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(57) Anotace:
U systému pro pfivadéni materialu, zejména pro spojovaci
stroje, s pasovym transportnim systémem, jsou transportovany
pruhy kordového pasu k pozadované linii spojeni, pticemz
pasovy transportni systém (1, 2) sestdva z vétsiho poétu
jednotlivé ovladatelnych transportnich pasti nebo skupin (4, 5,
6) transportnich past, jejichz pohon je ovladatelny od ptedni
a/nebo zadni nab&zné hrany (8) pruhu (7) kordového pasu.
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Systém pro pFivadéni materialu

Oblast techniky

Predkladany vynalez se tyka systému pro pfivadéni materialu, zejména pro spojovaci stroje,
s pasovym transportnim systémem, na kterém jsou transportovéany pruhy kordového pasu k poza-
dované linii spojeni.

Dosavadni stav techniky

Pfi transportovéni &asto velmi tenkych a mékkych pruhti kordového pésu se objevuje ta obtiz, ze
v disledku nepravidelnosti pfi pfedavce oder pti postupu pasu budou hrany materialu pruhd kor-
dového pasu pokfivené. Tim dochézi k tomu, Ze u spojii na tupo nevznikne vzajemné srovnani
hran dvou pruhil a pfi piekryvajicich se spojich nedojde k rovnomé&rnému presahu, takZe neni
umozZnén uspokojivy proces spojovani.

Predkladany vynélez si tudiz klade za cil navrhnout systém pro pfivadéni materidlu, ktery umoz-

fiuje pruhy kordového pasu vyrovnat jejich hranami materialu ptesné s linii spojeni, dokonce
i kdyz ptichéazeji pokroucené na transportnim systému.

Podstata vynalezu

Pro vyfeSeni uvedeného cile je podle predklidaného vynalezu navrzeno, aby pasovy transportni
systém sestaval z vétSiho poctu jednotlivé ovladatelnych transportnich pasii nebo skupin trans-
portnich pésd, jejichz pohon je ovladatelny od ptedni a/nebo zadni nab&zné hrany pruhu kordo-
vého pasu, zejména takovym zpiisobem, aby kazdému transportnimu pasu popftipadé kazdé sku-
piné transportnich pasti byl pfifazen senzor, lezici na pozadované linii spojeni nebo na s ni rov-
nobéZné ve sméru transportu pred spojovaci linii uspofadané linii, pro ovladani aktualniho hnaci-
ho prostiedku transportnich pas.

Prostfednictvim opatfeni podle pfedkladaného vynalezu je umoznéno, aby pohon transportniho
pasu, na kterém je uspofadana nejvzdalengjsi vpredu se pohybujici oblast pfedni nebo zadni
nabeézné hrany, byl pfi dosaZeni ptislusného senzoru zastaven, zatimco ostatni jesté pokraduji
v pohybu, dokud rovnéz uprostied lezici tseky nedosihnou piislusnych senzorii, aby se timto
zpasobem docililo vyrovnani hrany pruhu kordového pasu.

Vedle zadrzeni pfislusného transportniho pasu nebo skupiny transportnich past pii dosazeni
odpovidajiciho senzoru je rovnéz mozné, %e prob&hne piibrzdéné posunuti bud’ aZ k druhému
senzoru nebo pfes pfedem danou nastavitelnou drahu nasledného posunuti, aby se timto zpiiso-
bem docililo vétdiho ¢i mensiho presahu.

Pfitom do rozsahu pfedklidaného vynalezu rovnéz spada, Ze pki zadrzeni transportniho pasu
nebo skupiny transportnich pasii dojde prostfednictvim piitlagného razniku nebo podobné k zafi-
xovani leZiciho useku pruhu kordového pasu, takze je zajisténo, Ze tento pruh kordového pasu
nebude ani Caste¢né popotaZen spolu s dale se posouvajicim sousednim tsekem, agkoliv jiz byl
zadrZen transportni pas, na kterém tento tsek pruhu kordového pasu lezi.

Zjevn€ neni systém pro pfivadéni materialu podle ptedkladaného vynalezu omezen pouze na spo-
Jovaci stroje, u kterych lezi hrana spojeni kolmo ke sméru transportu pasového transportniho
systému, nybrZ mohl by byt samoziejmé pouZit rovn&? pro spojovaci linie lezici §sikmo vzhledem
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k ose pasového transportniho systému, pfi¢emz i v tomto piipadé probih s pomoci opatfeni pod-
le predkladaného vynalezu vyrovnani ptednich a zadnich nab&znych hran pruhit kordového pasu.

Senzory lezi mezi koncem ptivadéciho pasového transportniho systému a odvadécim transport-
nim systémem bezprostfedné v oblasti spojovaciho zafizeni, pfiGemz mezi obéma transportnimi
pasy miize byt zndmym zplsobem umisténa tizka vodici lista pro zajisténi prekryvajiciho se spo-
Je. Senzory jsou uspofadany pod touto odklopné vytvofenou vodici listou, pfic¢emz odklopeni
slouZi k tomu, aby nad senzory vyrovnané zadni nibé?na hrana odchazejiciho pasu byla odsunuta
pry¢ dold, ¢imZ mize byt pfedni hrana nasledujiciho pruhu kordového pasu posunut o uréitou
drahu prekryti. Nasledné se odklopeny spojovaci stiil opét vyzdvihne a znamym zpusobem pro-
bé&hne proces spojent.

S obzvlastni vyhodou miize byt v jednom provedeni predkladaného vynalezu zajisténo, aby
transportni pasy poptipadé skupiny transportnich past nebyl zadrzeny bezprostfedné na misté
senzoru, nybrZ teprve n€kolik milimetrd za nim. To m4 tu vyhodu, Ze s jednou linii senzoru miize
byt vyrovnéna jak zadni nab&na hrana odchazejiciho pruhu kordového pasu tak i pfedni nabézna
hrana pfichézejiciho pruhu kordového pasu. Zadni nab&zna hrana lezi totiz potom pfi takovéto
prodlevé ve sméru pasového transportu upravena ponékud za potom opét volné leZzicim senzo-
rem, takZe stejné senzory mohu prevzit fizeni ptedni hrany pfichazejiciho pruhu kordového pasu.
To, jak daleko se pfichazejici pruh kordového pasu posune jesté dale za linii senzoru, zavisi na
tom, zda ma byt proveden spoj na tupo nebo s presahem.

Dalsi vyhody, znaky a detaily pfedkladaného vynélezu vyplynou z nasledujiciho popisu piiklad-

ného provedeni ve spojeni s odkazy na pripojené vykresy, kde je schematicky vysvétlen zpisob
Cinnosti systému pro pfivadéni materialu podle predkladaného vynalezu.

Prehled obrazki na vykresech

Obr. 1 znézortiuje schematicky bokorys pasového transportniho systému v oblasti spojovaci
linie, pfi¢emz vlastni spojovaci zafizeni a odpovidajici spojovaci stil jsou z divodui pre-
hlednosti vynechany. Znazornény jsou pouze ty soudasti, které jsou potiebné pro ovlada-
ni transportniho pasu podle vynalezu k nastaveni hran pruhi kordového pasu;

Obr. 2 znazortiuje pohled shora na uspotadéni podle obr. 1 s pfivadénym pruhem kordového
pasu se zvlnénou piedni hranou;

Obr. 3 znazortiuje pohled odpovidajici ilustraci na obr. 2 v poloze, ve které ve ptedu se nacha-
zejici konec zvInéné predni hrany pruhu kordového pasu jiz dosahl pfislu§ného senzoru;

Obr. 4 zndzoriiuje dal$i mezikrok, ve kterém byla zastavena také druhé pasova jednotka;

Obr. 5 znazortiuje kone¢nou polohu, ve které je prostiednictvim jednotlivych zastavitelnych
pasovych jednotek predni hrana pruhu kordového vyrovnana v piimce;

Obr. 6 a obr. 7 znézorfiuji pohledy shora odpovidajici ilustracim podle obr. 3 a obr. 5 b&hem
vyrovnavani zadni nabézné hrany pruhu kordového pasu; a

Obr. 8 znézorfiuje schematicky bokorys podle obr. 1 pfi nedéleném odvad&cim transportnim
pasu.
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Priklady provedeni vynalezu

Znazornény pasovy transportni systém zahrnuje pfivadéci transportni systém 1 a v malém odstu-
pu dale uspofadany odvadéci transportni systém 2. Mezi obéma se nachazi neznazorn€ny spojo-
vaci stroj. Na obrézcich je znazornén piiklad provedeni, ve kterém linie spojeni probiha kolmo
vzhledem ke sméru 3 transportu transportniho systému. Systém pro pfivadéni materialu podle
predkladaného vynalezu je ale rovnéz vhodny pro pruhy kordového pasu se $ikmo usporadanymi
pfednim a zadnimi ndb&znymi hranami vzhledem ke sméru 3 transportu.

Pasové transportni systémy 1 a 2, zndzornéné na obr. 1 az obr. 7, sestavaji z vétsitho poctu trans-
portnich pasi, které jsou ovladatelné jednotlivé nebo ve skupinich. Ve znizornéném ptikladu
provedeni jsou vytvofeny tfi skupiny 4, 5 a 6 transportnich pasti, u nichZ se mize jednat bud’
0 jednotlivé pasy nebo o vétsi potet past vzjemné spfaZenych s jednim pohonem. Na t¥ech sku-
pinach 4, 5, 6 transportnich pasi pfivadéciho pasového transportniho systému 1 le¥i pruh 7
kordového pésu, jehoZ pfedni nab&zna hrana 8, jak mize byt patrné na obr. 2 a obr. 3, neprobiha
kolmo vzhledem ke sméru 3 transportu a tim rovnob&zné s hranou spojovani, ale Jje zvinéna. Aby
bylo moZné vyrovnani této zvInéné pfedni nab&zné hrany 8, které mize byt vzdy opétovné vyvo-
lano prostrednictvim pnuti v materialu, a tim aby bylo dosazeno potom také skute&né uspokojivé-
ho spojeni tohoto ptichazejiciho pruhu kordového pasu s pruhem kordového pasu, ktery je zna-
zornén teprve na obr. 7 a ktery jiz lezi na odvadécim pasovém transportnim systému 2, jsou
skupiny transportnich pasi oddélené ovladatelné prostiednictvim senzort 9, 10 a 11 lezicich
v linii 15 spojeni nebo v linii s ni rovnob&né& uspotadané.

Jakmile pfedni hrana vpfedu prochézejiciho tseku predni nab&zné hrany 8 doséhne pfislusného
senzoru 9, tento senzor 9 zajisti zadrZeni hnaciho systému pro skupinu 6 transportnich pasu, tak-
Ze spodni tfetina pruhu 7 kordového pasu jiz déle neni transportovana. Ostatni dvé skupiny 5 a 4
transportnich pasti se pohybuji dale, dokud, jak je znazornéno na obr. 4, pfedni nabéZna hrana 8
v horni tfetiné nedoséhne piisluiného senzoru 11, piidemz potom je zastavena skupina 4 trans-
portnich péasii. Nésledné se pohybuje prostfedni skupina 5 transportnich past jesté o néco malo
dale, dokud nakonec neni dosazeno vyrovnani na pfimou predni nab&znou hranu 8, Jjak je znazor-
néno na obr. 5.

Na obrézcich jsou rovnéz znazorn&ny pfitlaéné razniky 12, 13 a 14, které budou pfi zadrZeni pod
nimi lezici skupiny transportnich past vzdy automaticky ovladany, aby na ni leZici asek pruhu
kordového pésu zafixovaly, takZe tento isek nemiiZe byt ani Saste&né popotazen pies stojici sku-
pinu transportnich pasi prostfednictvim dale se pohybujiciho sousedniho pasu, ¢imz by bylo
ohroZeno pozadované pfesné vyrovnani. Namisto zadreni a blokovani tiseku pruhu kordového
pasu prostfednictvim takovéhoto pfitlaéného razniku je p¥i pruzich ocelovych kordovych past
mozné rovnéZ navrhnout, aby v transportnich pasech byly usporadany magnety, které slouzi pro
takovéto zajisténi proti posouvani. V piipadé textilnich kordovych pasi je mozné si predstavit
brzdu, u které - v oblasti pted linif spojeni - jsou uspofadany saci listy pod dérovanymi transport-
nimi pésy, které stejnym zpisobem slouzi pro pevné pridrzeni vzdy leziciho useku pruhu kordo-
vého pasu na piistusném transportnim pasu a tim pfi tomto zadrzeni zabratiuji dal§imu proklouz-
nuti spole¢n€ se sousednim usekem pruhu kordového pasu, ktery Jje jesté posouvam prostiednict-
vim pod nim uspofadanych transportnich pasi.

Obr. 6 a obr. 7 znazortiuji vyrovnani zadni nab&zné hrany 8" spojeného a podél jeho délky na
odvadeci pasové transportni skuping dale transportovaného tiseku 7 kordového pasu. Zpisob &in-
nosti odpovida ¢innosti pfi vyrovnavéani predni nab&zné hrany, jak bylo znidzornéno na obr. 1 az
obr. 5. Zvinéna zadni nabé&zna hrana 8§’ se vyrovna prostiednictvim senzorii 9, 10 a 11 a pfitlag-
nych raznikd 12°, 13" a 14’ stejnym zpiisobem, jako bylo popsano detailné vyse ve spojeni
s pfedni néb&éznou hranou 8. Také v tomto piipads by mohly byt namisto pfitlaénych raznikia 12,
13", 14" pouzity bud’ magnety ve skupinach 4", 5, 6 transportnich past nebo saci listy pod sku-
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pinami dérovanych transportnich past pro zafixovani pruhu 7 kordového pasu se vzdy zadrzenou
skupinou 4, 5', 6 transportnich pasi. Ve znézornéném piikladu provedeni bude nejprve zadrZe-
na skupina 6" transportnich pasi, nasledné pak skupina 5” transportnich pasii a nakonec skupina
4’ transportnich pasd, aby se docililo pfesného vyrovnani zadni nabézné hrany 8, jak je znazor-
néno na obr. 7.

Predkladany vynélez neni omezen pouze na zndzornény piiklad provedeni. Vedle spojovaci linie,
uspofadané Sikmo vzhledem ke sméru 3 transportu, by mohlo byt naptiklad zajisténo, aby pfi
dosaZeni senzoru nebyla pfisluina skupina transportnich pasi zadrzena naraz, ale aby byla nejpr-
ve zpomalena a teprve po ubéhnuti pfedem dané dréhy by byla definitivng uvedena do zastaveni,
aby se tak docililo pomalej$iho, m&ké&iho vyrovnani predni nab&zné hrany 8.

Navic je mozné rovnéz navrhnout, aby skupiny transportnich pasii byla zdrzeny teprve, kdyz
nabézna hrana pruhu kordového pasu prosla o nékolik milimetrd déle, nez Jje poloha pfislusného
senzoru. Timto zpisobem pak leZi nezndzornéna zadni nab&zna hrana odchazejiciho pruhu kor-
dového péasu na pasovém transportnim systému 2 vpravo vedle linie senzord 9, 10 a 11, takze
prave tyto stejné senzory mohou byt rovnéZ pouzity pro vyrovnani piedni nab&zné hrany 8 piiva-
déného pruhu 7 kordového pasu a sice nezavisle na tom, zda méa byt provedeno spojeni na tupo
nebo s presahem.

Navic do rozsahu pfedkladaného vynélezu rovnéZ jesté spada pouziti jednoho spole¢ného pies
celou Sitku prochézejiciho odvadéciho transportniho pasu namisto jedné rozdélené skupiny odva-
d&cich transportnich pasii s transportnimi pasy nebo skupinami 4’, 5°, 6’ transportnich pasu,
asice ve spojeni s pfitlatnymi razniky 12°, 13" a 14’. Pii takovémto fedeni je doplikkové pod
pfitla¢nymi razniky upraven pevn& upevnény plech nebo lita, a sice mezi pruhem 7 kordového
pasu a odvadécim transportnim pasem. KdyZ nyni jeden z ptitlaénych raznikd 127, 13°, 14" bude
spustén shora na pruh 7 kordového pasu, pak upne tento pruh proti plechu 15 na obr. 8. Tento
Usek pruhu 7 kordového pasu bude rovnéz zadrzen vzhledem k sousednim tsekiim pruhu, ve
kterych jesté pfitlaéné razniky nebyly spustény, pfiem soudasné se ale transportni pas pod ple-
chem 15 miize dale pohybovat rovn&z v upnuté oblasti pruhu 7 kordového pasu. Tfeni mezi ple-
chem 15 a transportnim pasem je dostate¢n& malé. Toto usporadani funguje pouze pro odvadéci
transportni pés a tedy také pouze pro vyrovnani zadni nab&zné hrany 8 a ne pro vyrovnani pied-
ni nab&zné hrany 8 pruhu 7 kordového péasu, protoZe transportni pas maze rovnéz dale klouzat
pod pevné ptidrzenou oblasti pruhu kordového pasu. U predni ndb&zné hrany by dochazelo
k unaseni materidlem pasu a k deformovani v diisledku p&chovéni.
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PATENTOVE NAROKY

1. Systém pro pfivadéni materidlu, zejména pro spojovaci stroje, s pasovym transportnim sys-
témem, na kterém jsou transportovany pruhy kordového péasu k pozadované linii spojeni, vy -
znacdujici se tim, Ze pasovy transportni systém (1, 2) sestava z vétsiho podtu jednotlivé
ovladatelnych transportnich pasti nebo skupin (4, 5, 6) transportnich past, jejichz pohon je ovla-
datelny od predni a/nebo zadni nab&zné hrany (8) pruhu (7) kordového pésu.

2. Systém pro pfivadéni materialu podle ndroku 1, vyznaéujici se tim, ze kazdému
transportnimu pasu poptipadé kazdé skupiné (4, 5, 6) transportnich pasii je ptitazen senzor (9,
10, 11), leZic na poZadované linii spojeni nebo na s ni rovnobé&zné ve sméru transportu pred spo-
Jovaci linif uspofadané linii pro ovladani aktudlniho hnaciho prosttedku transportnich pasi.

3. Systém pro pfivadéni materialu podle néroku I nebo 2, vyzna&ujici se tim, e pfi
aktivovéni senzoru (9, 10, 11) dojde k zastaveni nebo zabrzdéni odpovidajiciho hnaciho prost-
fedku transportnich pasi.

4. Systém pro pfivadéni materialu podle jednoho z naroki 1 az 3, vyznacdujici se
tim, Ze se zadrZenim transportniho pasu nebo skupiny (4, 5, 6) transportnich pasi dojde prost-
fednictvim aretaéniho prosttedku (12, 13, 14) k zafixovani leziciho tiseku pruhu (7) kordového
pasu.

5. Systém pro pfivadéni materidlu podle naroku 4, vyzna&ujici se tim, e aretaéni
prostedek zahrnuje pfitlaény raznik (12, 13, 14; 127, 13", 14").

6. Systém pro pfivadéni materialu podle naroku 4, vyznadujici se tim, e pro vedeni
pruhit ocelovych kordovych pasii jsou transportni pasy opatieny vestavénymi magnety.

7. Systém pro pfivadéni materialu podle ndroku4, vyznadujici se tim,ze pro vede-
ni pruhd textilnich kordovych pasi je aretaini prostfedek vytvofen prostfednictvim sacich list,
uspofadanych pod skupinami (4, 5, 6; 4°, 5, 6°) transportnich pasii, ve spojeni s dérovanim
v transportnich pasech.

8. Systém pro piivadéni materialu podle jednoho z narokd 1 a% 7, vyznacujici se
tim, Ze transportni pasy nebo skupiny (4, 5, 6) transportnich pasi Jjsou uspotfadany pro zastave-
ni se zpozd€nim tak, Ze vyrovnana predni nebo zadni nab&zna hrana (8) pruhu (7) kordového pa-
su leZi rovnobézné vedle linie senzort (9, 10, 11).

9. Systém pro pfivadéni materialu podle jednoho z narokii 1 a7 8, vyznadujici se
tim, Ze pro odvadéni pruhd (7) kordového pasu je pouzit nedé€leny transportni pas ve spojeni
s aretaCnimi pfitlaénymi razniky (12°, 13", 14°), pfiemz mezi pruhem (7) kordového pasu
a transportnim pasem je umisténa lista nebo plech (15), umozilujici posouvéni pod nim leziciho
transportniho pasu také v upnutém stavu.

3 vykresy
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