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1 2

Vyndlez se tykd zapojeni pro smérové a tého cilového mista, Diagram cesta-tas mé4
cilové zdvislé automatické rizeni pohonu, byt mé&nitelny (nastavitelny) pomoct jedno-
zejmeéna pro zvedaci dopravnikové zalizeni, duchych prostFedki a metod,
pehybujicl se po nucené drédze, které obsa- Jsou zndma zafFizeni, ktera automaticky
huje spinaci dstroji pro urdenf skutedné po- Fidi pohon zvedacich dopravnikovych zai{-
lohy uvedeného zafizeni a spinaci dstrojf zenl pohybujicich se po nucené drdze, u
bro vyb&r cilového mista, jejich¥ obvody nichZ dochdzi p¥ normélng dopravni rych-
jsou navzédjem spojeny pomoci odporit nebo losti v blizkosti cile k pfepnuti na sniZenou
skupin odpord, pfitem# druhé poly obvodu rychlost, provddénému podle pfedepsané-
toto urdeni skuteéné polohy jsou napojeny ho diagramu cesta-gas, co¥ Je v zdjmu sniZe-
na jeden z péll, s vyhodou na uzemngny ni pfepravni doby nutné. Maximaélni p¥ipust-
pol napéjeciho zdroje, druhé p6ly obvodu na rychlost musi byt totiz dodrZovédna do té
pro vybér cilového mista jsou spojeny s dru- doby, neZ se dopravnikové zafizeni dostane
hym pélem napdjeciho zdroje a Cdst spina- do blizkosti cile, nebot pak je tfeba rychlost
ctho Gstroji pro urdeni skutetné polohy je v zdjmu hladké odstavitelnosti sniZit,
spojena pres ventily zapojené do matice, Zndma Fidici za¥izeni jsou napfiiklad opat-
pfednostng diody, s &4sti spinaciho dstroji fena obvody, v nichZ se nachazi prostfedky
pro volbu cilového mista, urcujici pozici, prostfedky budici signély,

Zalizeni udrZujic{ smér a vzddlenost pred- které jsou funkci skutesné polohy a urdée-
stavuji zdkladni prostfedky automatického ného cilového mista a akéni Cleny -ovladané
Fizeni pohonu. Na tato zafizeni se klade fa- Fidicimi signdly a mimoto obsahujici pro-
da dileZitych poZadavki. Zafizenl mé mit stfedek urdujici pozici odporového dé&lide.
moZnost z libovolného bodu drédhy, kterd je Jednotlivym uzlovym bodiim Fetszce je pri-
z hlediska ovlddani programovatelnd, auto- pojen jeden konec spinacich zafizeni spoje-
maticky zapojit pohon na jeha libovolny bod nych s ekvidistantnimi snimadi, umist&nymi
a odpojit jej, pop¥ipads dodivat pro akéni Postupné podél drahy. Volné konce spina-
jednotku jednoznagny, analogovy signal. Za- cich obvodi jsou DFipojeny na jeden pél na-
fizeni m4 dale zaji§tovat pohyb podle pFedem péjeciho zdroje. Uzlové body dé&lite, ktery
zadaného diagramu cesta-tas, se zahrnutim sé nachézi v zafizeni pro. urovani pozic se
funkce skutetné polohy a vzddlenosti urdi- piipojuji také na spinaci zafizeni, ktera jsou
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vhodnd pro vyb&r uréitého cilového mista a
jsou postupn® spojena se zminénymi spinadi,
které odpovidaji ekvidistantnim pozicim dré-
hy, a volné konce téchto spinacich zati{zenich
jsou rovndZ spojeny s jednim vystupem pra-
covniho odporu, pfifemZ je druhd svorka
pracovnfho odporu, p¥ipojena ke druhému
polu napéjeciho zdroje.

U tohoto Feeni vznikaji v uzolvoych bo-
dech v diisledku vn&jdich Fidicich signdll
napétové rozdily, které jsou ve formé& ana-
logovych signdldl pfipojeny na Fidicl elektro-
niku. Charakteristika provozniho chovéni
obvodu odpovidd matematické funkci:

X
1—x

to znamend, Ze postupuje-li se po-odporovém
d&liti z jednoho koncového bodu do bodu
druhého, je rozdil mezi nap&timi obou sou-
sednich uzlovych bodl prom&nny a je stale
mensi.

Z toho vyplyva, Ze obvod mlZe vyuZivat
pouze strmy pocdtedni dsek charakteristiky
vyjdd¥ené matematickou funkcl. V disledku
toho mfZe byt kaZdd obsluha, kterd méd mit
za néasledek smérov® spravné Fizeni pohonu
z libovolného bodu dréhy do jiného jejiho
libovolného bodu, uskuteCnéna pouze pomo-
ci pohybu odpovidajiciho v§choziho bodu
systému koordinét a jeho spojitého pTekla-
déni. .

S odpovidajici jistotou mohou byt odhadnu-
ty pouze nskteré stupng analogového signé4-
lu. Vyskyt defektu na kterémkoli C¢lenu v
fad® zapojeného odporového F&t¥zce miZe
mit za néasledek ¢4stefnou provoznl neschop-
nost ve funkci uréent skuteCné polohy a zvo-
leného cilového mista nebo v urdeni opat-
ného smaru pohybu, neZ je Zadany.

V.dasledku poZadavku na postupnou a sy-
metrickou konstrukci neexistuje v jednotli-
vych nutngch pripadech moZnost automatic-
kého -zapnuti- a vypnut! omezenl rychlosti
uvnitf programovatelné dréhy.

Vynélez se zaklddd na poznatku, Ze misto
odporového Fetdzce je vestavén maticovy
obvod s poftem prvkid, ktery odpovidéa po-
¥adavkim stanovenym diagramem cesta-cas.
V tomto pfipad® je moZno odstranit nedo-
statky zndmych zafizeni, aniZ by byly zmen-
Seny jejich vyhody.

Tyto nedostatky jsou odstranény u zapoje-
ni podle vnydlezu, jeho¥ podstatou je, Ze
odpory nebo skupiny odporti, spojujici spi-
naci dstroji pro urdeni skutetné polahy zve-
daciho dopravnikového zafizeni a spinact
Gstroji pro vybér cilového mista, jsou uspo-
¥&dany v matrici v sérii s ventily, pFednost-
n¥ s diodami, a kaZzdé spinaci UGstroji pro vy-
b&r: cilového mista, pfednostn& pragramo-
vé pamsdti, je spojeno odd&lend pies odpory
a pfes prostfedky dovolujici jednosm&rny
priitok proudu, pfednostn& diody, se spina-
cimi obvody dstroji pro uréeni skutetné po-

4

lohy zaiizeni, p¥ednostn& s pozitnimi Cidly
nebo jejich &astmi, pfitem¥Z programové pa-
m#ti, odpovidajici koneénym polohdm zafi-
zeni, jsou p¥ipojeny k jedné vétvi, kdeZto
programové paméti, odpovidajici mezimediér-
nim polohdm zafizeni, jsou pfipojeny ke dvg-
ma vzéjemn# paralelnim soupravdm vetvi.

K podstats vyndlezu néleZl Fada daldich
vyznakdl. Za programovymi pam&imi, které
odpovidaji mezimedidrnim polohém, je u-
mistdn v kazdé z obou paralelnich soustav
yi&tvi vidy jeden odpor a vidy jeden pro-
sttedek, dovolujici jednosmé&rny priitok prou-
du, predevsim dioda.

Jednotlivé programové paméti jsou spoje-
ny s poziénim &idlem odpovidajicim urcite
poloze zafizeni, kterd je urCena programo-
vou paméti pro kaZdou vdtev paralelni sou-
pravy v&tvi pfes prostfedek, dovolujici jed-
nosm&rny pratok proudu, pFedev3im pies
diody. :

Ka¥dé pozitni &idlo bezprostfedng pled-
chézejici pozi¢nimu &idlu, které odpovidd
poloze zaiizeni urfené programovou pam#ti
nebo jeho &4st, je pres prostfedek, dovolu-
jlci jednosmé&rny pritok proudu, piedeviim
diodu a odpor, pFipojeno na jednu paralelnt
soupravu vétvi pro kaZdé pozitni Cidlo bez
prostfedn& nésledujici po pozitnim Cidle,
které odpovidé pozici urdené programovou
paméti, nebo jeho &&sti, je pripojeno ples
prostfedek, dovolujici jednosmérny pritok
proudu, piedeviim diodu a odpor, na druhou
paralelni soupravu vtvi programové pams-
ti.

Paralelni souprava v&tvi je pFes prostied-
ky, dovolujici jednosm&rny priitok proudu,
predevdim diody, pfipojena na vystup zmen-
Sujiciho se sméru a rychlosti, zatimco sku-
pina druhd, paralelni souprava vétvi je pres
prost¥edky, dovolujici jednosm&rny pritok
proudu, pfedeviim diody p¥ipojena na vystup
nartstajiciho sméru a rychlosti.

Vyhoda zapojeni podle vyndlezu je v u-
meZnéni timto zafizenim automaticky za-
pnout nebo vypnout uvniti programovatelné
drahy v pripad® nutnosti omezeni rychlosti.

ProtoZe mezi libovolnou programovou pa-
mati a poziénim Cidlem je moZné spojeni ta-
ké po vice proudovych drahéch, lze hlavnf
pohyby Fidit podle diagramu £as-cesta ve
vzédjemnd opatnych smérech. Takovéto po-
¥adavky se objevovaly dFive napfiklad u
skladidtnich vykladacich zafizeni, protoZe v
dtsledku geometrické dpravy jsou brzdicl
drghy, zvlasts v piipads zvedacich zaFizeni
znadnd zédvislé na smdru pohybu. Dosud zné-
mymi Fidicimi zafizenimi nent moZné tyto
problémy Fesit, v dlisledku tehoZ musela byt
volena zrychleni, odpovidajici nejmén& vy-
hodnému stavu.

Vynélez je podrobngji vysvétlen na piikla-
du jeho provedeni z¥ejméno z vykresu pied-
stavujici schéma zapojenl.

Na vykrese je zndzorn&n pfiklad provede-
ni, u n¥hoZ je podet programovych paméti a
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pozitnich didel vZdy roven 8Sesti. Vynélez
v8ak neni omezen na piedloZeny p¥iklad pro-
vedeni, napfiklad pofet programovych pa-
méti a pozi€nich ¢idel se miZe vzdjemnd od-
liSovat, tedy byt vétsi, popfipadé mensi neZ
Sest.

U Fizeni pohonu zZndzorndném jako priklad
na vykresu jsou spinaci dstroji pro v{ybér
cflového mista, predev3im programové pa-
méti Pi...Ps spojeny se spinacimi obvody
pro uréeni skutetné polohy zafFizeni, pfFe-
dev8im s pozi€nimi ¢idly Hi...Hs. S vyjim-
kou obou vné&jSich programovych pamé&t]
P1 a Ps jsou vSechny ostatni programové pa-
méti P2...P5 odpovidajici mezimedidrnim
polohdm, spojeny se dvéma paralelnimi sou-
pravami vétvi ez...es popiipadé hz...hs,
z nichZ vétve ez2...es slouZi pro vybér po-
hybu v jednom sméru a druhé vétve he...hs
pro vyb&r pohybu ve druhém sméru. S kaz-
dou programovou paméti P1...Ps je s jed-
notlivymi vétvemi paralelni soupravy ez.. es,
h2...hs v sérii zapojen odpor R....Rg,
Rut... Ry Odpory Rez...Rg5 Ruz...Rys, kte-
ré jsou zapojeny k pragramov§m pamé&tem
P...Ps5 wodpovidajicim mezimedidrnim po-
lohdm, jsou pFipojeny na prostfedky dovo-
lujici jednosmé&rné proudéni, pfednostné na
diody De2...Irs, Dp2...Dys, které zabraiiuijf,
aby pri pohybu v jednom sméru se neuzaviel
proudovy okruh dovolujici pohyb v druhém
smeéru. Jednotlivé programové pamsti P; jsou
spojeny s pozi¢nimi Cidly H;, které odpovida-
ji zvolené poloze i, pro kaZdou vétev e, po-
pFipadé& h;, pomoci prostfedki, dovolujicich
jednosmérné proudéni, piedeviim diod Dy,
popfipadé Dy;. Necht je napiiklad i == 3.
V tomto p¥ipad® je programovd pamét{ Ps
spojena s pozifnim Cidlem Hs prostfednict-
vim diod D..3.3, popfipadd D33

KaZdé pozi¢ni €idlo H;-z, H;_1, nebo jeho
Gést, které bezprostiedn& predchdzi pozié-
nimu ¢idlo H;, odpovidajicimu urdité pozici
i urfené programovou paméti P;, je spojenc
pfes prostfedky dovolujici jednosm&rné prou-
déni, predeviim diody ...De;:-2, Dei-1 a
cdpory ...Resi-2, Reii~1 S jednou paralelni
soupravou ei vétvi, zatimco pozidni ¢idla
Hi,1, H.2, nebo jejich &4asti, kterd bezpro-
stfedné nasleduji za pozi€nim ¢&idlem H|,
jsou pfes prostfedky, dovolujici jednosmér-
né proudéni, pfedevsim diody Dy,i,i+1, Dhyivis2
a odpory ... Ruyi+1, Rpyii42, PFipojeno na dru-
hou paralelni soupravu v&tvi hi a tim jsou
tato Cidla pFipojeny na programovou pamét

;e

Podle pFedloZeného prikladu jsou pFipoje-
na pozifni ¢idla Hi, Hz na jednu v&tev pfes
diody D15 D.235 a odpory R.1,5 R.z23, po-
piipadé na druhou vdtev pfes diody Dy,4,3,
Dy55 @ Dyys,5 & 0dpory Ry4s, Rp5s Russ a
pfes n& na programovou pamét Ps.

Jedna paralelnf souprava vétvi e1...es je
pfipojena pres prostfedky, dovolujici jed-
nosmérné proudéni, predevdim diody D.,1..
.+ D5, ve sniZovaném smé&ru a rychlosti na
svorku A1, zatimco druh4 souprava paralel-
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nich v&tvi he. .. hs je pFes prosti¥edky, dovo-
lujici jednosm&rné proudéni, predeviim dio-
dy Dp,z. .. Dy, spojena ve zvySujicim se smé-
ru a rychlosti a pFipojeny na svorku As.

Druhé vystupy poZi¢nich &idel Hi...Hs
sou pripojeny predevsim na nulovy potencial
napdjeciho nap#ti Bi, druhé v{stupy progra-
movych paméti P1...Ps jsou pFipojeny pre-
devSim na kladny pdl napédjeciho napéti Ba.

Zapojeni podle vynédlezu pracuje takto:
Podle cilovych informaci urSenych progra-
mem je tfeba dovést zvedaci dopravnikové
zafizeni do polohy oznafené poziénim G&is-
lem 5. Povelem na programovou pamét Ps,
je tato pamé&t p¥ipojena na vstupu staticky
na kladny pdl napdjeciho nap#ti Ba.

Proudovy okruh se uzavird, od kladného
polu napdjeciho napéti Bz p¥es programovou
pamét Ps5, odpor R, diody D.s, D5, D4, D3,
D.2, D.11 a pozidni &idlo Hi k nulovému po-
tencidlu napdjectho zdroje Bi. Na vystupu
A1 sniZujictho se smdru a rychlosti je také
nulovy potencial.

Druhd vétev proudového okruhu se uzavi-
rd od programové paméti Ps p¥es odpor Rys,
diody Dys a Dys ke zvySujicimu se vystupu
Az sméru a rychlosti, pfifems? napétovy roz-
dil mezi nulovym potencidlem B: a vystu-
pem Az zvEtSujiciho se smé&ru a rychlosti A
davd tak dlouho povel pro plnou rychlost,
dokud se zafizeni nedostane k cili a¥ na
vzddlenost uréenou obvodem, v popisovaném
pripad® aZ ke t¥eti pred cilem.

Zvedact dopravnikové zafizeni se tedy d4-
va do pohybu z polohy 1 do polohy 5. Jak-
mile se dostane do polohy 2, odd&luje se po-
zitni Cidlo Hi a uzavird se poziéni didlo Ha.
S potdtkem pohybu tedy putuje periodicky
staticky vodivy stav pozi¢nich &idel k na-
ristajici mistni hodnots. .

S pripojenim pozitniho &idla Hy se uzavi-
ra prvy proudovy okruh pres néasledujici
prvky: kladny p6l Bz napédjectho napéti, pro-
gramovd pamét Ps, odpor R.s, diody D.s5, D.s,
D4, D3, De22, pozi&ni Sidlo He, nulovy poten-
cidl B1. Na vystupu A1 sniZujiciho se sméru
a rychlosti je nezm&néné nulové napsti.

Druhy proudovy okruh se naproti tomu
méni v pofadi kladny po6l napdjeciho napé-
ti B, programovd pamét Ps, odpor R,5, dio-
da Dys,2, poziéni Cidlo Hz, nulovy potencial
Bi. Na vystupu A2 zvy3ujiciho se sméru a
rychlosti se objevuje, ve srovnédni s pred-
chazejicim stavem, niZ3i nap&ti. Nap&ti na
vystupu zvy3ujiciho se sméru a rychlosti to-
tiZ gini

th,z

—U h
Usz = Ry5-+RU%,z2

oproti U, = U, v pfedchozim stavu.

Zménou prvého proudového okruhu je moz-
no dale dokazat, Ze hapéti na vystupu A1
sniZujicitho se sméru a rychlosti Ay z@stava
vZdy nulové, zatimco se nap#ti na vystupu
Az zvy8ujiciho se sm&ru a rychlosti od pozi-
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ce k pozici sniZuje s odpovidajici volbou hod-
noty odporu.

Dostane-li se zafizeni do pozice 3, vytvaii
se druhd proudové dréha k programové pa-
miti P5 néasledovn&: Odpor Rys dioda Dys3
dioda Dys,3, pozi€ni ¢idlo H3, nulov§y poten-
cial P. V tomto pFipad& je napé&ti na vystupu
zvBtSujiciho se sméru a rychlosti

. Ru5,3
Rps+-Rps,3

Druhy proudovy okruh v pozici 4: Odpor
Rps, dioda Dys5, odpor Ry5,3, dioda Dys,3, potic-
ni ¢idlo Hy, nulovy potencial Bi.

Napé&ti na vystupu zvySujiciho se sméru
a rychlosti je

Un5=Ut

Rhs{4
Rh5+Rh5s4

 Druhy proudov§ okruh v pozici 5: Odpor

Un4=Ut

8

Ry5, dioda Dys, dioda Dys,5, pozicni ¢idlo Hs,
nulovy potencidl Bi. Na vystupu zvy3ujiciho
se sméru a rychlosti Az tedy bude nulové
napéti, coZ znamend odstavny povel pro po-
hon. Jak vyplyvd z uvedenych vztahii, kde
pomiocI urdeni libovolnych sestupnych hod-
not odporit Ry5,2 Ru53 @ Rps,4 a odpovidajici
volbou pomérid t&chto odport a odporu Rys,
moZné dosgdhnout pro kazdou poz1C1 libovol-
n8 se sniZujici napéti.

Podle pfikladu provedeni se pouZivd pfi
oboustranném pribliZeni cilového mista na
vystupu v riiznych nap&tovych trovnich tak
zvany pFedsigndl, ktery slouZi k regulaci
pohonu. Tyto stupné& je moZné v principu ne-
omezené zvySovat, potet pifedsigndlti pi¥islus-
nych k jednotlivim cilovym mistim maZe
také v zdvislosti na sm&ru p¥ibliZovani byt
libovolné& volen.

PREDMET VYNALEZU

1. Zapojenl pro smérové a cilové zgvislé
automatické fizeni pohonu, zejména pro zve-
daci dopravnikové zafizeni, pohybujici se
po nucené dréze, kterd obsahuje spinaci d-
stroji pro urfeni skutefné polohy uvedené-
ho zafFizeni a spinaci Gstroji pro vybér cilo-
vého mista, jejichZ obvody jsou navzdjem
spojeny pomoci odporfl nebo skupin odport,
pfiemZ druhé pély obvodu pro urceni sku-
teéné polohy jsou napojeny na jeden z pdéli,
s vyhodou na uzemné&ny pbl, napdjeciho
zdroje, druhé pély obvedu pro vybér cilo-
vého mista jsou spojeny s druhym pédlem
napéjeciho zdroje a Cést spinaciho dstroji
pro uréeni skutefné polohy je spojena pfes
ventily zapojeny do matrice, pfednostn#
diody, s Cdsti spinacfho tdstroji pro volbu
cilového mista, vyzna&ujici se tim, Ze odpo-
ry nebo skupiny odport (Rei...Re, Rpt...
... Rp5, Re2...Re5 Rpz...Rys5), spojujici spi-
naci tstrojf pro urdeni skutetné polohy zve-
dactho dopravniho zafizeni a spinaciho u-
stroji pro vybér cilového mista, jsou usporé-
d&ny v matrici v sérii s ventily, pFednostng
diodami, a kaZdé spinaci tdstroji pro vybér
cflového mista, pfednostné programové pa-
mé&ti (P1...Ps) je spojeno oddélend pies od-
pory (Ret...Re5, Rpl...Rp6, Re2...Re5, Rp2.

..Rp5) a pfes prostfedky, dovolujicl jedno-
sm&rny pritok proudu, pifednostné diodu
(De2...Dg5, Dp2. .. Dys-1) se spinacimi obvo-
dy tstroji pro urdeni skutetné polohy zafi-
zeni, pfednostn® poziénimi &idly (Hi...Hs)
nebo jejich &4stmi, prifemZ programové pa-
meti {P1...Pn}, odpovidajici polohdm za-
Fizeni, jsou pFipojeny k jedné vé&tvi, kdeZto
programové pameéti (P2...P5), odpovidajict
mezimedidrnim polchdm za¥izeni, jsou pFipo-

jeny ke dv&ma paralelnim soupravam vétvi
(ez...es hz...hs).

2. Zapojeni podle bodu 1, vyznalujici se
tim, Ze za programovymi pamstmi (ez...es,
hz...hs), které odpovidaji mezimedidrnim
pozicim (Pz2...P,-1), je umistdn v kaZdé z
obou paralelnich souprav v&tvi (ez...es,
h2...hs) vZdy jeden odpor {Re2 Rnz...R
Rp,i-1) @ vidy jeden prostiedek, dovolujici
jednosmé&rny prﬁtok proudu, prfedeviim dio-
da [Dezn th em ~1, Dhm-1]

3. Zapo]em podle bodli 1 a 2, vyznaé&ujict
se tim, Ze jednotlivé programové paméti {P;)
jsou spojeny s pozi&nim fidlem (H;), odpo-
vidajicim urdité pozici (i), kterd je urfena
programovou paméti (P}, pro kaZdou vitev
(e;, hy) paraleln! soupravy pres prost¥edek
dovolujic!{ jednosmé&rny priitok proudu, pfe-
dev3im pifes diody (Dey, popfipad& Dpy).

4, Zapojeni podle bodu 3, vyzna&ujici se
tim, Ze kaZdé pozi¢ni ¢idlo (... H;_2 Hi-1)
bezprost¥edn® piedchézejici poziénimu &id-
lu (Hy), které odpovidd pozici (i) urlené
programovou paméti (P;), nebo jeho &4st, je
pres prostiedek, dovolujict jednosmérny prit-
tok proudu, px‘edevéﬁ[m diodu (...Dey-2u

Deyi=1,1)- & 0APOT (... Reyi- 2y Reyi-1si), DFIpO-
jeno na jednu paralelnI soupravu vétvi (e;)
a kaZdé poziéni &idlo (Hi.1, Hi.2... ) bezpro-
stfedn& nésledujici po pozignim €idle (H;),
které odpovidd pozici (i) urfené programo-
vou pam&ti (P;]), nebo jeho €4st, je pfipojeno
pfes prostiedek, dovolujici jednosm&rny pri-
tok proudu, pfedeviim diodu (Dy,.1,;, déle
thH-zri s '] a 'OdeT [thi+1siv thi+2n'1 .. ']1 na
druhou paralelni soupravu v&tvi (h;) pro-
gramové paméti (Py).
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5. Zapojeni podle bodll 1 aZ 4, vyznadujici
se tim, Ze paralelni souprava vétvi (...
...en-1) je pFes prostfedky, dovolujici jed-
nosm&rny priitok proudu, pfedeviim diody
(aDe,t .. . aDe;n—1), pfipojena na vystup (A1)
zmensujiciho se sméru a rychlosti zatimco

10

druhd paralelni souprava v#tvi {hz...h,)
je pfes prostfedky, dovolujici jednosmérny
pritok proudu, piedevéim diody (.Dp,z2..
...aDp,") pfipojena na vystup (Az) nariista-
jiciho sméru a rychlosti.

1 list vykrest

Severografia, n. p., zdvod 7, Most



211354

¥ s . K3 D o o
v Lyg o ‘\ﬂy\ owc@ 3 JwLo 3 W.M,W&n 94y [
. \ Y
70 PEGW LR gy 944 Y
. )
Y 4yg o ..w suy
|20 °
‘om., @m\e& i K
5§30 0 J,£400 % 2o
i 2 4y
. .
915
.\%m\l
780 © gy zyg© 0
2 1 -
) 50 120 o i %f.?%&\!.
m“ ﬂw 2
£30 0 : )
720 D 4 — 5 .
129 H.Mw%\ \ﬁm%\ .\,D\ zoy
\q Oo— MN : mﬂ o < 1l &,W .m..u ﬂN&&i & NN@OE Z WQ — o :
A0 20 20 Yy 200 g
n R SO Y 48y +
(& «& / (&&
s 5,0 9 R Yoy vy eag
H HY M H H H _
‘g . 1 i g I 1 5 g




	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

