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Vynalez se tykd zafizeni pro prevadéni
prfedmétii ze vstupniho dopravniku na vy-
stupni dopravnik s mezilehlym skiadovacim
tstrojim, které obsahuje dva rovnobh#&#né u-
misténé dopravniky a vyrovndvaci sklado-
vaci astroi, priemZ vétve dopravnikli ne-
souci pfedméty a nosnd plocha pro piedmé-
ty pod skladovacim dstrojim jsou v podsta-
t& ve stejné vodorovné roving, dale posu-
novaci Gstroji provadeéjici cyklus vratnych
pohyblt v jedné a téZe rovind tésnd nad u-
vedenou vodorovnou rovinou v pravém Ghiu
k vétvim dopravniku, a nosnou plochu pie-
vadéjici predmé&ty mezi témito vétvemi, a
kone¢né zdvihaci dstroji pro pohybovani
pFfedmétl od nosné plochy do vyrovndvaci-
ho skladovaciho uGstroji, jakoZ i odvadéci -
stroji pro uklddani predm&td z vyrovnéava-
ciho skladovaciho dstroji na nosnou plochu.

V modernich soustavdch pro automatic-
ké baleni predmé&td maji jednotlivé p¥iji-
maci stroje vé&tsi kapacitu pro pfijem pred-
métd, neZ je dodévaci kapacita jednotlivych
doddvacich stroji. Mezi ob&ma t&mito sku-
pinami stroji je pro zvySeni produktivity u-
misténo prevdd&ci zalizeni, které skladuje
piedem urCené mnoZstvi predmé&tl pro pii-
pad zastaveni pfijimaciho stroje a ktery do-
dava tyto predméty do pfijimaciho stroje v
piipads, Ze dodédvéni predmétli od jednoho
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pfedméth ze vstupnibo dopravniku na vistupni
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nebo neékolika doddvacicli strojl se zastavi.

Prfevadéci stroje shora uvedenélhio druhu
slouZi tedy k tomu, aby pfi zastaveni dodd-
vacich nebo pfijimacich strojlt vdrZovaly da-
le v provozu drohou skupinu strojid po ur-
titou dobu v zavislosti na kapacité jedncho
nebo nékolika skladovacich tstroji. U zné-
mych zafizeni, pouZivanych dosud v sousta-
vach pro automatické baleni pFedmétd, jsou
poZadavky kladené na zvySovani vyrobni ka-
pacity splnény jen Cdstetné a zejména neni
umoZnéno plné vyuZiti pFijimaci kapacity
priifmacich stroja, kterd je, jak bylo jiZ u-
vedeno, vétsi neZ doddvaci kapacita doda-
vacich strojll. Stavad se kromé# toho Casto, Ze
u znamych dopravnich zalizeni se zavadg-
ni nebo prevad&ni uskladnaych piredmétil
zahaji opoZdéné, Cim7 se rovnéZ sniZuje vy-
uZiti pfijimaciho stroje.

UtBelem vyudlezu je vytvo¥it skladovaci
nebo/a prevadéci zafizeni, které by umoZ-
fiovalo efektivai vyuziti prijimaci kapacity
prijimaciho stroje nezavisle na doddvacika-
pacité dodéavaciho stroje. Daldim ucelem vy-
nalezu je vytvofit zatizeni, v n€mZ dopra-
va nebo prevadéni pfedmétd do pfijimaci-
ho stroje nastdva v cyklickych fazich bez
ztratového Casu. Pfitom je nezbytné, aby za-
Fizeni pro prfevaddni pfedméth k piijima-
cimu stroji bylo provozng nezdvislé na funk-
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ci pfijimaciho stroje pfi zastaveni dodéva-
ciho stroje.

Déle je tfeba, aby vzdor vysoké provozni
rychlosti byly jednotlivé pFedméty stéle
dobfe sefazeny za sebou, zejména pii skla-
dovani ve skladovacim ustroji. Pritom musi
byt zafizeni konstrukéné& jednoduché, pro-
vozné spolehlivé, jednoduSe ovladatelné a
levné,

VSechny tyto poZadavky spliluje zafizeni
podle vyndlezu.

Podle vyndlezu je toto zatizeni provedeno
tak, Ze pro periodické nédrazové pohybovani
posouvaciho astroji je upraven péakovy me-
chanismus, ktery je v zdb&ru s posunova-
c¢im kfivkovym kotoufem pro vioZeni pfe-
stdvky v blizkosti skladovaciho dstroji pro
svislé uklddani alespoii v obdobi pohybu kol-
mo ke sméru dopravovani dopravnich pasi,
pFivadéjicich p¥edméty k piijimacimu stro-
ji, a Ze pro uvedeni zdvihaciho Gstroji ales-
poii jednou do vzestupného pohybu v pie-
stdvce, popfipad8 pri zpétném bé&hu posuno-
vaciho Ustroji je upraven daldi zdvihaci
kFivkovy kotoué spiaZeny s ukladaci des-
kou zdvihaciho dstroji.

Podle vyhodného provedeni vynélezu je
posunovaci k¥ivkovy kotou& tvarovdn pro
periodické uvddsni v &innost posunovaciho
ustroji, a tim pro vyvoldni krédtkého obra-
ceného pohybu p¥i zp&iném pohybu posuno-
vaciho dustroji nésledovaného prodlevou a
zbyvajici C4sti zp&tného pohybu, a Ze mezi
zdvihacim ustrojim a v¢stupnim dopravni-
kem jsou upraveny vyrovndvaci {leny pro
vyrovnavani predméttt prichazejicich ke
zdvihacimu ustroji, jakoZ i hnaci tstroji po
pohybovéni vyrovnavacich &lent koordino-
vané s posunovacim tstrojim.

Podle dal§fho provedeni obsahuje zafize-
ni podle vynédlezu hradici Gstroji pro zachy-
covani predméti na vstupnim dopravniku a
pro vytvoreni fady predmétli, dale elektro-
magnety pro uvadéni v ¢innost hradiciho -
stroji a odvadéciho dstroji, pfi¢emZ elektro-
magnety jsou spfaZsny s tykadly umistény-
mi v draze predmétli na vstupnim dopravni-
ku, jakoZ i tykadly signalizujicimi dplné na-
pInéni skladovaciho tstroji a kone&n& ob-
sahuje Fidici spinaci ¢€leny pro odpojent
vstupniho dopravniku nebo vystupniho do-
pravniku.

Zafizeni podle vynélezu vyhodng obsahuje
dva vstupni dopravniky, pro dopravovani
pfedmét k jedinému vystupnimu dopravni-
ku, pficemZ kaZdy vstupni dopravnik je o-
patfen skladovacim dstrojim umistdnym me-
zi pFisluSnym vstupnim dopravnikem a vy-
stupnim dopravnikem, jakoZ piHi{slu§nymi
soupravami posunovacich tstroji, zdviha-
cich ustroji a odvadscich dstroji bud s hra-
dicim ustrojim, nebo bez tohoto Gstroji, p¥i-
CemZ tyto soupravy maji pfi periodické pra-
ci vzdjemné fdzové posunuti o 180°.

Zafizen! podle vynélezu pFind$i znadny
technicky pokrok a praktické vyhody ze-
jména v oboru za¥izeni pro automatické ba-
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leni predméti. Nésledkem v&t3i rychlosti
baliciho stroje ve srovndni s privdd&cim
strojem jsou p¥ pouZiti zafFizeni podle vy-
nélezu balici stroje zdsobovany ve v3ech f&-
zich nezdvisle na kapacité doddvaciho stro-
je tim, Ze podle potfeby odebiraji predms-
ty ze skladovaciho tstroji. To pFinadi jedts
tu dalsi vyhodu, Ze ve skladovacim tstroji
mlZe byt trvale k dispozici urditd zasoba
pfedméti pro piipad, Ze by se balici stroj
ndhle zastavil,

Vynalez bude vysvétlen v souvislosti s
prikladem provedeni zndzorn&nym na vykre-
sech, kde obr. 1 je axonomeiricky pohled
na zalizeni podle vyndlezu, odpovidajici v
mensim méFitku kombinovanym obr. 1la, 1b,
lc a 1d, obr. 1a, 1b, 1c a 1d predstavuji po
sloZeni v jediny obrazec podle kvadranti
I, I, III a IV v axonometrickém pohledu a
v C4steCném Fezu zafizeni podle vynédlezu
ve zvEtSeném méFitku, obr. 2 je elektrome-
chanické schéma funkce tohoto stroje, a
obr. 3 ukazuje fasovy diagram jeho funkce.

Podie obr. 1 a 1c zafizeni obsahuje podle
vynélezu dutou zdkladnu 1, kterd ma& nosné
nozky 2, uvnit¥ které je umistsn elektricky
motor 4, ktery pohdni zafizeni a je upevnén
na dnu 3 zékladny 1.

Na htideli elektromotoru 4 je naklinova-
na hnaci Femenice 8, kterd prenasi Peme-
nem 6 pohyb na redukéni Femenici 7 nese-
nou hridelem 8, obr. 1d. Tento h¥idel 8 je
oto¢n& uloZen ve vhodnych neznazorn&nych
loZiskdch zé&kladny 1. Souose s reduk&ni Fe-
menici 7 je uloZena druhd souosd Femeni-
ce 9 mendiho priméru, jejiZ femen 10 pre-
nasi pohyb na deldi reduk&ni Femenici 11,
kterd je naklinovédna na hfideli 12 ulo¥eném
na zdkladné 1.

Na vngjsi strang zdkladny 1 je na h¥ideli
12 upevnéno ruéni koletko 13, které slouzi
pro ru&ni ovlddani zatizeii, zatimco uvnit¥
zdkladny 1 je uloZen neznazori&ny voln§
spojkovy kotoud, ktery je sdm o sobd zna-
my a otééi se spoletnd s dalsi redukéni Fe-
menici 11, V poloze, kterd neni na obr. 1 vi-
ditelnd, je na hiideli 12 naklinovdno kolo
se Sikmymi zuby, které zabird s obdobnym
kolem 14 se Sikmymi zuby, upevn&nym na
hlavnim h¥ideli 15 stroje. Tento hlavni hii{-
del 15 je uloZen oto&n& v pevnych loZiskach
16 zdkladny 1. Ve svislé stiedni roviné za-
Fizeni kolmé k hlavnimu h¥ideli 15 je umis-
téna na hlavnim h¥ideli 15 pevnd prstenco-
va zardZka 17, a na protilehlych stranach
této prstencové zardZky 17 soumé&rnd ke
svislé stfedni roving jsou umist&ny na hlav-
nim h¥ideli 15 dvojice vadek 18, 18° a zdvi-
hacich k¥ivkovych kotoudtt 18, 19°, které
jsou vzdjemn& otofeny o 180° Tyto dvojice
vatek jsou spolu spojeny a mohou klouzat
na hlavnim hiideli 15. Na tomto hlavnim
hiideli 15 jsou je3t& uloZeny dal3i dva po-
sunovaci kiivkové kotoude 20, 20°, které ro-
tuji spoletné s nim.

Mezi posunovacim kiivkovym kotoudem 20
a zdvihacim kfivkovym kotoufem 19 je ulo-
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Zena vacka 21, kterd je spojena s posunova-
cim krivkovym kotoucem 208 a uloZena sou-
ose na hlavnim hfideli 15; na vné&jsi strané
zadni stény 22 zdkladny 1 je upevnéno na
hlavnim hiideli 15 n&kolik valek 23, 24, 25,
26, 27 a 28, které jsou uzavieny ve sk¥ini
tvoPené plastém 29, ktery je spojen se zad-
ni sténou 22 zakladny 1.

Profil v3ech téchto vafek je patrny z dia-
gramu na obr. 3; tento tvar vyplyne z popi-
su funkce zafizeni, ktery bude vysvétlen v
souvislosti s elektromechanickym schéma-
tem znézornénym na obr. 2.

ProtoZe zndzorn&né zarizeni md soumérné
uspofédéani, jsou stejné soudésti umisténé na
riiznych stranach roviny soumeérnosti ozna-
¢eny stejnymi vztahovymi zna¢kami (napfi-
klad 40, 40'), u nichZ druhd je opatfena
apostrofem a uvadény v popisy, i kdyZ ne-
ktera z nich neni na vycbrazeni viditelnd.

Uvnitf duté zakladny 1 je umisténa svis-
14 prepdZka 30, kterd je rovnob&Znd s hlav-
nim hiidelem 15. Na této prepdZce 30 jsou
upevnény nosnym krouzkem 31‘ dva elektro-
magnety 32, 32°. Kotvy 33, 33° t&chto elek-
tromagnet@ 32, 32° nesou na volnych kon-
cich kladky 34, 34°, které zabiraji s drédZ-
kami 36, 36 klouzavych vacek 18, 18° proti
piisobeni vratnych pruZin 35, 35° v okamZi-
ku, kdy elektromagnety 32, 32° jsou vybuze-
ny.

Do draZek zdvihacich kfivkovych kotoufd
19, 19° zapadaji kladky, které jsou volné
neseny koliky upevndnymi na svislych ty-
Sich 49, 40°. Tyto tyte 40, 40° vyé¢nivajl nad
horni rovinu 41 zakladny 1, prochézejl pri-
sluSnymi otvory a jsou na zdkladn& 1 po-
depfeny pomoci nezndzorn&nych nosnikd.
Na hornim volném konci svislych tyCi 48,
40‘ je upevndna vodorovnd uklddaci deska
44, 44, kterd je kolmd k hlavnimu h¥ide-
1i 15.

Svislé tyfe 40, 40° spoletng s ukladacimi
deskami 44, 44° tvoii zdvihaci dstroji 148,
kterd jsou ovlddana zdvihacimi kF¥ivkovymi
kotougi 19, 19° a ve své nejniZs8i poloze tvo-
i tyto vodorovné uklddaci desky 44, 44'
pokragovdni vodorovné roviny 43 nesené
zékladnou 1.

U vodorovnych ukladacich desek 44, 44
zdvihaciho tustroji, nadzdvihnutych od vo-
dorovné roviny, je umisténo skladovaci G-
stroji 45, 45°, vytvolené jako svisld Sachta
obdélnikového prifezu.

Do draZek 46, 46° posouvacich kiivkovych
kotoudi 20, 20° zapada trvale kladka 47, 47",
kterd je unaSena voln& volnym koncem ra-
mene 48, 48°, které je spojeno s dolnim kon-
cem odpovidajiciho svislého koliku 49, 49°
uloZeného rotaénd na nosném prvku 58, 59,
ktery je nesen horni sténou 41 duté zédklad-
ny 1.

Vn#jsi konec radidiniho ramene 31, 51° je
naklinovan na hornim konci svislého koliku
49, 49', ktery vytniva nad horni stgnou 41,
avsak pod vodorovnou vovinu 43, a druhy
konec radidlniho ramene 51, 51° je zakon¢en
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vidlici 52, 52'. Mezi rameny vidlice 52, 52°
je v misté 53, 33° vykyvné uloZen konec ty-
Ce 54, B4', jejiz druhy konec je rovnéZ vy-
kyvné uloZen v bod& 55, 58' mezi rameny
56, 56° nosného prvku 57, 57‘. Tento nosny
prvek 57, 57° je uloZen Kluzn& na vodorov-
né vodici ty¢i 58, 58, kterd je rovnob&Zna
s hlavnim hiidelem 15 a je nesena nezné-
zornénym zphsobem dutou zdkladnou 1 nad
jeji horni sténou 41, avSak pod vodorovnou
rovinou 43.

Vné obou skladovacich dstroji 43, 45°
jsou uloZeny vstupni dopravniky 39, 59°, a
to pfi pohledu na obr. 1 na pravé a levé
stran® mezi Gseky vodorovné roviny 43, 43°,
ve stejné vySce s touto vodorovnou rovinou
43, 43°. Tyto vstupni dopravniky 58, 59 jsou
ovinuty kolem vratnych kladek, z nichZ na
obr. 1a a 1c je zndzornéna pouze kladka 60.
Tyto kladky 60 jsou upevn&€ny na hiidelich,
z nichZ na obr. 1¢c ie zndzornén pouze hri-
del 61. Tyto hiidele 61 jsou neseny zaklad-
nou 1 v pevnych loZiskdch 62 a jsou poha-
ndny neznazornénym Fetézovym kolem, kte-
ré je naklinovano na hiideli 12.

7 tohoto Fetdzového kola je nezndzorné-
nym fFetézem pirendSen pohyb na dalsl ne-
zndzornéné reidzové kolo, které je naklino-
vano na hiideli 61 jedné z volnych kladek
60 dopravniki 59, 59°.

Mezi ob&ma skladovacimi tstrojimi 45, 45°
je uloZen vystupni dopravnik 64, kiery je v
rovingd nepatrné nizZ8i neZ plocha vodorov-
né roviny 43 a je uloZen mezi jejimi dv&ma
tseky 43' a 43, obr. 1c. Tento vystupni do-
pravnik 64 je rovnéZ ovinut kolem nezna-
zorndnych kladek. V3echny dopravni pdasy
jsou pohdngny zndmym zplsobem Fetézovym
kolem, coZ neni podrobnéji znézornéno.

S nosnymi prvky 57, 57° jsou Srouby 65,

‘65 nebo jinym ekvivalentnim upeviiovacim

prostfedkem spojena posunovaci ustroji 66,
66°, kterd klouzaji na vodorovné roving 43,
43, 43" ze zasunuté polohy, v niZ je jeho
narazna hrana v poloze podle obr. 1, v jed-
né roving s okrajem vstupnich dopravniki
59, 59° po obou stranach skladovaciho Ustro-
ii 45, 45°, do vysunuté polohy, kdy jeho na-
raznd hrana sahd k protilehlym strandm
vystupniho dopravniku 64, ktery prochéazi
nad uklddacimi deskami 44, 44° zdvihaci G-
stroji a pod skladovacimi Gstrojimi 45, 45°.

Nad tseky vodorovné roviny 43 jsou ve
vidlicovych nosnych prvcich 87, 67° uloZe-
ny vodorovné vélce 68, 88°, které jsou volng
oto&né a svisle pohyblivé. Pod té€mito val-
ci 85, 68° jsou jednotlivé predméty ze skla-
dovaciho dstroji 45, 45° posouvany posuno-
vacimi astrojimi 66, 66' smérem k dopravni-
kKlm.

Pevna zarazka 69, 89, kterd je nesena vo-
dorovnou rovinou 43 a vyn&ivd kolmo nad
vstupni dopravniky 59, 3%, je uloZena ve
svislé rovind rovnob&Zné s hlavnim hiide-
lem 15 a prochdzejici podle obr. 1 po levé
strang posunovacich tstroji 68, 86°. Na opac-
né strand, tedy podie obr. 1 a 1d na pravé
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strané od posunovacich rstro)i 68, 88° je u-
loZeno hradici astroji 78, 76°, jeZ je pohyb-
livé ve svislé rovind prochdzejici touto pra-
vou stranou posunovaciho ustroji 66, 66°.

Tyto pohyblivé hradici prvky 70, 78° majt
tvar fepele a mohou zaujimat dvé poloby:
dolni polchu na odpovidajicim vstupnim do-
praviniku 58, 89°, kdy tvoll hradici prvek
pro pfedméty na vstupnich dopravaicich
59, 59°, a zdviZenou polohu, je# bude popsé-
na podrobnéji rovndZ niZe. Tato depelovitd
hradici Gstroji 7@, 76° jsou svym jednim kon-
cem pripevnéna k volnému konci odpovi-
dajictho ¢epu 71, 71°, ktery ie ototné nesen
nosi¢em 78, 72° upevnénym k vodorovné ro-
ving 43. Na opalném konci nesou &epy 71,
71° radidlni ramena 73, 73', k jejich? volnym
konctim 74, 74° jsou vykyvng pripo’eny kot-
vy 75, 75 elektromagnetd 76, 78 upevné-
nych na vodorovné roving 43.

Na kotvdch 78, 78° jsou nasunuty vratné
pruziny 77, 77°, ktevé leZi mezi prstenco-
vym vycnélkem pripevnénymi ke kotve 75,
75' a nezndzornénym na vykrese a mez! pev-
nym dorazem 78, 78°.

S vackou 21 spolupracu’e kladka 79, kie-
rd je voln8 nesena kolikem &% upevn@nim
k volnému konei ramene 81. Druhy konec
tohoto ramene 81 je pfipoien ke koliku 82,
ktery je ototné uloZen na nosném prvku 83,
upevnéném na dnu 3 zdkladny 1. Na dru-
hém konci koliku 82 je upevnén konec ra-
mene 84, na jehoZ volném konci je v misté
85 naklouben konec tyte #8, ktery vytniva
svisle vzhiiru nad horni sténu 41 zdlkadny 1
a pod vodorovnou rovinu 43. Druhy konec
této svislé tyfe 86 je v mistd 87 kloubové
pripojen k ramenu 83° dvouramenné paky
88, kterd je nesena hiidelem &3, uloZenym
na nezndzornénych nosidich, Na volnych
keneich ramen 83, B8 dvouramenné paky
88 je v bodd 80, 99 Kloubové prinojen nosny
prvek 81, 91', na ném¥ jsou zakonfeny vy-
rovnavaci ¢eny 92, 82° v podob? kovovych
past, které vy&nivaii vzhiru mezi Useky 43"
vodorovné roviny 43 a uklddaci desky 44,
44° odpovidajiciho zdvihaciho dstroji. Tyto
vyrovndvaci ¢leny 92, 82° prochazeil rovno-
béZné s vystupnim dopravnikem &4 pod
skladovacim tstrojim 45, 45°. Rovnohding
se vslupnimi dopravuiky 59, 5% a vystup-
nim depraviikem &4 je uloZen hridel 83,
94 a 93, 94°, ktery ie vykyvny ve vodorovué
roving a leZi vus postrannich stén sklado-
vacich tstroji 45, 45 v blizkosti jejich do!-
niho konce.

Na obou vodorovnych hiidelich 93, 94 a
93°, 94' isou upevndna jednim avym koncem
odvadgci tstroji 93, 95 a 95°, 96°, kterd vy-
Caivaji svym zakFivenym koncem pod dolni
hranu skladovacich ustroji 48, 45° tak dale-
ko, Ze tvoli jejich &astednd pohyblivé dno.
V této poloze mail tato odvadsci dstroji 93,
96 a 95, 96° takovon vzddlenost, ktera je
V831 neZ pii€ny rozm&r ukladacich desek
44, 44° zdvihacich tstroji 140,

Na jednom konci vy&nivajicim za sklado-

vici ustroji 48, 45° ve sméru rovnobdZném
se vstupnimi dopravniky 59, 59‘ a vystup-

‘nim dopravnikem 64 nesou vodorovné hii-

dele 83, 94 a 93, 94° konec radidlniho ra-
mene 97, 98 a 97°, 98° Druhy konec téchto
radidlnich ramen 97, 93 a 97, 98‘ je v bo-
dech 99, 89° kloubov& spojen vzdjemnd s
koncem kotvy 100, 100‘ odpovidajiciho elek-
tromagnetu 101, 181° neseného zdkladnou
1.

Na kotvy 100, 100° t&chto elektromagne-
ti 101, 101° je nasunuta vratnd pruZina 102,
102°, kterd le#i mezi nezndzornénym prsten-
covym vyénélkem a pevnou deskou 103,
103°. V bezprostiedni blizkosti dolniho a
horniho konce skladovacich tstroji 45, 45°
jsou umisténa tykadla 104, 1085, 104, 105° a
105, 106‘. Tato tykadla le¥i na t&ch koncich
skladovacich ustroji 43, 45°, které jsou kol-
mé ke vstupnim dopravnikdm 59, 59° a v§-
stupnimu dopravniku 64. Tykadla vyé&niva;i
pruzné do skladovacich ustroji 45, 45° a jsou
spojena s odpovidajicimi Fidicimi spinacimi
¢leny 107, 108, 107°, 108' a 109, 109‘, které
jsou uloZeny uvnitf vhodnych pouzder 110,
111 a 110°, 111° uvnit¥ skladovacich tustroji
45, 45,

Elektromechanické schéma jedné polovi-
ny zatizeni podle vyndlezu zndzorn&ného na
obr. 1 je nakresleno na obr. 2. Toto schéma
se tykd posunovaciho ustroji, zdvihaciho u-
stroji a skladovactho ustroji, pfiemZ druha
polovina zafizeni je identickd, je vZak proti
této poloviné otofena o 180°. V tomto elek-
tromechanickém schématu podle obr. 2 jsou
rovnéZ zndzornény &asti zarizeni ovlddané
balicim stroiem a ovlddajici zatizeni podle
vyndlezu.

Na obr. 2 jsou kromeé ¢dsti prifazenych ba-
licimu stroji, ktery byl popsdn v souvislosti
s obr. 1, zndzorn&ny ;estd t¥ifazovy elektro-
motor M pro pohon baliciho stroje a t¥i
clektromaguetické spiuade t1, $2, 13, které
ovladaji elektromotor M a jsou ovladdny
zpisobem, kiery je patrny z obr. 2 a ktery
bude popsdn podrobngiji v daliim. Elektro-
magneticky spinac¢ t1 ma pét dvojic kontak-
th 1—2, 3—4, 5—6, 7—8 a 9-—10, piidem?
dvojice 1 aZ 6 jsou normdalnd oteviené a
dvojice 7 aZ 10 norméln& uzaviené. Spinad
12 mé4 C&tyri dvojice kontaktd 1—2, 3—4,
3—6 a 7—8, pritemZ dvojice 1 aZ 6 isou
normdlné& oteviené a dvojice 7—8 normél-
né uzavrené. Spina¢ t3 méa pdt dvojic kon-
takti 1—2, 3—4, 5—6, 7—8 a 9—10, pii-
¢emZ dvojice 1 aZ 8 jsou normalnd otevie-
né a dvojice 9—10 je norméln& uzaviend.

Balici stroj ve zndzorn&ném prikladu pro-
vedeni je dvourychlostni. V dfisledku toho
je na vystupnim dopravniku 64, ktery privé-
di piedméty do baliciho stroje, umist&n tzv.
mikrospina MC pro pomalou rychlost. Ten-
to mikrospina¢ MC md dva kontakty 1—2
pohyblivé mezi pevnymi pFepinacimi kon-
takty 3—4 a 5—6. K tomuto mikrospinadi
MC do série je zapojen &asovy spina¢ se-
stdavajici z relé rl, které je napéjeno z u-
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sméritovace R1 stejnosmérnym proudem a
Z kondenzatoru ei, ktery je pripojen k pra-
covni civce relé rl. Toto relé rl mé tfi kon-
takty 1—2—3, které jsou pohyblivé mezi ne-
hybnymi pfepinacimi kontakty 4—5, 6—7
a 8—9. Stroj obsahuje také Casovy spinac
pro druhou rychlost, ktery sestdva z relé
r2, které je napajeno stejnosmérnym prou-
dem z usmériiovade R2, a z kondenzitoru
¢2, pripojeného paralelné k pracovni civ-
ce relé r2,

Toto relé ma tri kontakty 1—2-—-3, které
jsou pohyblivé mezi nehybnymi pFepinacimi
kontakty 4—5, 6—7 a 8—9. Tento Gasovy
spina¢ je ovldddn pomoci relé r3, které ma
tfi pohyblivé kontakty 1—2—3 a nehybné
kontakty 4—5, 6—7 a 8—9. Soudasti stroie
je tzv. nastavovaci jednotka pro oviddéani
baliciho stroje; tato nastavovaci jednotka ob-
sahuje Fidici relé r4, které je ovladano ruc-
nim tlagitkovym nastavovacim mmikrospina-
¢em P1, ktery je normaln& rozpojen. Relé
r4 uvadi v Cinnost relé r3, které je napdie-
no stejnosmérnym proudem z usmériiovace
R1 a relé r5 ovladd dalkovy preruSovacd t4.
Obg& relé r4 a r5 maji t¥i kontakty 1—2-—3,
které se pohybuji mezi nehybnymi piepi-
nacimi kontakty 4—5, 6—7 a 8-—9, zatimco
dalkovy prerudovac¢ t4 méa sedm dvojic kon-
taktt 1—-2, 3—4, 5—6, 7—8, 9—10, 11—12
a 13—14; dvojice 1 aZ 10 t&chto kontakti
jsou normadalné rozpojené a dvojice 11 aZ 14
jsou norm4ln& spojené. Na vykrese je rov-
néZ znazornén mikrospinaé MC1, ktery je o-
vlddan snimacim prvkem 112 umist&nym na
vstupnim dopravniku 39, ktery dopravuje
pfedméty z vydéavaciho stroie do stroje po-
dle vyndlezu.

Tento mikrospinaé MC1 je toho typu, Ze
jeho kontakty jsou v rozpojené poloze, kdyZ
pfedméty dopravované vstupnim dopravni-
kem 99 prochédzeji pod snimacim prvkem
112, a ve spojené poloze, nejsou-li na. do-
pravniku pod snimacim prvkem 112 dopra-
vované predméty. Tento mikrospinaé MC1
ovlada casovy spinaC sestavajici z relé r6
napajeného z usmériiovafe R1 a z konden-
zatoru €3 pripoieného paralelné k pracovni
civce relé r6; toto relé ma t¥i kontakty
1—2—3, které jsou pohyblivé mezi nehyb-
nymi prepinacimi kontakty 4—85, 6—7 a
8—9. Toto relé rb uvadi v Cinnost napédjeci
relé r7 opatiené tfemi kontakty 1—2—3,
kKteré jsou umistény pohyblivé mezi nehyb-
nymi p¥epinacimi kontakty 4—5, 6—7 a
8—9 a fidici elektromagneticky spinal t5,
a to pPes mikrospinafe MC2 a MC3 ovlada-
né spojovacimi vatkami 23 a rozpojovacimi
vaCkami 24 elektromagnetu 76, ktery ovla-
d& hradici ustroji 70.

Elektromagneticky spina¢ t5 méa Sest dvo-
jic kontaktd 1—2, 3—4, 5—6, 7—8, 9—10
a 11—12, pricemZ dvojice 1 aZ 10 jsou nor-
mélné rozpojené a dvojice 11—12 normalné
spojena. Spinal t6, ktery md &tyfi dvoiice
kontaktl 1—2, 3—4, 5—B6 a 7—8, které jsou
normdlné rozpojené, slouZi k rizeni elektro-

- —AIIl°, druhou vzestupnou
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magnetu 32, Kktery ovidds pres vaCky 18, 19
zdvihacl ustroji 148 a je cyklicky uvadén v
¢innost spinaCem t3 pres mikrospinate MC4
oviddany vackou 25. Elekiromagnet 101 u-
vadeéjici v dinnost odvadsci dstroji 85, 9%,
kterd tvoli Casteénd pohyblivé dno sklado-
vactho ustroji 45, je uvadén v innost ples
relé r8 a spina€ t7. Toto relé r3 mé t¥i kon-
takty 1—2—3, které jsou pohyblivé uloZeny
mezi nehybnymi pfepinacimi kontakty 4—35,
6—7 a 8—89 a je uvadéno cyklicky v ¢innost
spinatem t3 pres mikrospinaf MCE ovldda-
ny vackou 27.

Elektromagneticky spina¢ t7 mé pét dvo-
jic kontakti 1—2, 3—4, 5—8, 7—8 a 9-—10,
pricem? dvojice 1 aZ 6 a 9—18 jsou normél-
né rozpojené, zatimco dvojice 7—3% je nor-
mélné spoiena. Samobudici dvojice kontak-
tl 1—2 tohoto spinace t7 je ovldddna mikro-
spinaem MCS5, ktery je ovlddan vatkou 26.
MC7 je mikrospina&, ktery je uvaddn cyk-
licky v &innost vatkou 28 a slouZi k nasta-
veni zdvihaciho tstroji 148 do pracovni po-
lohy a k uzavieni skladovacich dstroji 43,
45° odvadsécimi tstrojimi 95, 96, takZe hro-
mada pPFedmétd se uzavie ve skladovacim
ustroji 45. P2 a P3 znadi dva ruéni tladitko-
vé zastavovaci mikrospinale, které slouZi k
ovlddani stroje, a T znaéi transformé&tor
proudu, ktery je napdjen z vedeni 113 a je-
hoZ vystup mé napéti 24 V.

Jak jiZ bylo uvedeno, je diagram pohybii
vactek 23 aZ 2B a diagram pracovnich fazi a
prodlev vacek 18 aZ 21 zndzorn&n na obr.
3. Zakladnou tohoto diagramu je jeden cyk-
lus stroje, ktery odpovida otofeni hlavniho
hfidele 13 o 360°. Piedpoklddejme, ¥e na za-
¢atku pracovni faze je posunovaci ustroji
68 podle obr. 1 v zataZené poloze. Posuno-
vaci krivkovy kotou& 20, ovladajici toto po-
sunovaci ustroji 68, prejde nejprve pfes z6-
nu A—AI°, prvni vzestupnou zénu AI°—AIP°
aZz posunovaci hrana posunovaciho ustroji
66 leZi v blizkosti uklddaci desky 44 zdvi-
hactho Ttstroji 146, dal$i prodlevou AIP—
zgnou AIIE°—
—AIV® aZ posunovaci hrana posunovaciho
tstroji 66 prejde do bezprostfedni blizkosti
vystupniho dopravniku 64, prvni sestupnou

z6énou AIV°—AV° kdy posunovaci hrana po-

sunovaciho tustroji 86 pFejde témér do po-
¢atedni polohy, v niZ byla b&hem druhé
vzestupné zény, krdtkym zp8&tnym pohybem
AV°—AVI°, kratkou prodlevou AVI°—AVII®
a konetné se vrati z bodu AVII® do pocéatet-

- ni polohy A.

Vacka 21 slouZi k ovladani vyrovnévacich
Slend 92, 92°, pFidemZ jeji poloha je posu-
nuta o 180° a ve fazi s dobam! A posunova-
ctho k¥ivkového kotoule 2B, jak je patrno
z ©obr. 3. Doba B—BI’ odpovidd Cédstedns
zdviZzené poloze, BI°—BII° odpovidd maxi-
mélni -zdviZené poloze, BII°—BIII° odpovi-
dd prodlevd v nejvy38i =zdviZené poloze,
BIII°—BIV° je ndavrat k Cdstetné zdviZené
poloze, BIV>—BV° je prodleva v této Castec-
né zdviZené poloze, BV°—BVI° je pohyb do
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nejnizsi polohy, BVI°—BVII®° je prodleva v
této nejniZsi poloze, BVII°—BVIII® je pohyb
do Céste€n& zdviZené polohy, a BVIII>—BIX°
je prodleva v této Cdsten& zvySené poloze
odpovidajici poloze B—BI°.

S dobami A a B jsou vZdy ve fazi okamZi-
ky spoluprace elektromagnetu 32 s vackou
18, a zdvihaci vatkou 1% ovladajici zdviha-
ci tdstroji 40—44. Tyto doby jsou na obr. 3
oznateny C—CI°—CII°—CIII°—CIV°—CV°—
—CVI°P—CVIIP—CVIII® a CIX°, a D—DI°—
—DIIP—DII°—DIV°—DV°—DVIP—DVII®,

Diagramy tykajici se vafek 23 aZ 28, o-
vlddajicich mikrospinade MC2 aZ MC7, jsou
vztaZzeny k tzv. neutrdlni ¢&fe, pod kterou
jsou vyznadeny doby spojeni a nad kterou
jsou vyznafeny doby rozpojeni t8chto mik-
rospinaéll, Jednotlivé cyklické doby rozpo-
jeni a spojeni t&chto mikrospinacl jsou po-
stupné oznadeny E aZ EIII°, F—FII’, G—
—GV°, H—HIII°, I—IIIl° a L—LIII°.

Zatizeni, které bylo popsdno v souvislos-
ti s obr. 1 aZ 3 a které bude v dalsim nazy-
vano strojem X, v kombinaci s jednim nebo
nékolika stroji dodavajicimi p¥edméty, kte-
ré se maji balit, pfifemZ tento dodavajici
stroj bude v dalSim nazyvén stroj ¥, a s ba-
licim strojem, nazyvanym strojem Z, mé v
principu tyto pracovni f4ze:

I°} Stroje ¥ a Z jsou v provozu. Ve stroji
X bude:

a) mikrospinaé MC1 rozpojen (balené
pFedmé&ty jsou pod snimacim prvkem 12 a
pfichizeji ze stroje Y na vystupni doprav-
nik 39;

b] hradici dstroji 70 je ve zdviZené polo-
ze a nebréni pohybu pfedméti;

¢) odvédéci ustroji 95, 96 tvorici tastetnd
pohyblivé dno skladovaciho tustroji 45 uza-
viraji jeho dno;

d) zdvihaci dstroji 140 je nehybné;

e) posunovaci ustroji 66 pFivaddi pFedmé-
ty z vystupniho dopravniku 59, ktery pro-
chézi nad zdvihacim dstrojim 140 a pod
skladovacim ustrojim 45, na vystupni do-
pravnik 64.

II°) Stroj Y mimo provoz, stroj Z pracuje;
ve stroji X bude:

a) mikrospina¢ MC1 spojen {pod snima-
cim prvkem 112 nejsou Z&4dné pohyblivé
pfedméty);

b) hradici tstroji 7@ v dolni hradici po-
loze;

c) odvédéci ustroji 95, 96, patfici ke skla-
dovacimu dtstroji 48, v oteviené poloze;

d) zdvihaci tstroji 140 nehybné;

e} plynule se pohybujici posunovaci -
stroji 86 posouvd pFedméty z hromady u-
skladnéné ve skladovacim ustroji 45 na vy-
stupni dopravnik 64.

III°) Stroj Y v provozu, stroj Z mimo pro-
voz; ve stroji X bude:
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a) mikrospinaé MCI rozpojen (predméty,
které se maji balit, prochézeji po vstupnim
dopravniku 59 ze stroje Y pod snimacim
prvkem 112};

b) hradici dstroji 70 ve zdviZené poloze;

c) odvAdsci tdstroji 9%, 96 uzaviraji dno
skladovaciho tstroji 45;

d)zdvihaci tstroji 140 posouvd piedméty
do skladovaciho tistroji 45;

e) trvale se pohybujici posunovaci ustro-
ji 86 posouvd predméty ze zdvihaciho 1-
stroji 140 pod skladovacim tstrojim 45 ze
vstupniho dopravaiku 59.

IV°} Stroje Y a Z mimo provoz; ve stroji X
bude:

a) mikrospinat¢ MC1 spojen (pod snima-
cim prvkem 112 nejsou predméty, které se
maji balit);

b) hradici tstroji 70 ve spuSténé poloze;

¢) odvéadéci tstroji 95, 96 v poloze, kdy
uzaviraji dno skladovaciho ustroji 45;

d) zdvihaci ustroji 140 nehybné;

e) posunovaci ustroji 66 se trvale volné
pohybuje.

V°) Stroj Y v provozu, stroj Z mimo provoz,
skladovaci Gstroji napinéno; ve stroji X bu-
de:

a) nemad-li stroj Z byt uveden znova do
provozu, opakuji se pochody uvedené v bo-
dé II° pomoci mikrospinafe 109 skladova-
ciho tustroji 45, coZ zastavi stroj Y a uvede
jednotku do pracovnich podminek podle bo-
du IVe.

VI°) Stroj ¥ mimo provoz, stroj Z v provo-
zu, skladovaci tstroji témeér pfed vyprézd-
nénim; ve stroji X bude:

a) nemé-li stroj Y byt znova uveden do
provozu, opakuji se pochody uvedené v bo-
dé II°, pferusi se mikrospinadem 108 skla-
dovaciho tstroji 45, ktery zastavi stroj Z
a uvede tak jednotku do situace popsané v
bodé IV°,

Je-1i stroj proveden tak, Ze protilehlé sou-
mérné soufdsti jsou vzdjemn& otofeny o
180°, jak bylo popsédno v souvislosti s obr. 1,
je ziejmé, Ze jednotlivé uvedené pochody
nastdvaji v kaZdém z protilehlych dilil stro-
je bud soufasné&, nebo v libovolném jiném
sledu.

Funkce jednotky, kterd byla popsédna pro
zjednoduSeni pouze ve spojeni s jednou &4s-
ti stroje X, to znamend ve spojeni s posu-
novacim ustrojim 66, zdvihacim ustrojim
140 a skladovacim ustrojim 45, probihd tak-
to:

PFedpokladejme, Ze oba stroje Y a Z jsou
v pohotovostnim postaveni. Mikrospinaé pro
tzv. prvni rychlost, ktery je uloZen na vy-
stupnim dopravniku 64, privadéjicim pred-
méty do baliciho stroje Z, ma spojené kon-
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takty 1—3 a 2—5, €imZ se vybudi relé rl
prvniho Casového spinale privodem prou-
du z usmeériiovafe R1 a pres uzavrené kon-
takty 3—1 mikrospinate MC. Relé r3 je rov-
néZ vybuzeno ptres dvojici normalné uzavie-
nych kontaktt 9-—10 elektromagnetického
spinaCe tl1, {imZ zalne prochéazet proud do
usmérriovate R2 a vybudi se relé r2 druhé-
ho ¢asového spinale, a to pies jeho dvoji-
ci kontaktti 1—4 a dvojici kontaktli §—18
elektromagnetického spinade t1.

Za téchto okolnosti je motor M, pohanéji-
ci balici stroj Z, jeSté v klidu. Stisknutim
knofliku mikrospinade P1 se pres tlalitko-
vy mikrospinaé P2 vybudi relé r4, které zil-
stane vybuzeno pfres dvojici kontaktli 1—4
a tladitkovy mikrospina¢ P2. Vybuzeni relé
r4 pres dvojici jeho kontaktli 2—6 a pres
kontakty 3—1 mikrospinate MC méd za na-
sledek vybuzeni relé r3, které je napajeno
stejnosmérnym proudem z usmériiovace R1.
Vybuzeni relé r5 zplisobi pres jeho kontak-
ty 1—4 a mikrospina¢ P2 vybuzeni elektro-
magnetického spinate pres jeho dvojici
kontaktdi 1—2 a mikrospinal P2. Mikrospi-
na¢ MCI, ktery je uloZen na vstupnim do-
pravniku 5% nesoucim pFedméty ze stroje
Y do stroje X, ma v nepfitomnosti pfedmé-
til na vstupnim dopravniku 59 a tedy pii
spusténé poloze snimaciho prvku 112 kon-
takty 1—3 spojené, ¢imZ se Casové relé r6,
obsahujici kondenzdtor ¢3, vybudi stejno-
smérnym proudem z usmeériovafe RIL. Pri
vybuzeni relé ré dojde k pPepnuti jeho po-
hyblivych kontaktli z polohy 3—9 do polo-
hy 3—8, coZ ma za néasledek odbuzeni relé
r7. Spojeni kontaktd 3—& relé r8 zptisobi
ve fadzi s mikrospinadem MC2, ovlddanym
vatkou 23, vybuzeni elektromagnetického
spinade r5, ktery ziistane vybuzen pfes svou
dvojici kontaktli 1—2, pfes mikrospinac
MC2 ovlddany vackou 24 a dvojici kontak-
tdt 1—5 odbuzeného relé r7. Vybuzeni elek-
tromagnetického spinade t5 ma za nésledek
vybuzeni elektromagnetu 76, ktery pomoci
radidlniho ramene 73 nakloubeného na kot-
vu 78 tohoto elektromagnetu 78 a cep 71,
zplsobi pootoceni hradiciho dstroji 78 do
spuSténé polohy, kterd zabrafiuje postupu
predmé&ti na vstupnim dopravniku 59.

Predmséty O ze stroje Y, undSené ve smé-
ru 8ipky f vstupnim dopravnikem 59 a ve-
dené zndmym zplisobem k hradicimu ustro-
jt 70, se opiraji vzdjemné jeden za druhym
a vytvoli tak celistvou fadu pFfedmétd pod
snimacim prvkem 112, V &&sti vstupniho do-
pravniku 59 proti posouvacimu ustroji 66
jsou tyto predméty drZeny vedle sebe posu-
novaci hranou posunovaciho ustroji 68 a
valcem 68, ktery tvoifi pohyblivou postranni
sténu, pod kterou predméty automaticky
prochazeji a zdvihajl jej, kdyZ byly pfedtim
posunuty dopfedu posunovacim tstrojim B68.
KdyZ Fada predmétl na vstupnim dopravni-
ku 59 neni aplnd, snimaci prvek 112 se
zdvihd a sniZuje pokaZdé, kdyZ pod nim
piejde piFedm®t undSeny vstupnim doprav-
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nikem 59, ¢imZ pokaZdé rozpoji na kréatky
okamZik mikrospina& MCI1.

ZpoZdéni relé r& zplsobené kondenzéito-
rem ¢3, zapojenym paralelng k jeho civce,
je v&t8i neZ doba, potf¥ebnd pro préchod ra-
dy predem daného poltu predmétd, kterd
odpovida vzdalenosti mezi mikrospinatem
MC1 a hradicim dstrojim 78, kterdq ie pri-
bliZng rovna délce posunovaciho Ustroji 66
a tedy podélnému rozméru skladovaciho -
stroji 45. V disledku toho prichod jednotli-
vych piFedmétl nebo Fad predmétd, jejichZ
pofet je menSi neZ pfedem stanovené Cis-
lo, nezplsobi odbuzeni relé r6 a elektro-
magnetického spinafe 5, coZ by mélo za
nasledek spusténi bradiciho dstroji do hra-
dici polohy. KdyZz se utvoii rada predms&tl
pred hradicim ustrojim 78, snimaci prvek
112 zastane zdviZen, ¢imZ se rozpojl mikro-
spina¢ MC1, takZe po upiynuti doby dané
kondenzatorem €3 vybudi relé rB svymi
kontakty 3—8 relé r7, které odpoji ptivod
proudu rozpojenim svych kontaktli 1—5 od
budicich kontaktli 1--2 elektromagnetické-
ho spinace.

Soudasné se rozpoji pilisobenim vaclky 24
mikrospinad MC3, &imZ se rovneZ odpoji
elektromagneticky spina¢ 5, ponévadZ v
mezidobi do3lo k odbuzeni relé ré.

Vypnuti elektromagnetického spinafe 5
zpiisobi rozpojeni jeho kontaktli 5—6 a tim
odbuzeni elektromagnetu 78, ¢imZ hradici
Ustroji 70 se piisobenim vratné pruZiny 77
zdvihne. Za tuto dobu vykond podle obr. 3
posunovaci ustroji 66 dopfedny pohyb, ¢imZ
posune na vystupni dopravnik 64 predméty
ze skladovaciho ustroji 45 a udrZuje je na
vstupnim dopravniku 58 v nehybné poloze
svou pFiénou hranou. Jak jiZ bylo uvedeno,
posunovaci ustrojil 66 se pohybuje svym
cyklickym pohybem kontinudlng; kdyZ je
témd¥ v nejzataZen&j¥l poloze, zndzornéné
bodem A na obr. 3, opusti postranni hrana
tohoto posunovaciho ustroji 66 Tadu pred-
métd na vstupnim dopravniku 359, ktery je
unési k pevné zardZce 69 po dobu odpovida-
jici pFibliZn& prodlevé A—AR°. Posunovaci
tstroji 66 pak zatne svlij dopredny pohyb
AP—AIP, pFi kterém posunuje predméty
dopFedu svym posunovacim okrajem na u-
kladaci desku 44 zdvihaciho tistroji 140 a
pod skladovaci tstroji 45, kde zdstane po
dobu odpovidajici AIP—AIIP> a plidriuje
pFedméty pohybujici se na vstupnim do-
pravniku 59 svym pFitnym okrajem.

Zatimco posunovaci istroji 66 dokondva
pohyb AI°—AII°, vyrovndvaci ¢len 92 se po-
moci vadky 21 zdvihne plscbenim kladky
79, kterd spolupracuje s vafkou 21 a dvoj-
ramennou pékou 88, o tento vyrovndvaci
Slen 92 se posouvané predméty zastavi a
jsou pridrZovdny v Fad& za sebou.

B&hem prodlevy AI°P—AIII° posunovaci-
ho dGstroji 66 se vyrovnavaci ¢len 892 vzhle-
dem k tvaru vacky 21 posune dold, takZe na
konci intervalu AIIP—AIIl® zaCne posunova-
ci astroji 66 vykondvat druhy zdvih AII°—
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—AIV°, kterym posunuje pFfedméty na vy-
stupni dopravnik 64, jenZ je undfi ve smé-
ru Sipky £1 do baliciho siroje Z. Pak zatne
posunovaci tstroji 68 vykonavat zpétny po-
hyb nejprve v intervalu AIV°—AV°, ahy po-
sunul do souvis!é fady predméty spadlé pii-
padné na zdvihaci dstroji 140, pak obrati
smysl svého pohybu na dobu AV°—AVE a
po prodlevé AVI°—AVII® se vrdii do poda-
teCni polohy A.

KdyZ je prichod pFedmétlt ze stroje Y
tak plynuly, Ze snimaci prvek 112 nemfiZe
spojit svllj mikrospinad MCI, posunovaci G-
stroji 68 svymi plynulymi posunovacimi po-
hyby posouvd aplné fady pfedm&tt O, kic-
ré se detykajl jeho posouvaci hrany, ze
vstupiiiho dopravniku %% na vystupni do-
pravnik 64. KdyZ je naopak pohyb predmé-
tfh ze stroje Y takovy, Ze snimaci prvek 112
miZe spojit sviij mikrospinal MCI, vybudi
se relé rf a tlm i elektromagnet 78, ktery
uvede hradici Gstroji 78 do hradici polohy
na vstupnim dopravniku 5%; posunovaci -
stro;i 68 bude pak poddvat na vystupni do-
pravinik 84 pfedméty ze skladovaciho tstro-
ji 45. Mezitim dosdhnou piedméty na vy-
stupnim dopravniku 84 mikrospinate MC, u-
misténého na tomto vystupnim dopravniku
64, a pfepnou polohu jeho kontaktll z 13
a 2-——5 na 1—4 a 2—6. Toto piepnuti zpi-
sobuje odbuzeni relé ¥l v dobé uréené kon-
denzdtorem 1, a pies dvojici kontaktli 3—58
relé r4 s vlastnim buzenim, dvojici kontak-
td 3—9 relé rl, dvojici kontaktit 1—4 vybu-
zeného relé r2 a dvojice kontaktii 9—1i0 a
7—38 elektromagnetického spinade t3 popii-
padeé 12, se vybudi elektromagneticky spi-
nac¢ t1, ktery nastartuje hnaci motor M pfes
dvojice kontaktli 1--6. PFi vybuzeni elek-
tromagnetického spinace t1 dojde k rozpo-
jeni kontaktd 9-—10 tohoto spinade, &imZ
odpadnutim relé r3 se pierusi pFivod prou-
du do usmériiovate r2, coZ md za nésledek
odpadnuti relé r2 za dobu danou konden-
zatorem 2. Prepnuti kontaktd relé r2 z po-
lohy 1—~4 do polohy 1--5 zpfisobi odbuze-
ni elektromagnetického spinade t1, pridem?
se vybudi elekliromagnetické spinade 2 a
t3 pres dvojice kontaktli 3—8 relé r4, 3—8
relé v, 1—5 relé v2 a 7—8 elektromagne-
tického spinale ti, ¢imZ sc zajisti uvedeni
motoru M do provozu. FElektromagnetické
spinace 12 a t3 jsou dale napédjeny pres dvo-
jice samoplidrZnych kontaktdl 1—2 elekiro-
magnetického spinafe t3, dvojici kontakth
6—2 mikrospinade M$ a dvojici kontakti
9—19 elektromagneiického spinale t4.

Jak jiZ bylo uvedeno, je-li piichod pred-
meétd ze stroje Y takovy, Ze snimaci prvek
112 mbZe uzaviit mikrospinad MC1, vybudi
se relé RG, ¢imZ se vybudi elektromagnet
76, ktery uvede hradici astro’i 76 do hradi-
ci polohy na vstupnim dopravoniku 59, za-
timco spojitd se pohybujici posunovaci a-
stroji &5 privadi na vystupni dopravnik 64
piedméty ze skladovaciho Gstroji 45. Pii po-
loze hradiciho dstroji 70 v hradici poloze
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na vstupnim dopravniku 59 dojde k vybuze-
ni relé v, odpadnuti relé r7 a vybuzeni e-
lektromagnetického spinafe 8, ¢imZ se vy-
budi relé 8 pies dvojici kontaktli 3—8 relé
r7, 3—4 vybuzeného elekiromagnetického
spinafe t4, kontakty 9—1i0 dalkového pre-
rudovace t5, mikrospinate MCB uvad@ného
cyklicky v Cinnost vatkou 27 a mikrospinac
168 skladovaciho ustroji 45, ktery je v di-
sledku pritomnosti pfedmétii ve skladova-
cim ustroji 45 spojen. Vybuzeni relé r3, kte-
ré pres dvojici kontaktlh 1—2 zfistdvd pri-
taZeno pres mikrospinaé MC7 ovlddany cyk-
licky vatkou 28, zpiisobi pfes kontakty 2-—6
vybuzeni elektromagnetického spinate t7,
ktery je napdjen pies relé r8 a kromd toho
pies své samopiidriné kontakty 1—2, kte-
ré jsou napdjeny z mikrospinate MCS ovlé-
daného cyklicky vatkou 28. Pres kontakty

-3—4 a 5—6 zplisobi vybuzeni elektromagne-

tického spinace t7 rovnéZ vybuzeni elektro-
magunetu 191, ktery pohybem své kotvy 100
a pohybem radidlnich ramen 97, 98 proti
plisoben{ vratné pruZiny 102 zplisobi pohyb
odvadgcich dstroji 95, 96, ktery umoZni po-
hyb predmétii ve skladovacim ustroi 45 a
jejich dopad na uklddaci desku 44 zdviha-
ciho ustroji 140,

Nésledkem toho ve fdzi s pohybem vagky
27, kterd vybudi spina& MCB relé r8, se
zdvihne vyrovnavaci &len 92 pfisobenim
vaCky 21 a ostatnich pfifazenych prvka.
Tento vyrovnévaci €len 92 pf¥idrZuje pred-
méty vypadlé ze skladovaciho tstroji 45 na
uklddaci desce 44 v Fadé za sebou. Jak ji¥
bylo uvedeno, vyrovndvaci &len 92 se pak
spusti dolii a posunovaci dstroji 66 zpfisobi
svym posunovacim oKrajem piresunuti ce-
1¢ Fady predmétdi souasn& na vystupni do-
pravnik 64; nésledujici fada predmétd se
uvnitl skladovaciho tstroji 45 Castedné u-
volni, takie se opird svou dolni plochou ne-
bo stranou na horni plo§e nebo hrané& po-
souvaciho ustroji 66 b&hem jeho dopied-
ného pohybu.

Nejisou-li pod snimacim prvkem 112 trva-
le Zadné predméty, posunovaci tstroji 66
privadi spojité na vystupni dopravnik 64
predméty ze skladovaciho ustroji 45. Kdy#
se naopak na vystupnim dopravniku 59 vy-
tvofi rada pFedmétl, které se opiraji o hra-
dici dstroji 70 a jejichZ poCet je tak velky,
Ze snimaci prvek 112 se zdvihne a tim o-
tevi‘e mikrospinad MC1 za dobu danou kon-
denzatorem e3, to znamend pfed odpadnu-
tim relé r6 a elektromagnetického spinade
th rozpojenim mikrospinate MC3 ovladané-
ho cyklickou vatkou 24, prerudi se vlastni
buzeni relé r8 tim, Ze se rozpoji mikrospi-
nat¢ MC7 ovlddany cyklickou vatkou 28; od-
padnutim relé r3 se pfres kontakty 2—7 to-
hoto relé r8 a dvojici kontakth 7—8 stdle
jesté vybuzeného elektromagnetického spi-
nace t6 vybudi elektromagneticky spinad
th, ktery spojenim svych kontaktd 3—4 a
5—86 vybudi elektromagnet 32; jeho kotva
33, 34 zapadne do drazky 36 vatky 18 a po-
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sune ji tak na hlavnim h¥ideli 15, coZ ma
za nésledek zab&r kladky 38 spojené se
svislou ty&i 49 zdvihaciho ustroji 140 do
drdZky 37 zdvihaci vacky 19, a tim zdviZe-
ni predmsétdt spodivajicich na ukladaci des-
ce 44 do skladovaciho tstroji 45.

Dokud je zdvihaci Gstro’i 1480 v nejvy3si
zdviZené poloze, mikrospinad MCS je rozpo-
jen plisobenim vacky 286, CimZ elektromag-
neticky spina¢ t7 uvolni elektromagunet 101
a umo’ni tak uzavieni odvadscich Ustroil
95, 96 pilisobenim vratné pruZiny 102, takze
tato odvadsci ustroji 95, 96 se uzaviou pod
pfedm&ty spodivajicimi na zdviZené ukldda-
ci desce 44. B8hem této doby se odbudi i
relé rb a elektromagneticky spinac t3, tak-
e odbuzenim elektromagnetického spinace
t7 ve fazi s mikrospinafem ovlddanym vac-
kou 25 dojde k odpojeni proudu napdjejici-
ho elektromagneticky spinac¢ t6; to méa za
néasledek odbuzeni elektromagnetu 32 a na-
staveni zdvihaciho tstroji 140 v jeho dolni
poloze. Odbuzeni elektromagnetického spi-
nade t5 zpisobi odbuzeni elektromagnetu
76, ¢imZ se zdvihne hradici dstroji 70 a na
vystupni dopravnik 64 se zafnou jiZ popsa-
nym zpisobem posouvat jednotlivé pfedmeé-
ty.

Jak je zfejmo z popisu jednotlivgch po-
chodil, odehrédvajicich se v celé jednotce,
dochézi k zasobovani baliciho stroje Z vy-
stupnim dopravnikem 64 pii kaZdém cyklu
stroje cyklicky spojitymi a kladnymi pohy-
by posunovaciho ustroji 66, které posouva
prfedm&ty na tento vystupni dopravnik 64,
neho ze vstupniho dopravniku 59 pfedméty
ze stroje Y, nebo ze skladovaciho ustroji
45, Ma-li se balici stroj Z zastavit, elektro-
magneticky spinal t4 se odbudi pfes svou
dvojici samopfidrZnych kontakti 1—2. V
tomto piipad& jsou predméty ze stroje Y,
pFichézejici na vstupnim dopravniku 59, u-
skladiiovdny ve skladovacim Ttstroji 45.
Kdy# jsou piredméty pFed posouvaci hranou
posunovaciho Ustroji 66 a kdyZ je toto po-
sunovaci uastroji 66 presune na ukladaci
desku 44 zdvihaciho tstroji 148, vybudi se
elektromagneticky spinaf t6 pfed dvojici
normélng spojenych kontaktdt 13, 14 odbu-
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zeného elektromagnetického spinale 4, a
pres dvojici normdlnd spojenych kontaktii
11, 12 rovnéZ odbuzeného elektromagnetic-
kého spinace .13, priCemZ tento elektromag-
neticky spinal #6 cyklicky uvadi zdvihaci
dstroji 148 do zdviZené polohy, ve které po-
souvd predméty do skladovaciho Ustroji 45,
prochdzi mezi odvadécimi Gstrojimi 95, 98
v uzaviené poloze pod dolnimi hranami
skladovaciho tdstroji 43, oddaluje je proti
plscbeni vratné pruZiny 182 a ukladid na
nd jednotlivé predméty, naCeZ tato odvé-
déci ustroji 95, 95 se op#&t uzaviou plso-
benim vratné pruZiny 102 pod témito pfed-
mély. M&-1i byt balici stroj Z uveden znovu
do provozu b&hem uklddéani pfedmétlt do
skladovaciho tstroji 45, je tieba stisknout
ru¢ni tladitkovy mikrospinad P1 pi¥i chodu
obou stroit ¥ a Z. Kdyby naproti tomu méla
porucha haliciho stroje Z pokralovat, pred-
méty ze stroje Y by byly neustale skladové-
ny ve skladovacim ftistroji 45 aZ do okamZi-
ku dosaZeni horni hranice tohoto skladova-
ciho astroji. Pak by uvedly v ¢innost sni-
maci prvek 186, ktery by uzaviel mikrospi-
na¢ 109 a zastavil privadéci stroj Y.

V souvislosti s popsanymi pracovnimi
podminkami v bodé I° a III°, je z elektro-
mechanického schématu zn&zorn&ného na
obr. 2 ziejmé, Ze i vSechny ostatni pracov-
ni pochody lze kontrolovat a ovladat bud
jednotlivé, nebo v libovolnych kombinacich
uvedenych v souvislosti s body IFP—IV’—
—Ve° a VI°. Tyto kombinace nebyly z divo-
di struénosti detailng popséany.

Je zPFejmé, Ze popsany piiklad provedeni
slouZi pouze k vysvétleni mySlenky vynéle-
zu, ktery miZe byt rlizné ménén. Tak na-
priklad je zFejmé, Ze mikrospinate MC a
MC1, které byly popsany v souvislosti s me-
chanicky pracujicimi snimacimi prvky, kte-
ré slouZi ke zjiStovani pfitomnosti pFedmé-
td na dopravnikdch 64 a 53, mohou byt na-
hrazeny ekvivalentnimi prostfedky ke zjis-
tovani piitomnosti predmétd a k ovladéni
pFifazenych prvkd obvodu pomoci obvodo-
vych prvkd pracujicich s indukénosti, ka-
pacitou, svételnymi paprsky s piiFazenymi
fotoelektrickymi ¢lanky apod.

PREDMET VYNALEZU

1. Za¥izeni pro prevadéni plredmétl ze
vstupniho dopravniku na vystupni doprav-
nik s mezilehlym skladovacim astrojim, Kte-
ré obsahuje dva rovnob&Zné umisténé do-
“pravniky a vyrovndvaci skladovaci tstroji,
pricemZ vétve dopravnikid nesouci predméty
a nosnd plocha pro pfedméty pod skladova-
cim ustrojim jsou v podstaté ve stejné vo-
dorovné roving, dale posunovaci ustroji pro-
vadgjici cyklus vratnych pohybil v jedné a
téZe roviné teésng nad uvedenou vodorov-
nou rovinou v pravém tuhlu k vétvim do-
praviniku a nosnou plochou prevadéjici

prfedméty mezi t&mito v&tvemi, a konetns

zdvihaci dstroji pro pohybovdni predmétd
od nosné plochy do vyrovndvaciho sklado-
vaciho tustroji, jakoZ i odvadéci dstroji pro
ukladéani predmétd z vyrovnavaciho sklado-
vaciho dstroji na nosnou plochu, vyznaluji-
ci se tim, Ze pro periodické nérazové pohy-
bovéni posouvaciho uUstroji (66) je upraven
padkovy mechanismus (120}, ktery je v zabg-
ru s posunovacim k¥ivkovym kotoufem (20)
pro vloZeni pf¥estdvky skladovaciho tustroji
(45) pro svislé uklddani alespoil v obdobi
pohybu kolmo ke sméru dopravovani do-
pravnich péasd (64), privadéjicich predmé-
ty k prijimacimu stroji, a Ze pro uvedeni
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zdvihaciho dGstroji (140) alespoil jednou do
vzestupného pohybu v pf¥estdvce, popiipads
pfi zpétném béhu posunovaciho ustroji
(66), je upraven dalsi zdvihaci kf¥ivkovy
kotou¢ (19) spiaZeny s uklddaci deskou
(44) zdvihaciho Gstroji (140).

2. Zafizeni podle bodu 1, vyznadujici se
tim, Ze posunovaci k¥ivkovy kotout (20) je
tvarovdn pro periodické uvadéni v &innost
posouvaciho tstroji (66), a tim pro vyvolé-
ni kratkého obraceného pohybu p¥i zp&tném
pohybu posunovaciho Gstroji [66) ndsledo-
vaného prodlevou a zbyvajic{ ¢asti zpétné-
ho pohybu, a Ze mezi zdvihacim ustroiim
(44) a vystupnim dopravnikem [64]) jsou
upraveny vyrovndvaci d&leny (92) pro vy-
rovnani pfedmé&td prichéazejicich ke zdviha-
cimu udstroji (140), jakoZ i hnaci dstroji pro
pohybovani vyrovnévacich ¢lenft (92) koor-
dinované s posunovacim ustrojim (66).

3. Zarizeni podle bodl 1 nebo 2, vyzna-
Cujici se tim, Ze obsahuje hradici dstroi
(70) pro zachycovani predméti na vstup-
nim dopravniku (59) a pro vytvoreni Fady
pfedmsétti, ddle elektromagnety (76, 32) pro

uvddéni v Cinnost hradiciho dstroji (70} a
odvddéciho astroji (95, 96), prifem?Z elektro-
magnety jsou spFfaZeny s tykadly (112), u-
misténymi v drdze pifedmétl na vstupnim
dopravniku (59), jakoZ i tykadly (105, 106),
signalizujicimi dGplné naplné&ni skladovaciho
Gstroji (45), a kone&n& obsahuje ¥idici spi-
naci ¢leny (108, 109) pro odpojeni vstup-
niho dopravniku (59) nebo vystupniho do-
pravniku (64).

4. Zafizeni podle bodt 1, 2 nebo 3, vy-
znacujici se tim, Ze obsahuje dva vstupni
dopravniky (59, 59‘), pro dopravovani pied-
méth k jedinému vystupnimu dopravniku
(64), pfitemZ kaZdy vstupni dopravnik (59,
59‘) je opatfen skladovacim ustrojim (45,
45') umisténym mezi prsiludnym vstupnim
dopravnikem a vystupnim dopravnikem
(64), jakoZ prisludnymi soupravami posu-
novacich ustroji (66), zdvihacich dstroji
(140) a odvadé&cich astroji (95, 96) bud s
hradicim ustrojim (70), nebo bez tohoto 0
stroji, pfi¢emZ tyto soupravy maji p¥i perio-
dické préci vzdjemné fézové posunuti o
180°.

7 listd vykresii

Severografia, n. p., z&vod 7, Most
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