd ostiim horni téhnouci v&tve nekoneéného pédsového nofe, zatimco
druhy celek je pohyblivy ve vodorovn& roving se zretelem k prvnimu pevnému celku a sestdvd
z nosné stolice pdsového noZe, vybavené vedkerymi prvky pro vedeni, sefizeni, undderi a
broudeni pdsového no%e, jehoZ ostii, vytvorené v protindni dvou ploch obroudenych zkoseni,
mé nem&nnou polohu ve vodorovné rovin& se zietelem k nosné stolici, prilemZ druhy pohyblivy
celek Je premistitelny ve vztahu k prvnimu pevnému celku nosné konstrukce pro upravu vzdé-
lenosti mezi rovinou unédfeni, kterou je myZlend &déra prochdzejici osami poddvacfho vdlice
a nékrufkového védlce, nesenych prvnim pevnym celkem, a mezi ostiim pdsového noZe, umi sté-
nym v neminné poloze ve vodorovné rovin& ve vztahu k druhému pohyblivému celku.

Dal81 provedeni vyndlezu jsou obsaZena v jednotlivych podruZnych bodech definice jeho
ptedm&tu.

Novy enebo vy381 udinek, dosahovany vyndélezem, vyplyvd v podstatd z t&chto skuteénosti:
Unisténi nosné stolice rovnob®Zn& s osami poddvaciho a ndkrufkového vdlce prizplsobiteln&
k jejimu viastnimu rovnob&Znému piesuvu iajiﬁ{uje rychlé, piesné a ovladatelné serizovéni
vzddlenosti mezi rovinou unéd¥eni a ost¥im pdsového noZe. )

Sefizovédni této vzddlenosti se provédi, aniZ jsou upravovény vzéjemné polohy voditek,
detek¥niho zafizeni pro ostfi a brousici jednotky ve vztahu k ost#f pésového noZe., Vzddle-
nost mezi ostiim pdsového noZe a rovinou unéSeni miZe byt tedy se zretelem k tomuto uspoié-
déni upravovéna mZ%ikov&, bez pridavnych sefizovéni, tak jsko to nejlépe vyhovuje podminkém
stipéni. Cim men¥{ je tato vzddlenost, tim presngjsi bude Ztipénf, samozPejm& jen do té
miry, aby tim nebylo znesnadﬁovéni vnikédni materidlu do stroje.

Rozd&leni nosné konstrukce stroje na dva odlisné celky, z nichZ jeden je pevny a druhy
pohyblivy, vymezujé ostatnd mo¥nost ovldddni brusné innosti. Samo&inné uvolnovéni brusnych
kotoudd od ostfi a Jjejich op&tné uvdd¥ni do samolinného plsobeni oproti pésovému noZi je
z{skdvédno hydresulickym zdvihdkem, . ' '

Ost#i pasového nofe, mé ve vztahu ke své podp&fe nemdnnou polohu, tukie zjisdfovaci
zatfizeni p#ibliZeni, namontované na pohyblivém celku nosné konstrukce a umist&n# dc polohy
se zFetelem k jedné z ploch zkoseni pdsového noZe, je schopno oznamovat véSkers odchylné pre~
misténi ¥dry ve vztahu k prifezu pdsového noZe ve svislé rovind, Ve skutednosti, i ze idedl-
nich podmfnek 3tipdni, odpovidajicich dané poloze této &&ry fezu v tlousfce pésového nole,
pFr{li3%né &innost jednoho 2z brusnych kotould ve vztshu k druhému miZe pfivodit presun ¢dry re-
zu, prodlouZeni Jjedné z ploch ve zkoseni pdsového noZe za soulasnéhc zkrédceni druhé plochy,
coZ mé za nésledek zm¥nu v pracovnich podminkdch a sniZeni jakosti préce.

Prihl{iz{ se k té skutednosti, Z%e pFi 3tipdni dvou usni podél hfbetni &&ry nutno mit
na zheteli, Ze jejich tlousika je tenké a jejich sloZeni uvoln&né a v1dknité na bocich
zmin&nych phlek usni, zatimco podél h¥betnf ¥dry je tloudtka siln&jsi a sloZeni tuisi.
Proto pohyblivy celek nosné konstrukce, namontovany na nosné lavici, a tedy i pésovy ndz
jsou nastaveny do "zeXikmend" polohy, tj. ve sklonu va#i pevnému celku namontovanému na
sk¥inich nesoucich jmenovit& poddvaci a nékruikovy valec, mezi kterymi prochdzeji plliy
usni, Sklon pohyblivého celku nosné konstrukce je stanoven v jednom nebo druhém sméru podle
toho, zda se jednd o levé pllky usni, tj. s bolni oblasti vlevo pii pohledu od &ela stroje,
nebo o pravé pilky usni, tj. pPi tomZe pohledu s bol&ni oblasti vpravo.

Podp¥ry, pripevn¥né ke svislym stojenim a ovlddetelnd pro nastavovéni pohyblivého
celku nosné konstrukce do polohy vi&i pevnému celku, jsou opatPeny jednotlivé sefizovacimi
prostfedky, coZ umoZnuje nezévislé pisobeni na jedno nebo druhé ovlddaci zarizeni ve vztahu
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k odpovidajfci pevné podpdfe za uZelem uhlového nakldn¥ni nosné lavice a pdsového noZe podlel
pdlek usni ke Stipén{., Tim se zmen3uje v &dsti délky mezera mezi ost¥im pdsového nofe a ro-

- yinou undsenfi mezi poddvacim a nékruikovym védlcem ve vsouvztafnosti se zmen¥enou tloutkou

ne bocich plilek usni, za plného pfihliZeni na druhé ¥dsti délky k mezete nezbytné ve vztahu
k tlustéim tdstem, tJ. v oblasti hibetni Zéry.

Vynélez bude nyn{ blile objasn&n na p¥ipojenych vykresech, kde na obr. 1 je schematic~
kY pohled v p¥iéném Fezu na ¥tipaci stroj podle vyndlezu, na kterém je zndzorn&n pouze pevny
celek nosné konstrukce, na obr. 2 je tentjZ pohled se zndzorn&nim pouze pohyblivého celku
nosné konstrukce, na obr. 3 je schematicky pohled zep¥edu na stroj, na kterém je zndzorndn
pevny celek plnymi ¥aremi a pohyblivy celek pFerulovanymi Zarami, na obr, 4 je pldorys
s vyznatenim pevného celku plnymi Zarami a pohyblivého celku prerudovenymi Zaremi, ng obr. 5
Je schematicky pohled na pohyblivy celek v pidoryse a ¥ezu podél ¥4ry 5-5 na obr. 2, tj.

v roviné 3tipéni, na obr. 6 je schematicky pohled na pohyblivy celek v pidoryse a fezu podél
géry 6-6 na obr. 2, tj. v ose zafizeni pro spojeni a sefizovéni pohyblivého celku s pevnym,
na obr. 7 je pohled v pldoryse a fezu ve zv&t3eném m&#itku na za¥fzeni pro spojeni a sebi-
zovéni pohyblivého celku s pevnym, na obr. 8 Jje pohled v ezu ve zv&tZeném m&¥itku na horni
vétev pésového noZe s ovlddacim zafizenim,na obr. 9 je pohled v Fezu ve zvitdendm m&ritku
se zadni &éstl otoZenou o 90 stupnd u Jednoho z brusnych zedfzeni pdsového noZe, na obr.

10 a 11 jsou schematické pohledy na dv¥ brusnd za¥izenf, Jjednotlivé v poloze pracovni a

v poloze klidu, na obr. 12 je pohled v ¥dsteZném ¥ezu a zvitSendm m&¥ftku na detekdni za-
#{geni pro ostii‘pésového noZe, na obr. 13 je pohled v ¥4stelném Fezu a ve zvitiendm mé-
$itku na detek¥ni zarizeni pro vzdélenoat hornfho zkoseni pdsového noZe, na obr. 14 je
schematicky pohled zndzornujic{ klasické serfzeni ost¥#{ do polohy pro dany ukol &tipéni,
na obr. 15 je schematicky pohled ne nastaveni do polohy ost¥f podle vyndlezu, na obr. 16

Je schematicky pohled na pohyblivy celek v plidoryse a Fezu, ukazujici zejména prihyb (F)
pésového po!e, na obr. 17 je pohled v Ffezu a zv¥tSendém m¥¥itku, s pPerudenim v délce,

ne montéini detaily sefizevéni pohyblivého celku ve shod& s obr. 16, na obr. 18 je sche-
'nnticky pohled na pohyblivy celek v ¥ezu, v ose zaFfzeni pro jeho spojeni a seffzeni vi&i
pevnému celku, pr¥i¥emZ jedno z moZnych premist¥ni pohyblivého celku, odpovidajici pojmu
ngedikmeni”, jedno vyznaleno prerufovanymi Zarami, na obr. 19 je pohled v Zdstedném rezu,
ve zvitieném m¥f{tku e s pferudenim v délce, na detaily sefizovacich prostiedkd "zeZikmen{"
pohyblivého celku a na obr. 20 je perspektivni pohled na dv& pilky usnd.

Stipaci stroj podle vynélezu se sklddd v podstatd z pevného celku 8 pohyblivého celku.

Pevny celek obsahuje dva stojany 14, lg vyztuZené nosniky 2, které je udriuji v rov-
nob¥¥nosti. Vodici li¥ty 3d, 3g, upevn#né na plochéch pfed stojany 14, lg, slouZi k vedeni
horniho nosného mistku 4 poddvaciho vdlce 5 ve znémém uspordddni jako% i dolni nosnou pod-
péru § nékruZkového vélce 7, nastavenou a vedenou také ve znémém uspoiddéni, obsahujictfho vo-
daict nékruzky 8, opérny vélec 3 s pryZovym povlakem a pracovni stdl 10, Jjak patrno z obr,. |}

Dolni nosnd podpéra 6 je nastavena do polohy piestavitelnymi nardZkemi 114, 11z spo-
Jenymi s vodicimi li¥temi 34, 3g. Horni nosny mistek 4 je nastaven do polohy dv&ma soudas-
nyoi sefizovacimi zarizenimi 44, 4g spojenymi s nardfkemi 124, 12g motoricky pohonnymi
p¥es redukini pfevodové ustrojf J12h, Jek patrno z obr. 3.

Poddvaci védlec 3 a op¥rny védlec 9 s pryZovym povlekem, ktery undsi nékruZkovy vdlec
1, Jsou uvdddny v otd¥eni pro prfsun vyrobkd ke ¥tf{pdni ve stroji prostrednictvim zndmého
- reduk&niho prevodového ustrojf §5 obsshujiciho dva p¥evodové hi¥idele 658, 65b spojend
8 vélel 2, J prostfednictvim stejnob¥inych (homokinetickych) spojek 66, jak také patrno
z obr. 3.

Pohyblivy celek obsshuje v podstatd podélnou nosnou laviei 13 nemontovenou na dvou
skfinich 144, l4g spojenych a vyztuZenych mezi sebou nosnikem 15, ¥im%f je vytvofen tuhy
a tvarovd neménny celek, Jjek patrno op&t z obr. 3.
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Nosnd lavice 13 spo&ivé na plochéch 16d, 16g obou stojani 19,'15, vi¥i ninZ je nasta-
vena do polohy s pomoci dvou ovlédecich zatfzent 174, 17g v podob¥ ¥neku se Snekovym
kolem a Sneku, jeho¥ jeden konec je zajidté&n nehybn& podp&remi 184, 18g pripevné&nymi ke
stojanim 1g, 1g. Ovlddaci zeffzeni 17d, I1g jsou spojena v Zasovém soub&hu hiidelem 18
a ovlédéna ru¥n& od vn¥jsi strany stroje h¥idelem 19 opatfenym ovlddacim kolem 20. Tato
uspordddnl jsou dobfe patrna z obr. 6 a 7, :

Pohyblivy vozik 21, zavéSeny pod koncem nosné lavice 13, podp{rd nosny hnacf hifdel
224 kotoude 23d, ktery je undZen prostfednictvim vnit#niho ozubeni pohdén&ného elektrickym
motorem 24, jak patrno z obr, 3 a 4. Na prot&jsi stran¥ sk¥in 14g nese h¥idel 22g opatteny
kotoudem 23g. )

Na obou kotoudfch 23d, 23g je nemontovén nekone&ny pésovy niZ 25, a pohyblivy vozik
21 Jje silov¥ ovlddén hydreulickym zdvihékem 26 pro zajistovént nap&ti pdsového noZe 23,
Jek patrno op&t z obr. 3.

Horni v&tev pdsového noze 25 Je vedena dviEme voditky 27, 27a k provédéni pohybu s vy-
mezenou vili pisobeni, jak patrno z bbr, 2, 3, 14 a 15. Spodek pésového noie dosedd na Fadu
tlaZek 28 s konci z karbidu volframu, spojenych s tladnou deskou 29 rovnob&ing posuvnou
v nosné stolici 13 a ovlddanou t¥emi ovlsédacimi zaffzenimi 30, 304, 30g v podob& ¥neku se
Snekovym kolem s matici a ¥roubem, jak vidno z detailu na obr. 8. Tato zsPizeni jsou spo-
Jjena v %asovém soubhu mezi sebou prevodovym hifdelem 3! s ovladatelns od venkovni strany
Stipactho stroje hifdelem 32 uvddénym v otdleni pres redukéni pfevodové ustrojf 33, jak
patrno z obr. 5.

-~ UloZeni tla¥ek 28 ve tla¥né desce 29 je provedeno s pXesnostf, aby Jejich plochy
z karbidu volframu byly v dokonalém vyrovnéni nezbytném pro ziskédni p¥imo&arého podepfeni
pro horni v&tev nekone¥ného pésového nofe 25.

Na obr. 13 je zndzorn¥n priklad uspofdddni odpovidajicthe pracovniho postupu 3tipdni
daného vyrobku, ktery ukldédd pro ziskdni sprévného vysledku vzddlenost X mezi rovinou obou
véled 2, I a ostFim pdsového noZe 2. PF¥i vychdzeni z polohy pdsového nose 23, vyznadené |
hodnotou nebo veli&inou X uspordddni na b&Zném stroji pro rtzné v¥robky ke Stipéni vyZaduje
nap¥ikled vi&i hodnotZ X dolnf hodnotu X+ K zfskéni této dolnt hodnoty X dochézi k posunu
vpied pésového noZe 25, stanovendmu premisté&nim fotoelektrického ¥ldénku pro nastavovéni
do polohy a posunem vped tladek 28.

T{mto premfstdnim pdsového nofe 23 k prechodu od vzddlenosti X na vzddlenost X’ zvétduje
se preinivéni pdsového noZe 22 ve vztahu k jeho voditkdm 27, 27a, co¥ zmen3uje Jeho sprévné
nap¥ti mezi nimi. Ostatn& by do&lo k op¥tnym brusnym podminkém pro ob& zkosenf 39, 40 pa~
sového noZe 25 jedin¥ op&tnym stykem s‘brusnymi kotoudi 36a, 36b.

Na obr. 15 je zndzorn&no nastavent do polohy pdsového noZe 25 na ¥tfpacim stroji podle
vynélezu. PFechod od vzddlenosti X na vzddlenost X' se ziskdvd poviechnym ovlddénim pohybli-~
vého celku nosné konstrukce, podpirajfctho pdsovy Femen 22, ve vztahu k pevnému celku
nesoucimu podévacl vdlec 5 a nékrufkovy védlec 7. Pre¥nivént pésového noZe 25 vn& jeho vo-
ditek 27, 273 se nachdzi beze zm¥ny, brusné kotoude 36a, 36b, Jjejich peloha je ve spojent
s pohyblivym celkem nosné konstrukce, se nemusi m&nit. Dochdzi zde pouze k vyrovnavacimu
sefizovéni ot¥ru pdsovéhe nofe 25, provdd&nému tladkemi 28.

Snimact zat{zent fotoelektrickym &lénkem 34, zndmého typu, tj. s vysilaZem 34a, a pri-
Jimalem 34b, zjiﬁfﬁje stav ost¥f pdsového noZe 25, viz obr. 12, Toto zailzeni, namontované
na podp&ie 35 spojené s nosnou laviel 13, urduje pot¥ebné posunovéni zadni oblasti pasového
noZe 25 tlaleného tla¥kemi 28 s pomoci redukénfho prevodového Ustrojl 33. Ost¥{ pdsového
no%e 25 je tedy saji¥téno v poloze nem&nné vi¥i nosné laviei 13 pouhym p¥emisfovénim foto-
elektrického ¥lénku 34. :
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Dva brusné kotoule J6a, 36b, namontovanéd na dvou podp&réch 37 a uvdd¥né v otéZent
motory 38 a Femenovym pfevodem, jak patrno z obr, 2, zaji¥tujfci p¥i otd¥eni tvoFeni a
udrZovéni horniho zkoseni 39 a dolnfho zkoseni 40, JjejichZ protindnf vymezuje ost¥{i péso-
vého noZe 25, jek patrno z obr. 13.

Ob& podp&ry 37 Jsou sestrojeny totoZn& a usporddény v citlivé soumdrnosti vidZi pésové-
mu noZi 25. KaZdd z t&chto podpér 3] je ovladatelnd zarfzenim 41 v podob¥ ¥roubu s matiedl,
spojenym s ovlddacim kolem 42 prost¥ednictvim redukéntho prevedového ustrojf 43, jak patrno
z obr. 9., Jeden konec 3neku 41 Je spojen s pistem 45 jednodinného hydraulického zdvihdku
44 pod tlekem pruZiny 46, jak je patrno z obr. 9. Hydraulické zdvihdky 44 obou podp&r 37
Jsou upevné&ny jednotlivé na hornim posuvném vedeni 47 a dolnim posuvném vedeni 48 s pomoci
dhelnikovych podp&r 35. Napdjeni 44a nezndzorndnym hydrsulickym dstrojim na stesnoveny tlak
zplisobuje stlafovdni pruZin 46 a uvédini ne doraz obou podpdr 37 v rémeci dovoleného p¥emfs-
téni nardzce 22, uloZend mezi rozpdrou 53 a pojistnou matici 54, v poloze stanovené ovld-
dacimi zabizenimi 41, jak je patrno z obr. 9. Celkové vypnuti elektrického proudu v napdjeni
444 hydraulického ustroji zpisobuje pokles tleku fluida a umo%ﬂuje uvoln&ni prufiny 46,
coZ mé za nésledek uvoln¥ni podp&r 37 a tim odddleni brusnych kotoudd 36a, 36b do polohy
klidu ve vztahu k ob&ma zkosenim 39, 40 pédsového noZe 25, Jjek' je znédzorn&no na obr, 11,
Naopak, uvdd&ni pod tlek hydraulického okruhu pisobiciho na pist 45 zplsobuje stladeni pru-
Ziny 46 a premist&ni nardiky 52, &im% je zajiZt¥n ndvrat obou brusnych kotoud¥d 36a, 36b,
ani? Jje zepot¥ebi zdseahl ovlddacich kol 42, jsk je patrno z obr. 10.

Posuvnd vedeni 47, 48 jsou namontovédna vzdjemn& seriditelnd ve vztahu k nosné lavici
13. Horni posuvné vedeni 47 je neseno vozikem 478 v dosedu seFiditelném kluzdtkem na horni
plo¥e nosné lavice l}; pridemZ sePizovédni se provddi ze¥izenim 49 v podobd Xroubu s matici,
Dolni posuvné vedeni 48 Jje namontovéno oto&n& na dvou zégésechvspojenych‘s plochou pred nos-
nou lavici 13. Uvéd&ni v otd¥eni dolnfho posuvného' vedeni 48 je zaji¥téno za¥izenim 51 v po-
dob& &roubu s maticf, viz obr. 2. '

Oba brusné kotoude 36a, 36b mohou byt tedy nastavovdny do poloh nezdvisle vi¥i ostii
nekoneéného pdsového noZe 25, &imZ Jsou zajiit¥ny podle poloh zvolenych serizovacimi zaif-
zenimi 4%, 21 v, podob¥& 3roubd § maticemi prodluZovéni nebo zkracovéni délek zkoseni 39,
40 pésového noZe 2% podle druhu 3tipdéni, které mé byt provédé&no,

RozloZeni Xtipdni podle vyse popsené struktury dovoluje zmdnu vzddlenosti mezi rovinou
unédSeni a ostiim pésového noZe 25, aniZ je zapotPebi upravovat udrZovéni pdsového noZe 25
ve stélém prednivéni ve vztshu k voditkim 27, 27a, polohu sniméni ost#i pésového noZe 25
fotoelekt rickym #lénkem 34 ve vztahu k tomuto ost¥i, polohy obou brusnych kotoudd 36a, 3J6éb
vi&i ob&ma zkosenim 39, 40 pésového noZe 25 tvoricim ve svém protfndni jeho ost¥f,

Rovnob&Zng s umistdnim fotoelektrického &ldnku 34 pro sniméni ostPi pédsového noZe 253,
namontovaného na nosné lavici 13 prostiednictvim podp¥ry 33, Jje upevn&no na nosné lawvici
13 zarizeni pro snimén{ polohy vzddlenosti dolniho zkoseni 39 pro kontrolu sprévného udrZo-~
véni polohy ost’i pédsového noZe 25 ve svislé roving&, viz obr. 13.

V disledku toho podp¥ra 56, piisroubovend k nosné lavici 13, mé na Je@nom konci klu-
zétko 26a spojené s vozikem 57 sefiditelnym vydkovd Sroubem 58 s ryhovanou, popiipedd
dilkovanou hlavou 28g, spojenym s vozikem 57 a za3roubovenym v podp&fe 56.

Odrazovy optickoelektronicky detektor 539 zndmého druhu je nemontovénm ns voziku 57 se
sPotelem k odrazové plo¥e, jek vytvéri horni zkoseni 39. Cdst odraZeného sv&telného paprsku
je funkci vzdé€lenosti mezi vztaZnou plochou odrazového optickoelektronického detektoru 359
a plochou xo sontrole, je# vytvda®i horni zkoseni 39 pésového noZe 23. Pro danou vzddlenost
L ®ini odraZend tdst sv&telného paprsku 50 % vysileného toku a veSkerd zmEna této vzddlenosti
Y v tom nebo onom smyslu prind%{ s sebou zvySeni nebo sniZeni procenta odraZeného sv&telného

toku prevdéd&ného v napdti elektrického proudu, prilem¥ &teni na stupnici doddvé t#i ddeje
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prostfednictvim svételnych ndvEstL 60, 61, 62 do ovlddaci sk¥in&, a to svitelnd nédviiti 60
udévéd sprédvnou polohu zkoseni, sv&telné nédv&8tf{ 61 p¥{li¥ vysokou polohu a svdtelné ndvésti
62 p¥{1i& nizkou polohu.

~ Tyto ddeje urdujici polohu hornfho zkoseni 39 ve spojeni s nemdnitelnost{ polohy ost¥{
pésového noze 25 ve vodorovné poloze kontrolované fotoelektrickym &lénkem 34 umoznuji ob-
sluhujicimu pracovnikovi zvySovat nebo sniZovat G&innost obou brusnych kotoudd jéag, 3Jbb,
Eimz je zajiZt¥na stdlost polohy osti{ pdsového noZe 25 ve vztahu k horni ploe 238 8 dolni
ploZe 25b pdsového noZe 25, Jek to ukazuje obr. 13. Stdlost této vysky ostii pdsového noiZe
25 umoZnuje stélé udriovéni zdkladni sloky podminek 3tipéni, stanovenych pro ur&itou pré-
¢i na ur¥itém vyrobku.

Poloha ve vysce tohoto ost¥f v tloudfce pdsového noZe 25 d4 se tedy m¥nit ve vztehu
k ob&me jeho plochém 2%a, 23b v tom i onom smyslu funkc{ charakteristik 3tipdni, charakte-
ristik geometrickych anebo strukturdlnich charakteristik vyrobku ke Stipéni.

Ovlédéni Zroubu 58 ryhovou matici 58a, zpisobujici vy3kové premist¥ni nosného voziku
57 odrazového optickoelektronického detektoru 59 umonuje prost¥ednictvim &teni svételnych
nédvéstd 60, 61, 62 plsobeni na jeden z brusnych vdled 36a, 36b ve vztahu k druhému k z{ské-
n{ poZadované polohy oznalené sv&telnym névd3tim 60 za sprévnou.

Podle obr. 16 a 17 bo¥ni ovlddaci zerizen{ 304, 30g maji posuvové 3roudby 67d, &i1g
nemontovenéd pevnd vi¥i ovlddacim zedfzenim 304, 30g, zatimco prostiedni posuvovy ¥roub &7c
je namontovén se¥iditeln® vi&i ovlddacimu zarizeni 30 pro ud&lovéni tvarové zmény tlakem
prost¥edni ¥dsti tle¥né desky 29, k ziskdni posuvu vp¥ed prostifednich tlefek 28¢ kvili vy-
rovnéni tvarové zm¥ny u pédsového no%e 25 na tomto mist&, i ’

Prost¥edni posuvovy Broub 67¢ md prostfedni ryhovanou nebo drézkovanou &&st &la ve spo~
luprdci s ryhovanym nebo dréfkovanym pouzdrem 308 ovlddaciho zaffzeni 30 a op&rny bod pro-
st¥edniho posuvového ¥roubu ng—je utvoden zdvitovym pouzdrem 68 Jjako Pidici Sroub ve spoje~
ni s vrtanou podpé&rou §9 piipevn¥nou na nosn§ lavici 13 ve stiedové ose.

‘Zévitové pouzdro §8 je opatieno ryskami nebo dilky umoZnujicimi odhad premist&ni pro-
vadiného jeho otd¥enim a pot¥ebného k ziskédni dotyku tlalek 28 s plochou 258 pésového noe
2. -

Pojistnd podloika 70, spojenéd s vrtanou podp&rou §9, dosedd na nédkruiek zévitového
pouzdra 68 k zabranovéni jakéhokoliv nev¥asného otddeni e porudovéni v jeho sePizenf, phi-

ZemZ mezi zdvitovym pouzdrem 68 a prost¥ednim posuvovym 3roubem &7c je vloZeno osové
kuligkové loZisko J1 nebo podobny prvek. 4

Jak JjiZ bylo uvedeno, nosnd lavice 13 je nastavovéna do polohy ve vztahu ke svislym
stojandm 1d, 1g dvima ovlddacimi zapizenfmi 17d, 17g v podob& Zneku se Znekovym kolem, se
3rouby a maticemi, spojenymi v &asovém soub&hu spojovacim hifdelem 18 a ovlddanymi rulnd
od vn&jsL strany Ztipaciho stroje h¥idelem 1§G opatfenym ovlddacim kolem 2C.

&rouby 12 ovlddecich zadfzeni 17d, 17g jsou spojeny s podpdrami 18¢, 18g nerczebrztel-
né spojenymi se stojany 14, lg.

Za G&elem pPesného nastaveni pohyblivého celku nosné konstrukce do polohy vi&i pevné-
mu celku,'ve funkei charakteristik poddvanych usnovych pilek Pl, P2, je upraveno sefizovéni
polohy 3rouby 72 ve spoluprdci s maticemi J6 ovl&dacich zarizeni 17d, !1{g. Horni konec
t&chto Sroubd 72 je spojen p¥es osové kuli&kové loZisko I3 nebo podobn& se zdvitovymi pouzd-
ry 13 vsazenymi do vyvrtd podp¥r 184, 18g. D&lené ndkruiky 14, upravené celistv¥ se zdvito-
vymi pouzdry 13, jsou opatfeny ovlddacimi prost¥edky pro otédeni celku sloZeného ze zévito-
vych pouzder I3 a nékru¥kd 74, pfifem? ovlddeci.za¥izeni 17d 1ig mohou byt premistovéna
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budto v jednom sméru Fl1 enebo druhém sm¥ru F2 a nezévisle ve vztahu k podpérém 184, 18&z.
Tato &innost umoZnuje zuZovat mezeru mezi ostiim pésového noZe_25 a rovinou uné3eni mezi
poddvacim védlcem 5 a nékruZkovym védlcem ] v &dsti ddlky shodné se zmenZenou tlousfkou bokd
usnovgch pﬂlék B, B2, zetimco v druhé Zdsti ddlky je zachovéna pot¥ebnd mezers ve vzishu
k tlust#im ddstem usiové pilky I, P2, tj.. v oblasti hibetnt ¥dry.

Pri tomto uspofddéni nutno zdiraznit velmi p¥esnou neménnou polohu ostii pésbvého noze
25 ve vodorovné rovind vidi pohybiivému celku nosné konstrukce, uloZeni pédsového noZe 25
na viech tlafkdch 28, vyludujici stiedovy prihyb a tim i tvarové zmény pésového no%e 29,
a sefizovéni mezery mezi ostfim pédsového noZe 25 a rovinou uné§eni ve funkel charakteris-
tik usnovyth pilek P1, 22.

PREDMET VYINALEZU

1. Stipact stroj, zejména pro usn#é a kiZe, netkené textilni vyrobky, pryZe, plastické
hmoty v deskdch nebo svitcich, ktery obsahuje nosnou nebo rémovou konstrukei, pracovni stgl
k podévéni materidli nebo vyrobkd ke’ tipéni, undSeci zarizenl téchto materidld nebo vy-
robkd s pomoci dvou véled umfstinych pred pédsovym noZem, z nich¥ jeden je uspoPdddn nad
rovinou a druhy pod rovinou, v které se nachédzi tdhnouci v&tev nekone¥ného pdsového noze
neseného dv&me kotou¥i, z nichZ alespon jeden je motoricky pohonny a napinac{, piilem?
vzdédlenost mezi ob¥me vdleci je sefiditelnd, brousicf Jednotku sloZenou ze dvou brusnych
kotoudd, z nichZ keZdy Jje U¥inny vidy na jednu ze dvou ploch ve zkoseni tvorfcim v jejich
protindn{ ost¥{ pésového noZe, vyzna¥eny tim, %e jeho nosnéd konstrukce je upravena pro roz-
d&leni jeho ustroj{ do dvou odli3¥nych celkd, z nichf prvni je pevny a sestdvd z pracovniho
stolu (10), z poddvactho vdlce (5) a ndkru¥kového védlece (7), umist¥nych po obou stranéch
déry Pezu a sefiditelnych odlidn¥ a odd¥lend ve vztahu k &é¥e Pezu, utvorené ost¥im horni
téhnouci v&tve nekone¥ného pésového nofe (25), zatimeo druhy celek je pohyblivy ve vodorovné
rovind vidi pevnému celku a sestévéd z nosné stolice (13) pésového noZe (25) vybavené vedke-
rymi prvky pro vedeni, sefizovéni, undeni a brouSeni pésového noZe (25), priZem? osti{,
vytvo¥ené v protindni dvou ploch obrousienfch zkoseni (39, 40), mé nem&nnou polohu ve vodo-
rovné roviné vi¥i nosné stolici (13), prildem% tento pohyblivy celek je piemistitelny ve
vztahu k pewnému celku pro dpravu vzddlenosti mezi rovinou unédZeni, kterou Jje my3lend ro-
vina prochdézejici osami poddvactho vélce (5) a nékruifkového vélce (7), nesenych pevnym
celkem, a mezi ostF{im pdsového noZe (25), umist¥nym v nem&nné poloze ve vodorovné roving
ve vztahu k pohyblivému celku.

2. Stipact astroj podle bodu !, vyznadeny tim, Ze pevny celek, spo¥ivajici na zemi, ob-
sahuje dva svislé stojeny (14, 1g) vyztuZené nosniky (2) na podporu jejich rovnob&Znosti,
tuhosti a stdlosti, pri¥emZ svislé stojeny (14, 1g) nesou Av& rovnob&Zné vodiei 1isty (34,
33), na nichf jsou umistdny jednotliv& horni mistek (4) a dolni podpéra (6) pro zajistény
podéni materidld nebo vyrobkd pied pdsovym noZem (25) a jejich undSeni v poZadované rych-
losti, dolni podp&ra (6) nékrufkového vélce (7) obsahuje vedkerd ustroji pro serizovdéni
nékruzkového védlce (7) do sprdvné polohy, k jeho vedeni, drZeni a podepfeni s pomoci op&r-
~ ného vélce (9) opatFehého pryZovym povlakem s ur¥itou tvrdostl, nosny horni mistek (4)

podévectho vélce (5), obsahuje vedkeré prvky pro seffzeni poddvaciho vélce (5) do sprdvné
polohy, k jeho vedeni e drienif, pri¥emZ horni mistek {4) a dolni podp&ra (6) jsou umist&ny
vzéjemné nad a pod horn{ téhnouci vEtvi pdsového no¥e (25) v zdvislosti na povaze provédd&ného
3tipdni a polohov& nédstavné serizovacimi zafizenimi (4d, 4g) a pFestavnymi naréikemi (114,
11g),: spojenymi Jednotliv¥ s vodicimi li¥temi (34, 3g) a nardikemi (124, 12g) pohonnymi
reduk¥nim pevodovym listrojim (12h), pri¥emZ sefizovaci za¥izeni (4d, 4g) a prestavné na-
rdZky (11d, 11g) Jjsou nerozebrateln# spojeny se svislymi stojeny (!d, 1g).

3. Stipact stroj podle bodu 1, vyznaeny tim, Ze pohyblivy.celek, polohov& néstavny
a nemontovany na podélné nosné lavici (13), obsahuje Ustrojf pro podepFeni a und3enf péso-
vého noZe (25), a to kotou¥e (23d, 23g) pohén¥né elektrickym motorem (24), hydraulicky zdvi-
hék (26) pro napindni pdsového no%e (25) pFesunem pohyblivého voziku (21) ve vztahu k nosné
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stolici (13), voditka (27, 27a) pésového noZe (25) a nosné podp&ry (37) s brusnymi kotoudi j
(36a, 36b) pro plochy horntho zkoseni (39) a dolnfho zkoseni (40) pésového noZe (26), p¥i-
ZemZ nosnd stolice (13) spodivé na dvou sk¥inich (144, 14g) vzdjemnd spojengch a vyztulenych
nosnikem (15) v jeden tuhy celek tvarovE nem&nny spojenim se svislymi stojany (1d, 1g),

a je nastavena do vodorovné polohy s osami podévaciho vélce (5) a ndkruikového vélce (7)
sePiditeln¥ ve vatahu ke vzdélenosti mezi rovinou undfeni a ost¥im pdsového noZe (25).

4, Stipac{ stroj podle bodd ! a% 3, vyznadeny tim, Ze pohyblivy celek je nastaven do
polohy v&&i pevnému celku dv¥ma ovliddacimi zefizenfmi (174, 17g) v podob& 3nekd se Bnekovy-
mi koly, JjejichZ konec je znehybn&n podp&rami (18d, 18g) pFipevnénymi ke svislym stojenim
{(1d, 1g) a kterd jsou spojena v &asové shodd spojovacim h¥idelem (18) spojenym s h¥idelem
(19) a ovlédacim kolem (20) zven&f Stipactho stroje.

5. Stipac{ stroj podle bodu 1, vyznaleny tim, %e vzddlenost mezi rovinou prochdzejics
podévacim vélcem (5) a nékruZkovym vélcem (7) a teké ost¥im pésového noZe (25) je nastavi -
telnd po sejmut{ fotoelektrickym &ldnkem (34) globdlnim seffzenim pohyblivého celku, nesou-
ctho pésovy niz (25), ve vztahu k pevnému celku nesoucimu poddveci vélec (5) a ndkrulkovy
vélec (7), pro udrZeni pre¥nivéni pésového noZe (25) mimo voditka (27, 27a).

6. étipaci’stroj podle bodk ! a 5, vyznaleny tim, %e fotoelektricky &lének (34) ke
sniméni ost¥{ pdsového noZe (25) mé vysilad (34a) a ptijimad (34b) a je pevnd riemontovén
na nosné lavici (13), opot¥ebenim pdsového noZe (25) obrusem jeho zkesenf (39, 40) je podle
idajh fotoelektrického &ldnku (34) ovladatelnd redukdni prevodové dstrojf (33) pro pfesun
tladné desky (29) opatfené tlafkemi (28) pésového noZe §25), v &asov® shodném prib&hu tire-
mi ovlddacimi ze¥fzenimi (30, 304, 30g) vzdjemn¥ propojenymi p¥evodovym h¥idelem (31) a
hifdelem (32) s reduk&nim prevodovym uUstrojim (33) ve vzédjemném presném vyrovnéni.

7. Stipaci stroj podle bodd 1 a 3, vyzna¥ené tim, Ze brusné kotoude (36a, 36b) jsou
namontovédny na shodnych podpé&rdch (37) usporddenych soumdrnd vi&i horni v&tvi pésového
noZe (25), a upevnény v uhelnfkovych podp¥réch (55) na hornim posuvném vedeni (47) a dolnim
posuvném vedeni (48), prifem¥ horni posuvné vedeni (47) je neseno vozikem (47a) posuvnym
na nosné stolici (13f a ovladatelnym za¥fzenfim (41) v podob& Zroubu s matici, zatimco doln{
posuvné vedeni (48) Jje uloZeno otoln& dvéma zdvésy (50) na plode pred nosnou laviei (13)
a ovladatelnd ze¥fzenim (51) v podob& 3roubu s maticf.

8. Stipaci stroj podle bodd 1,3 a 7, vyznafeny tim, ¥e vazné body dhelnikovych podpér
(55) pro. podp¥ry (37) s jejich p¥isludnym posuvnym vedenim (47, 48) neeou jednodinny hydrau-
licky zdvihék (44), jehoZ pist (45) s vratnou pruZinou (46) je spojen s ovlddacim zefize-
nim (41) a ovlddacim kolem (42) p¥es redukdni prevodové ustrojfl (43), pFifem% uvedenim pod
tlak hydraulického okruhu je zpisobeno stiadeni vratné pruZiny (46) a premistdni narédiky
(52) pripevn&né na ovlddacim zafizeni (41) mezi rozpérou (53) a pojistnou matici (54)
hydraulického zdvihdku (44) ve sm&ru odddleni brusnych kotoudd (36a, 36b) od pédsového noZe
(25), & naopak poklesem tlaku hydrauliekého okruhu je zaji¥téno uvolndni vratné pruZiny (46)
a premist&ni nardfky (52) v opadném sm¥ru p¥i styku brusnych kotoudd (36a, 36b) s plochami
zkoseni (39, 40) pdsového noZe {25).

9. Btipaci stroj podle bodd !, 3, 7 a 8, vyznaleny tim, %e pohyblivy celek obsahuje
odrazovy optickoelektronicky detektor (59) pro sniméni polohy horniho zkoseni (39) pésového
noze (25), nemontoveny oproti hornimu zkoseni (39) na voziku (57) spojeném s podp&rou (56)
celistvou s nosnou stolici (13), prifemZ jakékoliv procentovd zm&ns sv&telného toku odra-
teného hornim zkosenim (39) je pFfevodné nap&tim elektrického proudu na sv&telnd ndvdsti,

a to svdtelné ndvd3ti (60) pro sprdvnou polohu, sv&telné névasti (61) pro p#ilis vysokou
polohu a sv&telné név&3ti (62) pro p¥{li¥ nizkou polohu hornfho zkoseni (39) pédsového nofe
(25), a tato sv&telnd ndvésti (60, 61, 62) ve spojeni s nem&nnou polohou ost¥i pésového

noze (25) ve vodorovné poloze jsou uspofédéng}pro zvySeni nebo sniZfenf uéinku brusnych ko~
toudd (36a, 36b) pro zaji¥t¥nf stdlé polohy ost¥{ vhdi plochém (25a, 25b) pésového noZe (25).
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10, Stipaci stroj podle bodu 9, vyznaleny tim, %e odrazovj optickoelektronicky detektor
(59) je seriditelny vy¥kové spojenim voziku (57 a podpéry (56) s pomoci kluzétka (56a) s
Sroubu (58) spojeného s vozikem (57) a zaSroubovaného v podpdfe (56), pri¥emZ Sroub (58)
je svou ryhovanou hlavou (58a) ovladatelny pro pfesun voziku (57) a stenoveni pofedované
vzéjemné polohy obou brusnych kotoudd (36a, 36b) prostfednictvim sv&telnych névssti (60,
61, 62).

1. Stipact strbj podle bodd 1 a 6, s pohyblivym celkem obsahujf{cim nosnou stolici
opatfenou tiemi ovlddacimi zaFffzenimi pro spojeni s tlaeZnou deskou pésového noZe prostred-
nictvim tladek, vyznafeny tim, Ze prostPedni ovlddaci zerizeni (30) u¥inné oproti tladné
desce (29) mé sePizovaci prostiedky pro jedi tverovou zménu tlsekem na jeji prostfedni ddst,
pridem# prostiedni tla¥ky (28a) jsou posuvné dop¥edu k podep¥eni plochy (25a) pésového no%e
(25) se soudasnym vyrovnénim zmin¥né tvarové zmdny.

12. Stfpac{ stroj podle bodu 11, vyznadeny tim, Ze sefizovaci prostiedky pro tvarovou
zmdnu tla¥né desky (29) Jsou vytvo¥eny zévitovym pouzdrem (68) ve spojeni s vrtanou podps-
rou (69), pripevninou na nosné lavici (13), a spojenym s prostPednim posuvovym Sroubem
(67¢c) ktery mé prostiedni drd¥kovenou nebo ryhovanou Zdst (67a) ve spolupréei s drédikovenym
nebo ryhovenym pouzdrem (30a) ovlddaciho zarizeni (30).

13. Stipact stroj podle bodu 12, vyzna¥eny tim, Ze s vrtanou podpdrou (69) je spojena
v dosedu na ndkruiku zdvitového pouzdra (68) pojistnd podloZke (70) proti jeho nevZasnému
otodeni a porude v sedizeni.

14, Stipaci stroj podle bodll | a 4, s pohyblivym celkem umist¥nym ve vziehu k pevnému
celku s pomoci dvou oviddacich zafizeni v podobd 3roubd s maticemi, spojenych .s podp&remi
pPipevnénymi na stoqanech, vyznafeny tim, %e podpéry (184, 18g) jsou vybaveny sefizovacimi
prost¥edky nezévisle ddinnymi na jedno nebo druhé ovlddaci za¥izent (174, 17g) v odpovida-
jicim vztehu k pevné podpdFe (18d, 18g) pro dhlovy sklon nosné lavice (13) e pésového noZe
(25) podle usnovych pilek (P1, P2) ke 8tipdni, ale také pro zmendeni v jedné &dsti dédlky
mezery mezi ost¥im pédsového noZe (25) a rovinou undZent ustovych pdlek (P1, P2) mezi podd-
vacim vélcem (5) & nékrufnim vélcem (7) souvzteZn¥ se zmendenou tloudtkou krajin usnovjch
pilek (P!, P2), se zPetelem k druhé &ésti délky mezery potfebné ve vzteshu k tlustdim 4s-
tem v oblasti h¥betni éry. '

15. 3tipaci stroj podle bodu 14, vyzna¥eny tim, Ze sePizovaci prostiedky pro ovlddact
zatizeni (174, 17g) Jsou vytvoreny zdvitovymi pouzdry (73) s ovlddaci hlavou v zdbéru
s vrténim podpér (18d, 18g), pri¥em? zd&vitovd pouzdra (73) Jsou spojena s ovlddacimi zéy{-
zenimi (174, 17g) Srouby (72) ve spoluprdci s maticemi (76) ovlddacich zefizeni (17d, 17g).

16, Stipaci stroj podle bodd 12 a 15, vyznafeny tim, %e zdvitové pouzdra (68, 73) Jsou
spojena se 3rouby (67c¢c, 72) prostFednictvim osovych kuli¥kovych loZisek (71, 75) nebo po-
dobnych prostredki.

17. Stipact stroj podle bodd 12 a 15, vyznadeény tim, Ze zdvitové pouzdra (68, 73) jsou
opat¥ena ryskami nebo dilky.

8 vykresd
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