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Zatizeni a zpisob pohonu tiskacich stroji s nékolika rozpojené

uspofadanymi motory

osavadni stav techniky

Vynalez se tyka zafizeni a zplisobu pohonu tiskacich stroji opatfenych
pohonem vice motory.Ze stavu techniky jsou vicenasobné pohony tiskacich

stroji znameé z nasledujicich patentovych spisu:

1. Do hnacich soukoli nebo hnacich hiideld spojujicich riizna tiskafské stroji
zavadi nékolik motord piedem stanoveny to&ivy moment. Hnacim soukolim se
zaruduje synchronizace raznych tiskacich ustroji.Piebytkem to¢ivého
momentu dochazi k stalému dosedani na boky zubi,imz se ma docilit dobré
kvalita tisku.Pfitom je nedostatkem,ze deformace ozubenych kol zapfidifiuje
jiz patrné zhor§eni kvality tisku,protoze vzhledem k stale kolisajicimu
momentu vzniklého zatizenim,nemizZe byti sarudeno exaktni piisobeni praveé’
potiebného todivého momentu.Odpovidajici zafizeni vyplyva ze spisu DE OS
1 563 591.

2 Tiskaci Gstroji se d&li na oddélené useky,které se mohou samostatnym
pohonem pohanét tak,Ze uvnitf ﬁseku:tiskaciho Gstroji dochazi pouze k malé
pruzné deformaci ozubenych kol Jednotlivé tseky tiskacich Ustroji se
vzajemné synchronizuji tak,ze je zarudené exaktni pfedavani archi
papiru.Nedostatkem tohoto zafizeni je,Ze jednotlive useky tiskacich Ostroji

maji velmi velkou hmotu a navic behem jedné otatky na né pusobi znatné

rozdilné momenty vzniklé zatizenim.Z toho vyplyva,ze toto feSeni vyzaduje
velmi komplikovanou regulaci,aby se docilila kvalita tisku znama u stroji s
individualnim pohonem K tomu se v DE 41 37 979 Al jako alternativa

navrhuje omezit vlastni regilaci predavani tiskovych archd na synchronizaci

4hla.To znamena,ze 5€ reguluje pouze Vv urditém rozsahu Ghlu okolo bodu
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piedavani a mimo tento rozsah ahlu se dodrzuji pouze konstantni otaky.Tim se
sice zlepSuji Casové podminky pro regulaci,ale rotujici hmoty jsou stale stejné

velké.

Podstata vynalezu

Smyslem vynalezu je navrhnout zatizeni a zpusob, kterymi se nedostatky

znamé ze stavu techniky zlep3uji.
Vynalezem se toto fedi znaky narokli 1 a 11.

Vyhodou vynalezu je,ze odd&len& pohanénou predavaci stanici se stroj

jednak odpoji a jednak zistava lehce regulovatelny.

Zbyvajici skupiny tiskaciho Gstroji pred a za oddélenim jsou nadale spolu
spojené konvenénim ozubenym hnacim soukolim a opatfené vidy jednim
pohonem.Rozdé&lenim maji k sob& pfifazena tiskaci Gstroji pfiznivy pribéh
kmits.To znamen4,ze rezonanéni frekvence skupin tiskacich ustroji leZi jesté tak
vysoko,ze pii maximalni rychlosti vyroby jesté nedochéazi k buzeni
kmiti.Regulace t&chto pohonli nemusi byti vzajemné tak exaktné vyladéna,aby
se docililo fazové piesné pfedavani papiru.To znamena,ze posunuti faze se
mize vyrovnat pfedavaci stanici.Proto nejsou nutné rychlé regulaéni zakroky do
pohonu tiskacich ustroji pfed a za piedavaci stanici,&éimz nevznikaji vykyvy
regulace a tiskaci stroj produkuje dobré vysledky tisku. Nyni vznikajici posun
fazi oddélenych tiskacich stroji se vyrovnava regulaci piedavaci stanice.To
znamena,ze pfedavaci stanice pfebira arch papiru od pted ni leZici skupiny
tiskacich ustroji fazové synchronng,koriguje fazovou polohu b&hem otadeni pro
predavani na za ni lezici skupinu tiskacich Gstroji a predava arch fazové

synchronng na za ni leZici skupinu tiskacich Gstroji.

Rychia regulace piedavaci stanice je umoznéna tim,ze jeji hmota je mala

O~

a e se na pred a za ni leZici skupiny tiskacich Gstroji nevykonavaji zadn
mechanicka plsobeni. Navic se mohou pouzivat motory,které pro maly moment
vznikly zatizenim maji vyhodné regulaéni viastnosti.K tomu se zvlaté hodi

pohony uspofadané piimo na hfideli piedavaci stanice.




Predavaci stanice se napfiklad realizuje transferovym valcem pfipadné
transferterem.Ze stavu techniky znamé jednootatkové uspofadani transferového
valce,coz znamena,ze odvijeni (arch plus kanal) tiskaciho valce a transferového
valce je identické.Dale je znamo provést transferovy valec jako tak zvany
stiadaci buben tim,Ze tento ma polovi¢ni nebo tfetinové otacky a proto
dvojnasobny nebo trojnasobny obvod tiskaciho valce.V kazdém piipad€ maji

obvod transferového valce a tiskaciho valce celodiselny pomér.

Odpadnutim mechanického spojeni neni celo¢iselny pomé&r
bezpodmineén& nutny Naopak pfinasi napfiklad dvaaptilnasobny obvod
transferového valce vyhodu,ze rozsah ahlu pooto&eni,ve ktrém lze provest
korekturu,je vétsi.Je rovnéz myslitelné vyuZzit kanalem vyvolanou meziprostoru

mezi dvémi archy pro korekturu fazi.

Naptiklad se otadi pfedavaci stanice po pfevzeti archu stejnou obvodovou
rychlosti jako viechny pred ni uspofadané valce.Tim je zaruené,Ze arch
nevykonava zadny relativni pohyb viiéi transportnimu mediu,a proto nevznika
nebezpeti rozmazani. Naléza-li se arch mimo rozsah tisku stranky,pfipadné
mimo dosedaci plochu piedavajiciho tiskového ustroji,mZe byti zrychlovan
nebo zpomalovan tak dlouho,a? dojde k exaktnimu vyrovnani faze
transferového valce s fazi nasledujicich skupin tiskacich ustroji.Otagivy pohyb
piedavaci stanice proto neni kontinualni,ale v zavislosti na priméru a na fazove
korektufe modulovany.

Je vjhodné,ze okamZik pievzeti a okamZik pfedani nejsou identické,ale
jsou uréené tak,ze v mezidobi existuje moznost korekce faze nejdiive se
skupinou tiskového ustroji lezici za predavaci stanici a potom se skupinou
tiskacich ustroji lezici pfed pfedavaci stanici.

Vynalez ma navic tu vyhodu,Ze sefizovanim stavu faze mohou byti
provadéné korektury soutiskového znaménka.K tomu smé&fujici posun faze pfi
pfebirani a/nebo predavani se miize vyuzit k tomu,aby byl okraj papiru v

zachycovadi vétsi nebo mensi &im3 se sefidi soutiskové znaménko.TotéZ plati v

2

v

pfipadé& pouZiti vynalezeckého zafizeni i pii obraceni archu.To znamena,ze

pfedavaci stanice nahradi dosavadni vratny buben.Jak znamo,dochazi pfi




obraceni archu k pfevzeti zadni hrany archu a pfi pfestaveni z licniho na rubni
tisk a pti rozdilnych formatech musi byti provadéna rizna sefizeni,coZ se nyni
mize docilit jednoduchou zménou programu stisknutim tlagitka.Tim se

podstatné zkrati doba odstavky pfi presefizovani stroje pro zménénou zakazku.

Dosavadni obavy,Ze se pfi vypadku regulace ztrati synchronizace
komponenti stroje a ze mize kolizemi v oblasti zachycovade dochazet k
poskozeni stroje,mohou byti vynalezeckym zafizenim a k nému piiméfené
provadénym zpuisobem odstranéné.Tak se muZe pii pouziti transferteru jako
pfedavaci stanice ktery mé konstrukci podmingné zplosténé strany,tento
piemistit do pozice,ve které piedni a zadni skupiny tiskacich stroji nemohou
zpusobit §kody.V piipad& vypadku sité se mize zajistit dodavka proudu
pfeménou kinetické energie generatorovym provozem.Tato bezpe&nostni
pozice se miize pouzit i pti odstaveni stroje,aby se zajistilo nezavislé
pfestavovani skupin tiskacich astroji pro sefizeni,myti a.t.d.Tim se muZze

redukovat doba pro sefizovani.

Uspotadani vynalezeckého zatizeni se muZe pouZit viude tam,kde jsou
skupiny tiskacich astroji nebo jednotliva tiskaci ustroji k sobé& piifazena
transferterem.

Daldi varianta pfedvida,ponechat mechanické propojeni prostfednictvim
hnaciho soukoli mezi skupinami tiskacich Gstroji a piifadit predavaci stanici
separatni pohon Piedavaci stanici miZze byti v tomto ptipadé jednotlivy
prevadéci valec.Pohon se postara o to,aby pii piejimce archu od pfediazené
skupiny tiskacich ustroji bylo vytvofeno k tomuto exaktni dosednuti boki
zubl.Principialng se u této metody jedna rovnéz o korekturu faze pfedavaci
stanice k jednotlivym skupinam tiskovych wstroji,ale v ramci mensich rozsahi
Ghlu.P¥i pfedavani archu z predavaci stanice k za ni leZicim skupinam tisacich
ustroji se k témto rovnéZ vytvaii odpovidajici exaktni dosednuti bokd
zubt, Odpovidajici feSeni se realizuje vhodnymi sensory pro méfeni rozdilu
uhli,ptipadng systémy méfeni momenti. Méfeni rozdili uhlu se miZe napfiklad
provadét dvémi genweratory pFirstkd,které jsou vzdy namontované

bezprostiedné na jednotky zG&astnéné na piedavani archi.Definované




regulovany rozdil hli je v hranicich pruzné deformace ozubenych kol v

¢

proporcionalni souvislosti s pienaenym tolivym momentem.

Délené skupiny tiskacich ustroji se regulaci fidi tak,Ze pusobi jako
samostatné stroje,aniz by dbaly na to,aby tok moment& v pfechodové oblasti byl
usmé&rnén.Je tikolem mezi n& zafazené pfedavaci stanice zajistit dosednuti bokd
ve spravném sméru.Konkrétné to znamend,¥e v pfipad& piebirani archu od
predfazené skupiny tiskacich Gstroji k pfedavaci stanici musi byti tok momentl
nasmérovan ve sméru k predavaci stanici.Pokud si to situace vyzaduje,mlzZe se

to uskutednit tim,Ze se necha prostfednictvim pohonu piisobit na pfedavaci

stanici brzdici moment.

V pripadé pfedavani archu od predavaci stanice k za ni uspofadané
skupiné tiskacich astroji se vytvaii tok momentii ve sméru na za ni lezici
skupinu tiskacich ustroji,ktery je vyvijen pohonem pfedavaci stanice.

Ozna&eni skupina tiskacich dstroji se nevztahuje pouze na seskupeni
tiskacich ustroji,ale obsahuje rovn&z kombinaci tiskaciho ustroji a nakladace a
tiskaciho ustroji a vykladade. TotéZ plati i pro lakovaci Gstroji a podobné

agregaty,které piisobi na arch pfi metod€ Inline.

Ptiklady provedeni vynalezu

Vynalez bude pomoci obrazki 1 a 2 podrobngji vysvétlen.

Obr.1 znazoriiuje schematicky uspofadani vynalezeckého zafizeni,
obr.2 blokové schema spojeni regulace pohonu,

obr.3 strukturni znazornéni regulace pohonu,

obr.4 vyvojovy diagram strategie regulace a

obr.5 pribéh rychlosti transferteru

Obrazek 1 znazoriiuje tiskaci stroj 1 s n&kolika tiskacimi Gstrojimi 2

piipadné 3 uspofadanymi v fadé. Arch urdeny k potisku je transportovan od




nakladade 4 tiskacimi ustrojimi 2 az 3 az k vyklada¢i 3. Tiskaci Gstroji 2 a
naklada& 4 jsou spolu spojené hnacim soukolim,coZ je znazornéno Sipkou
6.Pohon této skupiny tiskacich ustroji 2 spolu s nakladadem je zajistén motorem
7.Tiskaci stroji_3 spolu s vykladadem 3 jsou rovnéz vzajemné propojené
hnacim soukolim které je znazornéno sipkou 8 .Pohon této skupiny tiskacich
Gsztroji 3 spolu s vykladagem 5 je zajistén motorem.Mezi ob&mi skupinami
tiskacich ustroji 2 pfipadné 3 se naléza predavaci stanice 10 ktera neni spojena
pohonem s ob&mi skupinami tiskacich ustroji 2 a 3 Sipka 11 naznatuje funkei
pfedavaci stanice 10 mezi skupinami tiskacich Gistroji_2 a_3.Pfedavaci stanice je
v piikladu provedeni snéazornéna transferterem.MizZe se viak jednat o jakékoliv
libovolné zafizeni na transport archii. Predavaci stanice 10.je pohanéna motorem
12,jehoZ zpétné potvrzeni pozice ahlu se provadi generatorem ptirdstki
12°.Uhlova pozice obou motord 7.9 se provadi generatorem piirdstkd

77,9’ .Vsechny motory 7.9,12 jsou zasobované podle potfebného vykonu
regulatory vykonu 13,13°,13’" Regulace tfi motort 7,9,12 se realizuje
reguladnim zafizenim 14.Jeho tkolem je regulovat motory 7. a 9 podle pfedem
uréeného podtu otadek tak,aby pfedem uréeny uhlovy rozdil nebyl mezi obémi
skupinami tiskacich ustroji 2 a 3 pfekroéen;Maximélni rozdil je zavisly na
dynamice pohonného systému piedavaci stanice 10.Dalgim ukolem regulace 14
je,aby v okamZiku pfejimani archu byla piedavaci stanice ptivedena do
exaktniho fazového souladu s poslednim arch unéasejicim valcem nebo bubnem
pied ni leZzici skupiny tiskacich Gistroji 2 a aby v okamziku pfedavani archu byla
pfedavaci stanice 10 v exaktnim fazovém souladu s prvnim arch unésejicim
valcem nebo bubnem nasledné skupiny tiskacich ustroji 3.

Regulaénimu zafizeni 14 pfedfazené vstupni zatizeni 15 urduje rizné
yadané hodnoty jako napfiklad pocet otagek nastaveni uréité Ghloveé
polohy,funkce zrychleni a zpomaleni a podobné.

Pro vynalezecké zafizeni by mohlo byti vyhodné umistit piidavné
generatory piirdstku 7’ ptipadng 9’ piimo na valec nebo buben bezprostfedné

sousedici s predavaci stanici 10.Alternativné k tomu je rovné€z myslitelné
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ptifadit generatory pfirstku 7’ a 9° misto k valei se vstupem momentt k

valeam sousedicim s piedavaci stanici.

Obrazek 2 ukazuje blokové schema propojeni regulace pohonu.Generator
74danych hodnot 20 dodava Zadanou hodnotu uhlu fi (fi zadané),uréeny podet
otadek n (n zadané) a Zadanou hodnotu zrychleni a (a zadané).Tyto hodnoty se
privadéji k ovladani pohonull_,Z_ll_’,Z]”.Ovlédéni pohonu je pfifazené k
vykonové &asti 13 ktera napaji motor 7 Motor_7 zajistuje pohon skupiny
tiskacich ustroji 2.Pfiméfené k tomu dochazi k zadani hodnot zadanych fi (fi
74dané) a a n (zadanych) pro ovladani pohpnulﬁ,kter)'f je spojen s vykonovou

asti 13’ a spolu s motorem 9 vytvafi pohon skupiny tiskacich ustroji 3.

Totéz plati pro ovladani pohonu 21’ vykonovou &ast 13”° a motor
12,pfi¢emzZ jsou tyto komponenty ptisluiné pro pohon transferteru
10.Generatory piiristku 7°,9” 12’ ptifazené ke skupinam tiskacich ustroji 2
nebo 3 ptipadné transferteru 10 dodavaji své hodnoty,které odpovidaji jejich
pravé platné uhlové pozici do ovladani pohonu 21°’ ktery ptidavné jesté dostava
informace o konstrukci podminéné predavaci poloze archu papiru.Alternativné
je rovnéZ mozné sensorem pofizovat data o poloze hrany archu,pfipadné poloze
zachycovaél a pod. a pouZit tyto naméfené hodnoty jako skutedné hodnoty pro
regulaci pfedavani.MoZna je rovnéz kombinace polohového sensoru a
generatoru ptirdstku.Pfedavaci pozici 22 se definuje ve kterém uhlu dochazi k
pfedavani archu od skupiny tiskovych ustroji_2 k transferteru 10.Piedavaci
polohou 23 se definuje,ve kterém uhlu nastaveni dochazi k piedavani od
transferteru_10 ke skupiné tiskacich Gstroji 3.Pfedavaci polohy jsou uréené

mechanickou knstrukci,ale mohou byti pti rubovém tisku uréené formatem

archu.

Obrazek 3 ukazuje strukturu regulace pohonu,jak je znama ze stavu
techniky.Generator Zadané hodnoty 20 dodava Zadané hodnoty zadaného fi (fi
7adané) n Zadané a a 7adané jako vodici hodnoty regulatoru. Vystupni funkce
tvoii soutasna hodnota poctu otadek n a souasna hodnota uhlu fi,které se
vytvafeji vyhodnocenim generator pfirdstku 7°,97,12° Jednotlivé komponenty |

regulatoru pfipadné soustavy ukazuji :




Proporcionélni ovladac 24,25 ktery se pouZiva pro ovladani polohy Kp

znazorfiuje proporcionalniho initele zesileni.

Proporcionélné—integré]ni ovladag 26 jako ovladad rychlosti s ¢initelem

zesileni Kpi.

Soustavu 27,pfi¢emz znazoriiuji Ks zesileni a Ts ¢asovou konstantu

soustavy.

28 znazoriiuje vypocletni operaci,kterou se z okamzité hodnoty otalek

vytvafi okamzita hodnota thlu fi.
S je pfi tom Laplacelv operator.

Obrazek 4 ukazuje vyvojovy diagram?kter)'l uvadi souhru transferteru 10
se skupinami tiskacich astroji 2 a 3.Urduje se rozsah,ve kterém dochézi k
regulaci polohy transferteru 10 na polohu skupiny tiskacich tistroji_2 a3 a druhy
rozsah,ve kterém dochazi k regulaci polohy transferteru 10 na polohu skupiny
tiskacich tstroji 3.Pfitom se pro ovladad transferteru vypocita pozadovand
hodnota uhlu fi poiadovany,poiadované hodnota otadek n pozadované,hodnota

pozadovaného zrychleni a pozadované a v dalsim kroku se docili oviadani

uhlového rozdilu..

Obrazek 5 ukazuje diagram,ktery znazoriiuje priabéh rychlosti transferteru
10 v gasovém intervalu transportu archu.To znamena,ze v tomto dasovém
intervalu se arch piebira od skupiny tiskacich ustroji 2,je transportovan a pak
pfedavan na skupinu tiskacich Ustroji 3.K¥ivkami 30,31,32 jsou znazornéné
pribéhy riznych rychlosti.

Ktivka 30 znazoriiuje konstantni rychlost, ktera vznika tim,zZe mezi
skupinami tiskacich stroju 2 a3 neexistuje fazovy posun.Ukolem transferteru 10
je v tomto pfipadé dodrzovat svou rychlost exaktné na hodnotd obou skupin

tiskacich ustroji 2,3,aby se docililo predavani archu pii synchronizovaném uhlu.

Kiivka 31 ukazuje, stejné jako kfivka 30,a% do okamziku T1 konstantni
pribéh rychlosti.AZ do okamziku T1 se transportovany arch naléza v
dotykovém kontaktu s bubnem nebo valcem uspofadanym pfed transferterem

10.Doslo-li by v tomto ¢asovém intervalu k zrychleni nebo piibrzdéni




transferteru_10,mohlo by dojit k rozmazani archu.Proto se pohybuje transferter
10 v tomto kritickém thlovém rozsahu stejnou obvodovou rychlosti jako
posledni buben pfipadné& posledni valec skupiny tiskacich ustroji 2.0d okamZiku
T1 se arch naléza kompletn& na transferteru 10,takZze se muiZe provést korektura
faze.V kiivce 31 dochazi od T1 k zrychleni,to znamena,ze transferter 10 dozene
viiéi nasledujici skuping tiskacich ustroji 3 existujici rozdilovy Ghel.Od
okamziku T2 se docilila synchronizace Ghli k nasledujici skuping tiskacich
Gistroji 3 a transferter_10 se pohybuje konstantni, pfipadné stejnou obvodovou
rychlosti jako nasledujici skupina tiskacich wstroji 3.V gasovém intervalu mezi
T1 a T2 se mize uskute¢nit pfedavka archu z transferteru_10 na skupinu
tiskacich ustroji 3.To miZe probihat napfiklad podle oviadani kiivek znamého
ze stavu techniky.Od okamziku T3 aZz k okamZiku T4 dochazi k brzdéni
transferterul 10.Pfi tomto brzdéni transferteru 10 opét pozbyva rozdilovy

ihel ktery dohnal v ¢asovém intervalu T1,T2.0d T2byla opét mezi transferterem
10 a skupinou tiskacich fdstroji_2 docilena synchronizace ihlu a miZe opét dojit
p¥i synchronnich Ghlech k pfejimce archu od skupiny tiskacich ustroji_ 2 na
transferter 10.0d okamziku T4 se pribeh opakuje,piitemz mize miti amplituda
ktivky,t.j. zrychleni pfipadné sbrzdéni transferteru 10 rozdilné,na velikosti
rozdilového uhlu zavislé hodnoty.

Kiivka 31 popisuje pfipad, kdy od skupiny tiskacich stroji 2
existujerozdilovy thel k skupiné tiskovych ustroji 3,coZ znamend,Ze skupina
tiskovych ustroji 3 pfedbiha skupinu tiskovych ustroji 2 K¥ivka 32 popisuje
opaény piipad,coZ znamena, Ze sk'upina tiskovych ustroji 2 je za skupinou
tiskovych ustroji_3 opozdéna. Proto dochazi nejdrlve mezi T1 a T2 k zbrzdéni

transferteru_10 a nasledné mezi T3 a T4 k zrychlem
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Patentové naroky

Zafizeni na synchronizaci aspoit dvou tiskaci stroj archii /1/ tvoficich
skupinu tiskacich ustroji /2,3/,p¥iéemi_vje kazda skupina tiskacich ustroji
/2,3/ pohanéna minimalné& aspofi jednim separatnim pohonnym motorem
/7,9/ a hnacim soukolim, vyznadujic i se tim, ze mezi
skupinami tiskacich ustroji /2,3/ se predvida minimalng vzdy jedna

piedavaci stanice /10/ s odd&len& ovladatelnym pohonem 112/

Zatizeni podle naroku 1,vyzmna gujici se tim,Zesepro ovladani

piedavaci stanice /10/ ptedvidaji sensory na sledovani hrany archu.

Zatizeni podle naroku 1, vyzmna gujici se tim ,Ze se pro
ovladani predavaci stanice /10 ptedvidaji sensory métici ahly
17°,77°,9°,9°7,12°/.

Zafizeni podle naroku 1, vy zna gujici se tim ,ze piedavaci
stanice /10/ je mechanicky odpojena.

ZafFizeni podle naroku l,vyznad ujici se tim ,ze pfedavaci

stanice /10/ ma zplo§télé strany.

’

Zafizeni podle naroku 5,vyznat ujici se t i m e se pfedavaci
stanice /10/ da odstavit do polohy vyludujici kolizi.
Zafizeni podle naroku 1, vyzna gujici se tim ,ze piedavaci

stanici /10/ je transferter.

3

Zatizeni podle naroku 1, vyzna gujici se tim ,ze predavaci

stanici /10/ je obraceci buben.

z

Zafizeni podle naroku 1, vy zna gujici se tim ,ze piedavaci

stanice /10/ ie mechanicky spojena.
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Zatizeni podle naroku 9, vyzna gujici se tim _ze pro ovladani
dosedani bokt se predvidaji sensory métici togivy moment a uhly
17°,7°°,9°,977,12°1.

Zpusob synchronniho predavani tiskovych archii mezi dvémi separatnim
pohonem pohanénymi skupinami tiskacich ustroji /2,3/pomoci piedavaci
stanice /10/,vyznac ujici se t i m, ze se piedavaci stanici /10/
nejdiive vytvofi fazova synchronita k pred ni leZzici skupiné tiskacich
Gstroji /2/ a nasledné fazova synchronita k za ni le¥ici skupiné tiskacich
ustroji /3/.

Zpiisob podle naroku 10,vyznac ujici se t im ,ze fazova
synchronita se vytvafi definovanym dosedéanim bokd zubll mezi
ozubenymi koly piedni skupiny tiskacich ustroji /2/ a piedavaci stanici a
nasledné mezi ozubenymi koly predavaci stanice /10/ a za ni leZici

skupinou tiskacich ustroji /3/.
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