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Wynalazek dotyczy aparatu do przemieszczania
lub przenoszenia przedmioté6w z maszyn dostar-
czajacych do maszyn odbierajgcych, takich jak
maszyny uzywane przy automatycznym zawijaniu
przedmiotéw, a zwlaszcza zajmuje sie aparatami
tego typu, w ktérych przemieszczanie lub przeno-
szenie przedmiot6w mnastepuje za pomocg zawsze
czynnych lub dodatnich faz cyklicznych.

W obecnych systemach automatycznego zawija-
nia przedmiotéw pojedyncze maszyny odbierajgce
maja wydajno$é odbioru wigksza niz odpowiednia
wydajnosé dostawcza odpowiednich maszyn do-
starczajacych. Aparat przenoszacy spelnia warunki
powiekszenia wydajnosei produkcji i umozliwia
dostosowanie do magazynowania z gbéry okre§lonej
iloSci przedmiotéw, ktére bedg dostarczone w wy-
padku zatrzymania maszyny odbierajacej i do za-
silania powyzszych zmagazynowanych przedmiotéw
do maszyny odbierajgcej, w wypadku zatrzymania
wspoélpracujgcej maszyny dostarczajgcej.

Stosownie do tego, aparaty przenoszace sj tak
przewidziane, aby uwzglednié eksploatacje dostar-
czajacych lub odbierajacych maszyn w wypadku
kazdego indywidualnego zatrzymania w ograniczo-
nym tylko okresie czasu, okreSlonym ich pojem-
no$cia magazynowania. Natomiast w kazdym wy-
padku wszystkie ze znanych dotychczas aparatéw
magazynujgco-przenoszacych, stosowanych w wy-
zej wspomnianych systemach automatycznego za-
wijania przedmiotéw, jakkolwiek sg projektowane
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i wykonywane w ten sposéb, aby tylko czeSciowo
odpowiada¢ wymaganiom tych systeméw dla zwiek-
szenia wydajnoéci produkcji, nie wykorzystuja cal-
kowitej przepustowosci odbiorczej maszyny odbie-
rajgcej, ktéra jak wykazano powyzej jest wieksza
niz przepustowo§é dostawcza maszyny dostarczajag-
cej.

Z takimi aparatami przenoszacymi w specjalnie
okreS§lonych warunkach zatrzymywania dostawy
maszyny dostarczajgcej, zdarza sie réwniez, ze uru-
chomienie zasilania lub przenoszenia magazyno-
wanych przedmiotéw do bedgcej w ruchu maszyny
odbierajacej nastapi z jednookresowym opé6Znie-
niem i to oczywiscie bedzie stanowié dalsze ogra-
niczenie wykorzystania przepustowos$ci odbiorczej,
wymienionej maszyny odbierajgcej.

Gléwnym celem wynalazku jest podanie kon-
strukeji aparatu magazynujgco-przenoszacego, typu
i zastosowania wspomnianego wyzej, pozwalajace-
go na lepsze wykorzystanie przepustowosci odbior-
czej maszyny odbierajgcej niezaleznie od przepu-
stowosci dostawczej maszyn dostarczajacych.

Nastepnym celem wymnalazku jest aparat, w kté-
rym przenoszenie lub przemieszczanie przedmio-
téw do maszyny odbierajgcej nastepuje zawsze w
dodatnich fazach cyklicznych.

Jeszcze innym celem wymnalazku jest dostarczenie
takiego aparatu do przenoszenia przedmiotéw do
maszyny odbierajacej, ktéry posiada znaczng nieza-
lezno$é dzialania od wymienionej maszyny odbie-
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rajacej, podczas zatrzymania maszyn dostarczaja-
cych w dowolnym momencie dostawy.

Dalszym celem wynalazku jest, aby wymienione
przedmioty wzajemnie byly dobrze ustawione,
zwlaszcza przy skladaniu wewngtrz magazynu.

W koricu, celem wynalazku jest podanie rozwig-
zania aparatu, dostosowanego do spelnienia przed-
stawionych celéw, majgcego szczegdlnie prosta kon-
strukcje, latwo osiggajacego niezawodne dzialanie,
prostego i praktycznego w zastosowaniu i taniego
przy uwzglednieniu jego wydajnosci.

Te oraz inne cele wynalazku osiggnieto aparatem
do przenoszenia przedmiotéw z maszyn dostarcza-
jacych, zwlaszcza dostosowanych do automatycz-
ny¢h zawijarek i tym, podobnych, majgcego grupe

niczo utworzong fz pierwszych $rodkéw tran-
spértu do zasilania przedmiota.mi stanowisko prze-
nosmegla z co najmniej jednej maszyny dostarcza-
JaceJ., z »drugnn}l snodkaxm transportu do zasilania
w&mwﬁmnych«przednﬁotow Z wymienionego stano-
wiska przenoszenia do co najmniej jednej maszyny
odbierajgcej; majacego Srodki magazynowania usy-
tuowane przy stanowisku przemieszczajacym po-
miedzy wymienionymi pierwszymi i drugimi S$rod-
kami transportu do zasilania przedmiotami z wy-
mienionej maszyny dostarczajgcej do wymienione-
go stanowiska przenoszenia i odpowiednio od po-
wyzszego stanowiska przenoszenia do wymienionej
maszyny odbierajacej; majacego Srodki popychania
w wymienionym stanowisku przenoszenia dla
przemieszczania bedacych w transporcie przedmio-
té6w do wymienionego stanowiska przemieszczajace-
go za pomocg pierwszych §rodkéw transportu do wy-
mienionych drugich sSrodkéw transportu przedosta-
jac sie przez powyzsze Srodki magazynowania do
zasilania maszyny odbierajacej; majgcego srodki
podnoszace zsynchronizowane z wymienionymi
§rodkami popychania, dostosowanymi do sterowa-
nego przenoszenia przedmiotéw do wymienionych
Srodkéw magazynowania podczas taktu ich prze-
noszenia z wymienionych pierwszych srodkéw tran-
sportu na stanowisku przemieszczajacym do wy-
mienionych drugich $rodkéw transportu przy ma-
szynie odbierajgcej; majacego Srodki przerywajace
przystosowane do przerywania drogi przedmiotéw
na wymienionym [pierwszym $rodku transportu
przy stanowisku przesylajacym przed wymieniony-
mi Srodkami magazynowania i $rodki do usuwania
przedmiotéw z wymienionych $rodkéw magazyno-
wania, dostarczanych za pomocg powyzszych srod-
kéw popychania do wymienionych $rodkéw tran-
sportu przy maszynie odbierajgcej; w ktérym prze-
widziano uklad obejmujgcy s$rodki do cyklicznego
napedzania wymienionych $rodk6w popychania od-
powiednio do cigglego przemieszczania, ktére dla
zasilanija przedmiotéw do maszyny odbierajacej po-
siadajg postéj blisko wymienionych &rodkéw ma-
gazynowania, przynajmmiej w czasie ich przemiesz-
czania do wymienionych drugich $rodkéw tran-
sportu, Srodki do wielokrotnego uruchamiania w
kazdym cyklu wymienionych $rodkéw podnoszacych
zsynchronizowanych z wymienionym przystankiem
wymienionych $rodkéw popychania i podczas tak-
tu ruchu powrotnego tych Srodkéw popychania od-
powiednio przynajmmiej do osiggniecia polozenia
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odpowiadajagcego  wymienionemu przystankowi,
i $rodki blokowania do zsynchronizowanego stero-
wania innych, wymienionych §rodké6w uruchamia-
nia wymienionych $rodkéw podnoszenia, wymie-
nionych Srodkéw przechwytujgcych i §rodkéw da-
jacych moznos$é wybierania przedmiotéw z wymie-
nionych §rodkéw magazynowania.

Dalsze wlaSciwosci i zalety beda bardziej widocz-
ne z nastepujacego szczegbélowego opisu, zalecane-
g0 lecz nie jedynego uksztaltowania zgodnego z
wynalazkiem, pokazanego jedynie przykladowo
i nieograniczonego zalgczonymi rysunkami, na
ktéorych: fig. 1 jest perspektywicznym widokiem
aparatu i w zmniejszonej skali odpowiada polgczo-
nym fig. 1la, 1b, 1c i 1d, ktére to figury przy ogla-
daniu 1gcznym blisko siebie ulozonych rysunkéw,
w porzadku okre§lonym kwadrantami I, II, III i IV
— pokazuja w duzej skali aparat w widoku
perspektywicznym, czeSciowo w przekroju z odje-
tymi oslonami, fig. 2 przedstawia schemat elek-
tryczno-mechaniczny zasad dzialania wymienione-
go aparatu i fig. 3 pokazuje wykres synchroniczne-
go sterowania wymienionego aparatu.

Uwidoczniony na fig. 1 aparat bedacy przykla-
dem wykonania wymalazku, sklada sie zasadniczo
z podpartej stopka 2 podstawy 1 w ksztalcie skrzy-
ni, wewnatrz ktérej jest elektryczny silnik 4 (fig.
lc) do napedu wymienionego aparatu, zamocowa-
ny na dnie 3 podstawy 1.

Napedzajgce pasowe kolo 5 (fig. 1d) jest zaklino-
wane na wale wymienionego elektrycznego silnika
4 i za pomoca pasa 6 przekazuje ruch do kola 1%,
osadzonego ma wale 8, obrotowo zamocowanego
wewnatrz nie uwidocznionej na rysunku odpo-
wiedniej obudowy w podstawie 1. Wspélosiowo sca-
lone z kolem pasowym 7% przewidziano drugie pa-
sowe kolo 9 o mniejszej Srednicy, ktére za pomocy
pasa 10 przekazuje ruch do dalszego redukcyjnego
kola 11, zaklinowanego na obrotowym walg 12 osa-
dzonym w podstawie 1.

Z zewnatrz podstawy 1 zamocowane jest na wale
12 reczne kétko 13 do obslugi recznej znanym spo-
sobem, podczas gdy wewngtrz podstawy 1, w
miejscu nie pokazanym na rysunku zamocowana
jest luzno tarcza podobna do sprzegla, znanego
juz rodzaju dla tego typu aparatu, ktéra obraca
sie¢ razem z wymienionym pasowym kolem 11. W
miejscu nie pokazanym na fig. 1, zaklinowane jest
na wale 12 kolo zebate o zebach skosSnych zazebia-
jace sie z zebatym kolem 14 o zebach skos$nych,
ktére zaklinowane jest na gléwnym wale 15 apa-
ratu.

Powyzszy wal 15 jest osadzony obrotowo na sta-
lych podporach 16 podstawy 1. W $§rodkowej plasz-
czyznie prostopadlej do podstawy aparatu pod ka-
tem prostym do powyzszego walu 15, przewidzia-
no staly, pierScieniowy oporowy wystep 17, a po
jego przeciwleglych stronach symetrycznie do tej
plaszczyzny Srodkowej, osadzone sg obrotowo
i przesuwnie na wale 15 dwie pary mierozdzielnych
przesunietych o 180° krzywek 18 —19 i 18’ —19’,
jak to bedzie blizej wyjasnione w dalszym ciggu
opisu, oraz dwie krzywki 20 —20" nierozlgcznie
obracajgce sie na wymienionym wale 15.

Krzywka 21, nierozdzielna z krzywka 20 i wspél-
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osiowa do walu 15 jest umieszczona miedzy krzyw-
kami 20 i 19, podczas gdy zewnetrznie do tylnej
Sciany 22 podstawy 1 na powyzszym wale 15 zakli-
nowane sg krzywki 23, 24, 25, 26, 27 i 28 zamkniete
w obudowie utworzonej ostong 29, ktéra jest scalo-
na z wymieniong tylng Sciang 22 podstawy 1.

Obrysy wszystkich wyzej wymienionych krzywek
uwidocznione sg mna. wykresie pokazanym na fig. 3
i w dalszym ciggu niniejszego beda blizej wyjas-
nione z opisem dzialania aparatu, podanym réw-
niez w-.odniesieniu do wykresu elektryczno-mecha-
nicznego, pokazanego na fig. 2. )

‘Z boku wydrazonej podstawy 1, réwnolegle do
walu 15 znajduje si¢ pionowa przegroda 30, na kt6-
rej za pomocy wspornika 31 osadzone sg dwa elek-
tromagnesy 32 — 32’.

Ruchome rdzenie lub zwory 33 — 33’ wymienio-
nych elektromagneséw 32 — 32, swymi wolnymi
koncami podtrzymujg kazdy, jeden z luZno osadzo-
nych krazkéw 34 — 34’, przeznaczonych do zaze-
bienia bruzd 36 — 36" przesuwanych krzywek 18 —
18, przeciwdzialajac sprezynom 35 — 35, gdy elek-
tromagnesy 32 — 32 sg pobudzone — co bedzie
w dalszym ciggu opisu blizej oméwione. Krazki
38 — 38 s3 przeznaczone do indywidualnego zaze-
biania w bruzdach 37 — 37 krzywek 19 — 19’
Krazki te sg luZno osadzone na odpowiednich
sworzniach 39 — 39" i sg promieniowo zlgczone
Z poszczegélnymi pionowymi pretami 40 — 40,
siegajacymi ponad gérng plaszczyzne 41 podstawy
1 i przechodzacymi przez odpowiednie otwory
42 — 42 do i powyzej poziomej plaszczyzny 43,
ktéra za pomocs niepokazanych na fig. 1 wsporni-
kéw przymocowana jest do podstawy 1. Na gér-
nych, wolnych koncach powyzszych pretéw 40 —
40’ jest osadzony czlon poprzeczny lub plyta 44 —
44', usytuowana prostopadle do watu 15.

Prety 40 — 40, lacznie z poszczegélnymi po-
przecznymi czlonami 44 — 44’ tworza ‘podnoéniki
dzialajace, jak to bedzie wykazane w dalszym cig-
gu opisu, za pomocg krzywek 19 — 19" i z powyz-
szymi poziomymi poprzecznymi czlonami 44 — 44’
przeznaczone sg do utworzenia cigglo$ci poziomej
plaszczyzny 43, gdy takie podnos$niki sg w swoim
najnizszym polozeniu. Odpowiednia zsypowa rymna
45 — 45’ posiadajgca pionowg kolumne w ksztalcie
réwnolegloscianu i o przeknoju wydrgzonego pro-
stokata (fig. 1) jest w .znany. sposéb osadzona
i umieszczona przy wymienionych plytach 44 — 44’
podno$nikéw w podwyzszeniu do plaszczyzny po-
ziomej, co bedzie oméwione w dalszym ciggu opisu.

Wtasciwy krazek 47 — 47’ jest zawsze zazebiony
z bruzdami 46 — 46’ krzywek 20 — 20°. Powyzsze
krazki sg luZno osadzone ma wolnym koficu odpo-
wiedniego ramienia 48 — 48’, s3 promieniowo sca-
lone z dolnym koncem wlasciwego prostopadlego
sworznia 49 - — 49, obrotowo zamocowanego
przez wspornik 50 — 50, osadzony na gérnej Scia-
nie 41 wydrazonej podstawy 1. Koniec poprzeczne-
go ramienia 51 — 51’ jest zaklinowany na gérnym
koncu wymienionych pdonorwyéh sworzni 49 — 49,
przechodzac ponad wymieniong gérng $ciang 41,
lecz poniZej poziomej plaszezyzny 43. Drugi koniec
poprzecznego ramienia zakonczony jest elementem
widetkowym 52 — 52,
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Pomiedzy rozwidleniami widelek 52 — 52’ na
trzpieniach 53 i 53’ osadzony jest przegubowo ko-
niec preta 54 — 54’. Odpowiedni drugi koniec preta
54 — 54’ jest w miejscu 55 — 55 podparty prze-
gubowo miedzy czlonami 56 — 56’ wspornika 57 —
57, zamocowanego przesuwnie i prowadzonego na
odpowiedniej poziomej prowadnicy 58 — 58, osa-
dzonej w znany sposéb (nie pokazany na fig. 1) na
wydrazonej podstawie 1, réwnolegle do watu 15,
ponad goérng Sciang 41 i ponizej poziomej plaszczyz-
ny 43. 2

Tasma 59 — 59’ przenoénika jest usytuowana na
zewnagtrz dwéch magazynéw 45 «— 45, patrzac na
fig. 1 odpowiednio na lewo i na prawo, pomiedzy
sekcjami plaszezyzny 43 — 43’ poziomej i w réwnej
linii z ta plaszezyzng. Powyzsze przenoszgce tasmy
59 — 59 opasujg luzne kola pasowe, z ktérych na
fig. 1 pokazano jedynie kolo pasowe 60.

Powyzsze kola pasowe s3 zamocowane na odpo-
wiednich walach, z ktérych pokazano tylkp wat
61, osadzony na podstawie 1 za pomocg zamoco-
wanych lozysk 62 i sg mapedzane ‘kolem lancucho-
wym (nie pokaza'nyrh) zaklinowamym na wale 12.
Od wymienionego kola lancuchowego mnaped prze-
kazywany jest lancuchem (nie pokazanym) do in-
nego kola lancuchowego (nie pokazanego) umiesz-
czonego wewnatrz wspornika 63 osadzonego na
podstawie 1 i to kolo jest zaklinowame na osi jed-
nego z luznych k6! pasowych wymienionej ta$my.
Trzecia przenoszgca tasma 64 jest polozona pomie-
dzy dwoma powyzZszymi zsypowymi rynnami 45 —
45’ na nieznacznie niizszym poziomie niz powierz-
chnia poziomej plaszczyzny 43 i pomiedzy dwiema
sekcjami 43” wymienionej plaszezyzmy 43, powyz-
sza tasma réwniez opasuje nie pokazame luZne ko-
la pasowe. Wszystkie z tych tasm przenoszgcych
napedzane sg znanym sposobem i nie ma potrzeby
aby pokazywaé je szczegélowo ma rysunkach. Od-
powiedni popychacz 66 — 66’, za pomocy. Srub 65
— 65" lub innych réwnowazmych znanych §rodkéw,
polgczony jest do wspornikéw 57 — 57.

Powyzsze popychacze, jak to w dalszym ciggu
bedzie wykazane, przeznaczone sg do przesuwania
po poziomej plaszczyznie 43 — 43’, 43" z poloZenia
cofnietego odpowiadajgce w przyblizeniu z jego
brzegiem popychajgcym w polozenia pokazane
przykladowo na fig. 1, w réwnej linii z brzegiem
taSm 59 — 59’ przenoszacych na zewnatrz od zsy-
powych rynien 45 — 45, do skrajnej pozycji suwu,
dopdki wymieniony brzeg popychajacy nie zostanie
przeniesiony do odpowiednio przeciwnych brze-
géw centralnej przenoszacej tasmy 64, przechodzac
nad plytami 44 — 44’ podno$nika i ponizej zsypo-
wych rynien 45 — 45,

Odpowiedni poziomy walek 68 — 68 osadzony
na podporach 67 — 67 w ksztalcie widetek w spo-
s6b umozliwiajagcy swiobodne obracanie sie oraz
pionowe podnoszenie i opuszczanie, w miejscu po-
nad sekcjami poziomej plaszczyzny 43’, ponizej kt6-
rej popychaczem 66 — 66’ przedmioty sa pchane
w strone tasm przenoszacych i jak to bedzie dalej
wyjasnione przewidziane jest przejScie powyzsze]j
taémy. Wlasciwa nieruchoma plyta 69 — 69" jest
osadzona na poziomej plaszczyznie 43 i rozcigga sie
prostopadle do odpowiedniej przenoszacej - taSmy
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59 — 59’ i jest usytuowana w pionowej plaszczyz-
nie réwnolegle do walu 15. Plyta ta, jak widaé na
fig. 1 przechodzi przez lewy bok popychacza 66 —
66’, podczas gdy przeciwny bok, to znaczy prawy
bok popychacza 66 — 66’ zaopatirzony jest w pla-
skownik 70 — 70, ruchomy w plaszczyznie piono-
wej i przechodzacy przez wymieniony prawy bok
wlasciwego popychacza 66 — 66’. Ten ruchomy pla-
skownik 70 — 70’ jest przeznaczony do zajmowania
dwéch polozeri: potozenia dolnego na odpowiedniej
tasmie 59 — 59’ do przerywania drogi przedmioté6w
przenoszonych na tasmach 59 — 39 oraz do polo-
zenia gérmego, co bedzie dalej bardziej szczegélowo
opisane. Wymienione przerywajace plaskowniki
70 — 70’ s3 swymi koficami nierozlgcznie osadzone
na wolnym koncu wlasciwego sworznia 71 — 71,
ktéry jest podirzymywany na odpowiednim wspor-
niku 72 — 72/, zamocowanym na poziomej plasz-
czyznie 43.

Na drugim korficu powyzszych trzpieni 71 — 71’
osadzone jest nieruchomo odpowiednie poprzeczne
ramie 73 — 73’. Na wolnym koficu tego ramienia
73 — 73, w miejscu 74 — 74, wolnym swym kori-
cem przegubowo polgczona jest zwora 75 — 75 od-
powiedniego elektromagnesu 76 — 76’ przymoco-
wanego do poziomej plaszezyzny 43. Odpowiednia
przeciwdzialajaca sprezyna 71 — 77 élizga sie po
wymienionych zworach %6 — 75’. Sprezyna ta roz-
cigga si¢ miedzy nie pokazanym pier§cieniowym
wystegpem umieruchomionym na powyzszych zwo-
rach i stalym ogranicznikiem 78 — 78"

Rolka 79 wspélpracuje z krzywka 21, rolka ta
jest luzno osadzona na czopie 80 mocno przytwier-
dzonym do wolnego konica ramienia 81. Drugi ko-
niec tego ramienia 81 jest zamocowany na czopie
82, ktéry jest obrotowo osadzony mna wsporniku 83
zamocowanym do dna 3 podstawy 1.

Na drugim koricu tego czopa 82 jest przytwier-
dzone zakonczenie ramienia 84. Na wolnym koncu
ramienia 84, w miejscu 85 przegubowo zamocowa-
ny jest koniec preta 86. Wymieniony pret 86 prze-
chodzi pienowo do gbéry ponad goérng Sciane 41
podstawy 1 i poniZej poziomej plaszczyzny 43. Dru-
gi koniec preta 86 jest zamocowany przegubowo w
miejscu 87 do ramienia 88 dwuramiennej dZwigni
88, osadzonej wahliwie na wale 89, zamocowanym
poziomo na stalych podporach polgczonych z pod-
stawg (nie pokazanych na fig. 1). Na wolnych koni-
cach ramion 88 — 88"’ wahliwej, dwuramiennej
dzwigni 88, w miejscu 90 — 90’ osadzony jest prze-
gubowo wspornik 91 — 91'. — Wspornik 91 — 91’
zakoriczony jest odpowiednimi metalowymi tasma-
mi 92 — 92, ktére ciggng si¢ do géry pomiedzy
sekcjami 43” poziomej plaszczyzny 43 i plytami
44 — 44 wladciwego podnosnika i usytuowame sg
w poziomej przestrzeni pionowych zsypowych ry-
nien 45 — 45, réwnolegle do przenoszgcej tasmy
64.

‘Odpowiedni wal 93 — 94 i odpowiednio 93 — 94
posiada, uzyskane znanym sposobem poziome wa-
hania, na zewnatrz bocznych $cian zsypowych ry-
nien 45 — 45’ i réwnolegle do przenoszacych tasm
59 — 59° i 64 i w poblizu ich dolnego brzegu.

Na kazdym z wymienionych poziomych waléw
93 — 94 i 93 — 94’ przytwierdzone sg swymi koti-
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cami liczne czlony 95 — 96 i 95" — 96/, posiadajice
jednakowsa konfiguracje swych zakoficzen " w
ksztalcie zeb6w. Zeby te usytuowane sg ponidej
dolnego brzegu bocznych $cian zsypowych rynien
45 — 45’ i siegaja tak daleko do wnetrza rymien,
aby utworzyé czedciowo ruchome dno, co bedzie
dalej blizej wyjasnione. W tej pézycji czeSciowego
dna rynien 45 — 45’ zsypowych, wymienione zeby
95 — 96 i 95 — 96" znajdujg sie w odpowiednich
odleglosciach czolowych, ktére sg wieksze mi2z wy-
miar poprzeczny plyt 4 — 44’ podnofnikéw 40 —
4 i 400 — 44, ’

Na jednym ze swoich koric6w, wystajacym poza
poziome Wwymiary zsypowych rynien 45 — 45/,
réwnolegle do. taSm 59 — 59’ i 64, waly 93 — 94
i 93 — 94’ utrzymuja w stalej pozycii korice po-
przecznych ramion 97 — 98 i 97 — 98’. Drugie kon-
ce ramion 97 — 98 i 97 — 98 s3 parami osadzone
przegubowo w miejscu 99 — 99’ razem z zakon-
czeniem zwory 100 — 100' odpowiedniego elektro-
magnesu 101 — 101’

Przeciwdzialajgca sprezyna 102 — 102° czynna
miedzy mnie podanym mna fig. 1 pierscieniowym
wystepem na zworze i odpowiednim stalym ogra-
nicznikiem 103 — 103, §lizga sie¢ ma zworze 100 —
100°. Przedstawione urzadzenie ma trzy czujniki
104 — 105, 104’ — 105" i 106 — 106’, dwa z nich
umieszczone s3 na dole a jeden na gérze w pobli-
zu gérnych i dolnych koncéw, po tej samej stro-
nie rynien 45 — 45, prostopadle do przenoszacych
tasm 59 — 59’ i 64. Wymienione czujniki sprezyscie
wystaja we wmnetrzu powyzszych rynien zsypowych.
Czujniki te zakonczone sg odpowiednimi mikro-
lgcznikami 107 — 108, 107 — 108" i 109 — 109
(patrz fig. 2) obsadzonymi wewmngtrz obudowy 110
— 111 i 110’ — 111’, polaczonej z wymienionymi
rynnami zsypowymi.

Na fig. 2 uwidoczniono wzajemny uklad elek-
tryczno-mechaniczny odnoszacy sie tylko do jednej
czeSci aparatu, sktadajgcej sie z.popychacza, pod-
no$nika i zasobnika. Identyczno$§é drugiej czeSci
aparatu jest oczywista, gdyz jest ona symetryczna
z pierwszg. Na wymienionym wykresie elektrycz-
no-mechanicznym pokazane sa réwniez czeéci dzia-
lajace z maszyng zawijajaca, dostosowane do pracy
z aparatem bedgcym przedmiotem niniejszego wy-
nalazku.

W uzupelnieniu cze$ci aparatu, opisanych juz w
polaczeniu z fig. 1, ktére mogg byé sterowane ma-
szyng zawijajgca, na fig. 2 pokazano tréjfazowy
silnik M do napedu zawijarki i trzech elektro-
magnetycznych lacznikéw t1 — t2, t3 sterujgcych
silnikiem M i dzialajacych jak pokazano na wy-
kresie mechaniczno-elektrycznym, co bedzie omé-
wione dalej. Elektromagnetyczny lacznik t1 jest
wyposazony w pieé par zestykéw 1 — 2, 3 — 4,
5—6,7—8i9 — 10. Pary 1 do 6 tych zestykéw
sg zwykle otwarte, a pary 7 do 10 s3 normalnie
zamkniete. Lacznik t2 jest zaopatrzony w cztery
pary zestyké6w 1 — 2,3 — 4,5 — 6 i 7T — 8, pary
1 do 6 s3 normalnie otwarte, a para 7T — 8 jest
normalnie zamknieta. Lacznik ¢3 jest zaopatrzony
w pieé par zestyké6w 1 — 2,3 — 4,5 — 6,7 — 8
i 9 — 10, pary tych zestykéw 1 do 8 s normalnie
otwarte, a para 9 — 10 jest normalnie zamknieta.
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Przykladowa zawijarka jest pomy$lana jako ma-
szyna posiadajgca duzg szybko$é, a zatem mikro-
lacznik MC tak zwanej malej predkosci usytuowa-
ny jest na tasmie 64 przenoszjcej przedmioty do
zaladowywania do wymienionej zawijarki. Wymie-
niony mikrolacznik MC jest tego rodzaju, Ze posia-
da dwa zestyki 1 — 2 ruchome pomiedzy stalymi
przelaczanymi zestykami 3 — 4 i 5 — 6 i ma po-
laczony w szereg regulator czasu utworzomy z prze-
kaznika rl, zasilanego pradem stalym przez pro-
stownik Rl i z kondensatora ¢l zabocznikowanego
cewka robocza przekaZnika rl, ktéry posiada trzy
ruchome zestyki 1 — 2 — 3 miedzy stacjonarmymi
przelaczajacymi zestykami 4 — 5, 6 — 7Ti 8 — 9.

Tak zwany regulator czasu drugiej- predkosci jest
réwniez pokazany. Ten regulator sklada sie z prze-
kaznika r2, zasilanego pragdem stalym z prostow-
nika R2 i z kondensatora ¢2 zabocznikowanego
roboczg cewksa powyzszego przekaznika r2, ktéry
jest zaopatrzony w trzy ruchome zestyki 1 — 2 — 3
miedzy stacjonarnymi przelgczajgcymi zestykami
4 —5 6—T7i8 — 9 Regulator czasu jest stero-
wany przekaznikiem r3 wyposazonym w trzy ru-
chome zestyki 1 — 2 — 3 miedzy stacjonarnymi
przelaczajgcymi zestykami 4 — 5, 6 — 7, 8 — 9,

Tak zwana zaladowarka dzialajacej zawijarki
jest réwmiez czeScia wymienionej maszyny, wy-
mieniona zaladowarka sklada sie ze sterujgcego
przekaznika r4 uruchamianego recznym naciskiem
na normalnie otwary mikrolaczmik P1 zaladowu-
jacy, z przekazZnika r5 sterowanego wymienionym
przekaZnikiem r4, zasilajgcego pradem stalym
prostownika R1 i ze zdalnego przerywacza t4 ste-
rowanego wspomnianym przekaZznikiem r5. Kazdy
z przekaZzniké6w r4 — r5 posiada trzy ruchome
zestyki 1 — 2 — 3 miedzy stacjonarnymi prze-
laczajacymi zestykami 4 — 5, 6 — 7, i 8 — 9,
podczas gdy zdalny przerywacz t4 ma siedem par
zestykéow 1 — 2, 3 — 4,5 — 6,7 — 8 9 — 10
11 — 12 i 13 — 14, ktérego pary 1 do 10 sg mor-
malnie otwarte, a pary 11 do 14 s3 normalnie
zamkmniete.

Dla przykladowo opisanego aparatu zamiast tego
pokazano mikrotgcznik MC1 sterowany czujnikiem
112 usytuowanym na tasSmie 59 przenoszgcej przed-
mioty z zaladowarki do niniejszego aparatu. Wy-
mieniony mikrolgcznik MC1 jest tego rodzaju, Ze
jego zestyki sg otwarte, gdy przedmioty przenoszo-
ne tasma 59 przechodza pod czujnikiem, natomiast
zestyki te sa zamkmniete, gdy mprzedmioty te nie
przechodzg pod czujnikiem. Mikrolacznik MC1 ste-
ruje regulator czasu skladajacy sie z przekaznika
r6 zasilanego pradem stalym z prostowmika R1
i kondensatora ¢3 zabocznikowanego roboczg cew-
ka przekaznika r6, ktéry ma trzy zestyki 1 — 2 — 3
ruchome miedzy stacjonarmymi przelaczajacymi
zestykami 4 — 5, 6 — 7 i 8 — 9. Ten przekaZnik
r6 steruje podajacy przekaznik r7, ktéry ma trzy
ruchome zestyki 1 — 2 — 3 miedzy stacjonarnymi
przelaczajacymi zestykami 4 — 5, 6 — 7 i 8 — 9,
steruje réwniez elektromagnetyczny lgcznik t5 ste-
rujacy cyklicznie przez mikrolgczniki MC2 — MC3
wlaczanymi za pomoca zamykania krzywek 23
i otwierania krzywek 24 elektromagnesu 76 uru-
chamiaigcego przerywajacy plaskowmik 70.
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Wymieniony elektromagnetyczny lgcznik t5 ma
szeS¢ par zestykéw 1 — 2,3 — 4,5 — 6, 7T — 8,
9 — 10 i 11 — 12, ktérych pary 1 do 10 s normal-
nie otwarte a para 11 — 12 jest normalnie zam-
knigta. Lacznik 18, posiadajgcy cztery pary zesty-
kow 1 — 2, 3 — 4, 5 — 68 i 7T — 8 normalnie
otwartych jest przewidziany do sterowania elektro-
magnesu 32, ktéry steruje podnoénik 40 — 44, za
pomocg krzywek 18 — 19 i cyklicznie sterowany
mikrolacznikiem MC4 uruchamianym krzywks 25.
Elektromagnes 101 sterujacy zebatymi czlonami 95
— 96 jest polaczony z zasobnikiem lub zsypowa
rynng 45 jako cze$ciowio ruchome dno rynny uru-
chamiamy jest przekaZmikiem r8 i lgcznikiem 7.

Przekasnik r8 ma trzy zestyki 1 — 2 — 3 rucho-
me miedzy stac¢jonarnymi przelgczajacymi zestyka-
mi 4 —5 6 —7i8 —9ijest cyklicznie stero-
wany lacznikiem t5 przez mikrolgcznik MC6 wig-
czany krzywkg 27. Lgcznik elektromagnetyczny t7
ma pieé par zestyk6w 1 — 2,3 — 4,5 — 6,7 — 8
i9 — 10, i jego pary 1 do 6 i 9 — 10 s3 normalnie
otwarte a para 7T — 8 jest normalnie zamkmieta.
Samowzbudzajgca para zestyké6w 1 — 2 tego lgcz-
nika t7 wlaczana jest mikrolgeznikiem MC5S uru-
chamiany krzywksg 26. Mikrolacznik MC7 jest cyk-
licznie wlaczany krzywksa 28 i jest dostosowany do
wstepnego ustawienia podnoénika 40 — 44 do pracy
i zebatych cztonéw 95 — 96 do zamkmiecia i do
ustawienia stosu przedmiot6w pomownie wchodza-
cych do zsypowej rynny 45, jak to bedzie pézmiej
wyjasnione na przykladzie opisu dzialania apa-
ratu.

P2 i P3 oznaczajag dwa reczne przyciski zatrzy-
mujgce mikrolgezniki, normalnie zamkmniete i od-
powiednio mormalnie otwarte przy nieprzerwanej
pracy aparatu, a T oznacza transformator napiecia,
zasilany przewodami 113 i majgcy na wyjsciu na-
piecie 24 V.

Jak poprzednio podano okresy faz pracy dla
krzywek 23 do 28 i czasy sterowanych przerw w
ruchu dla krzywek 18 do 21 pokazane sa na fig. 3.
Podstawa wymienionego wykresu jest réwma cy-
klowi maszyny, odpowiadajgcemu obrotowi o 360°
gléwnego napedzajacego walu 15. Zalézmy, ze
przyjmujemy jako poczatkowg podstawe pozycje
skrajnego cofniecia popychacza 66 (fig. 1). Krzyw-
ka 20 sterujgca wymienionym popychaczem 66 ma
sterowang przerwe w ruchu A — AI°, pierwsze
posuniecie sie AI° — ATI° maprz6d tak daleko, az
popychajacy brzeg popychacza jest przemiesiony do
zetkniecia z plytg 44 podnosmika 40 — 44, nastep-
nie jest programowana przerwa AII° — AIII°
i drugie posuniecie sie AIII° — AIV® tak daleko,
az pchajacy brzeg zostanie przeniesiony do brzegu
przenoszgcej tasmy 64 pierwszy suw powrotny
AIV® — AV° tak daleko, az wyzej wspomniany
brzeg pchajacy zostanie przeniesiony blisko po-
zycji poczatkowej drugiego przesuniecia AINI® —
AIVO, krotkie odwrécenie ruchu AV® — AVI°
krétka sterowana przerwa AVI° — AVII® i w kon-
cu powrdt z punktu AVII® do pozycji startowej A.

Krzywka 21 jest tak przewidziana aby sterowala
taS§mami 92 — 92, ktérych polozenia s3 wzajemnie
Dprzesuniete o 180° i s3 zgodne fazowo z okre-
sami czasu A krzywki 20, jak mozna zobaczyé na
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fig. 3 i zgodnie z okresami czasu B — BI° odpo-
wiadajgcymi czeSciowo wzniesionej pozycji BI° —
BII° — suw do skrajnie wzniesionej pozycji, BII°
BIII° programowana przerwa Ww pozycji
maksymalnego wzniesienia, BIII° — BIV® — po-
wrot do czeSciowo wzniesionej pozycji, BIVC — BV°
— programowana przerwa Ww pozycji czesSciowo
wzniesionej, BV® — BVI° — suw do skrajnie
niskiego polozenia, BVI° — BVII°® — programowa-
na przerwa w tym najniZszym poloZeniu, BVII° —

BVIII° — suw do cze$ciowo wzniesionej pozycji
i BVIII° — BIX° — sterowana przerwa w polacze-
niu z B — BI° w tej czeSciowo wzniesionej po-

zycji. Zawsze fazowo zgodnie z wyzej wymienio-

nymi okresami czasu A i B, réwniez mogq by¢ po-

dane czasy wspoélpracy elektromagnesu 32 z krzyw-
ka 18 i z krzywka 19 sterujgcymi podnoénikiem

40 — 44, Te okresy czasu sg odpowiednio oznaczo-

ne: C — CI° — CII° — CIHI° — CIV° — CV°,

CVI° — CVII° — CVII° — CIX° i D — DI° —

DII° — DIII° — DIV® — DV° — DVI° — DVII®.

Wykresy dotyczgce krzywek 23 do 28 do stero-
wania mikrolgcznikami MC2 do MC7 sg odniesione
do tak zwanych linii zerowych, ponizej ktérych
oznaczone s3 czasy zamkmiecia, a powyzej okresy
czasu otwarcia  powyzszych mikrolgcznikéw.
Wzgledne, cykliczne okresy otwierania i zamyka-
nia sa odpowiednio oznaczone, kolejnie literami
E do EIII°, F do FIII°, G do GV°, H do HIII°
IdoINI° i L do LIII°,

Powyzej opisany aparat, w polaczeniu z fig. 1 do
3, w dalszym ciggu niniejszego bedzie oznaczony
jako maszyma X, w polaczeniu z jedng lub wieloma
zaladowarkami przedmiotéw poddawanych zawija-
niu w dalszym ciggu niniejszego bedzie oznaczony
jako maszyna Y, a zawijarka do wymienionych
przedmiotéw w dalszym ciggu opisu bedzie ozna-
czona jako maszyna Z. Aparat powyzszy jest w
zasadzie przeznaczony do nastepujacych warunkéw
dzialamia:

I°) Maszyny Y i Z sa uruchomione; w maszynie

X bedzie:

a) mikrolgcznik MC1 otwarty (obecno$é przedmio-

téw poddawanych zawijaniu pod czujnikiem

112 i przychodzgcych z maszyny Y na przeno-

.szacej tasmie 59,

przerywajacy plaskownik 70 we wzniésionym

polozeniu nie zagradza drogi przedmiotom,

zebate czlony 95 — 96 zlaczone z rynng 45 przy
cze$ciowo ruchomym dnie zamykaja stanowisko
tej rynny,

podnos$nik 40 — 44 nieruchomy,

nieprzerwanie poruszajgcy sie popychacz 66 za-

sila przeno$nikowsg tasme 64 z przenosnikowej

taSmy 59 przechodzac mad podno$nikiem 40 —

44 i ponizej skladowej rynny 45.

II°) Maszyna Y nieruchoma, a maszyna Z dzia-

lajgca; w maszynie X bedzie:

a) mikrolgcznik MC1 zamkniety (nieobecnosé
przedmiotéw majagcych byé zawijanymi, pod
czujnikiem 112),

b) przerywajacy plaskownik 70 w obniZonej po-
zycji przerywania,

c) zebate czlony 95 — 96 polgczone ze skladowgy
rynng 45, w pozycji otwartej,

b)

c)

d)
e)
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d) podnosnik 40 — 44 nieruchomy,

e) nieprzerwanie poruszajacy sie popychacz 66 za-
sila tasme 64 przenoszacy ze stosu - przedrmo-
tow skladowanych w rynnie 45,

I1I°) Maszyna Y dzialajaca, a maszyna Z nieru-

choma; w maszynie X bedzie:

a) mikrotgeznik MC1 otwarty (obecno$é przedmio-

téw do zawijania, pod czujnikiem 112), przy-

chodzacych na tasmie 59 przenoszacej z maszy-

ny Y,

przerywajacy plaskownik 70 w pozycji wznie-

sionej nieprzerywania,

c) zebate czlony 95 — 96 polaczone ze skladowg
rynna 45 przy czeSciowo ruchomym dnie, w
pozycji zamknietej wymienionej rynny,

b)

d) podnoénik 40 — 44 dzialajgcy, w celu sklado-
wania przedmiotéw w rynnie 43,
e) nieprzerwanie poruszajacy sie popychacz 66. za-

sila z przenoszacej tasmy 59 przedmiotami,
przeznaczonymi do zawijania, podnosnik 40 —
44 ponizej skladowej rynny 45.

IV°) Maszyny Y i Z nieczynne; w maszynie X

bedzie:

a) mikrolgcznik MC1 zamkniety (nieobecnosé
przedmiotéw do zawijania pod czujnikiem 112),

b) przerywajacy plaskownik 70 w obnizonej po-
zycji przerywania,

c) czlony 95 — 96 polaczone ze skladowg rynna,
z czeSciowo ruchomym dnem w pozycji zamy-
kajgcej te rynne, )

d) podnosnik 40 — 44 nieruchomy,

e) popychacz 66 w cigglym, wolnym ruchu.

V°) Maszyna Y dzialajgca, maszyna Z nieczynna,

a skladowa rynna 45 pelna; w maszynie X bedzie:

a) gdy maszyna Z nie bedzie ponownie urucho-
miona, warunki powtarzania zgodnie z punktem
III° s3 przerwane za pomoca mikrotgcznika 109
w rynnie 45, ktéry zatrzymuje maszyne Y po-
wodujgc przeniesienie jednostki w warunki
pracy zgodnie z punktem IV°,

VI°) Maszyna Y nieczynna, maszyna Z pracuja-

ca, skladowa rynna bliska wyczerpania zapasu

przedmiotéw, w maszynie X bedzie:

a) gdy maszyna Y nie bedzie ponownie uruého-
miona, warunki powtarzania zgodnie z punktem
II° sg przerwane mikrolgcznikiem 108 w ryn-
nie 45, ktéry zatrzymuje maszyne Z powodujac
przeniesienie jednestki do warunkéw punktu
1ve,

Rozwazajage maszyne lub aparat posiadajaca
dwie symetryczne przeciwlegle czeci przesuniete
0 180° jak to powyzej opisano w potgczeniu z
fig. 1, oczywistym jest, ze wyszczegblnione wa-
runki dzialania mogg w niej mieé miejsce w kaz-
dej z wymienionych przeciwleglych czeéci, w spo-
séb ciagly lub w kazdej dowolnie wprowadzonej
kolejnosci.

Dzialanie jednostki, ktére zostalo opisane ze
wzgledu na skrécenie opisu w polaczeniu tylko z
kilkoma cze§ciami maszyny X, to znaczy w poia-
czeniu z popychaczem 66, podno$nikiem 40—44 i
skladowag rynng 45 jest nastepujgce.

Zalézmy na przykilad, ze obie maszyny Y i Z
znajduja sie w warunkach roboczych. Mikrotac>
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nik dla tak zwanej pierwszej predko$ci, usytuowa-
ny na ta§mie 64 przenoszgcej przedmioty do zawi-
jania w zawijarce Z, ma swoje zestyki 1—3i2—35
zamkniete, za pomocg ktérych pobudzany jest
przekaZnik rl regulatora czasu pierwszej predko-
$ci, zasilany pradem stalym z prostownika R1 po-
przez zamkniete zestyki mikrolgeznika MC. Prze-
kaznik r3 jest r6wniez pobudzany przez pare nor-
malnie zamknietych zestykéw 9—10 elektromagne-
tycznego, lgcznika tl, za pomocag ktérego prad za-
silajacy z prostownika R2 pobudza przekaZnik r2
regulatora czasu drugiej predko$ci, przez pary ze-
stykbw 1—4 i 9—10 tego lgcznika tl.

W tych warunkach, silnik M napedzajacy zawi-
jarke jest nieczynny. Nastepnie, przez dzialanie
na reczny przycisk mikrotgcznika P1, wymieniony
przekaznik r4 zostaje samopobudzony przez pare
zestykéw 1—4 oraz przycisk zatrzymujgey mikro-
1acznika P2. Pobudzenie przekaznika r4, przez
jego pare zestykéw 2—6 i przez zestyki 3—1 mi-
krotgcznika MC, powoduje pobudzenie przekaZni-
ka r5, ktéry to przekaZnik jest zasilany pradem
stalym. z prostownika R1. Pubudzenie wymienio-
nego przekaznika r5 wywoluje przez jego zestyki
1—4 i zatrzymujacy mikrolgeznik P2 pobudzenie
tgeznika elelMtromagnetycznego t4 przez jego pare
zestyk6w 1—2° i zatrzymujgcy mikrolgcznik P2.
Mikroiagcznik MC1, usytuowany na przenoszacej
tasmie 59 poddawane zawijaniu przedmioty z za-
tadowarki Y do maszyny X, podczas nieobecnofci
przedmiotéw na wymienionej ta$mie 59 i w ten
qusébvskutkiem obniZenia pozycji czujnika 112,
mikrolgeznik ten ma zamknigte swoje zestyki 1—3,
przez to zostaje pobudzony pradem stalym, za-
silanym z prostownika R1 przekaznik r6 regula-
tora czasu, majgcy kondensator e3.

Przekainik r6 zostaje pobudzony przerzucajgc
ruchome zestyki 8 — 9 do pozycji 8 — 8, co na-
stepuje jako skutek wylgczenia pobudzenia prze-
kaznika r7. Zamkniecie zestykéw 3 — 8 przekaz-
nika r6 powoduje w zgodnej fazie przez mikrolgcz-
nik MC2 cyklicznie sterowany krzywkg 23, zosta-
je pobudzony elektromagnetyczny acznik r5, kt6-
ry pozostaje samo-pobudzony przez swoje pary
zestyk6w 1 — 2 za pomoca mikrolgcznika MC3
sterowanego cyklicznie krzywka 24 i parg zesty-
kéw 1 — 5 przekaznika r7 z wylaczonym pobu-
dzeniem. Pobudzenie laczniks t5 wywoluje, za po-
mocg pary zestykéw 5 — 6 pobudzenie elektro-
magnesu 76, ktérego ramie 73 zamocowane prze-
gubowo do zwory 75 powoduje obrécenie plaskow-
nika 70 i doprowadzenie go do obniZonej pozycji
przerywania na przenoszjcej ta§mie 59.

Przedmioty O z zatadowarki Y niesione naprzéd
w kierunku strzalki f za pomoca przenoszacej
taSmy 59 i kierowane znanym sposobem w strone
przerywajacego plaskownika 70, opieraja sie o
siebie tworzaec zwarty ciag pod czujnikiem 112.
W czolowej sekcji popychacza 66 przedmioty (jak
to bedzie p6zniej wykazane) utrzymane sg w upo-
rzagdkowanej zalezno§ci pomiedzy czolem popycha-
cza 66 i waltkiem 68, tworzac bok o zmiennej za-
wartoéci, pod tymi przedmiotami nastepuje auto-
matyczne podnoszenie ich gdy s3 podane naprzéd
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popychaczem 66. Tak dluge jak szereg przedmio-
téw na tasmie przenoszacej 59 nie zostanie skom-
pletowany, czujnik 112 jest opuszczany i podno-
szony kiedy tylko przedmiot niesiony na tasmie
59 przejdzie pod nim i za kaidym razem rozwie-
rajg mikrolgeznik MC1 na przecigg krotkiego
okresu czasu.

OpoézZnienie przekaznika r6, dzigki bocznikujgce-
mu go kondensatorowi ¢3 jest wieksze niz czas
potrzebny do przejScia ciggu majacego z géry
okfeslona ilo§¢ przedmiotéw i zasadniczo odpo-
wiada odlegloSci miedzy mikrolgcznikiem MC1 i
przerywajacym plaskownikiem 70, ktéry jest w
przyblizeniu réwny dlugosci popychacza 66 i stad
wymiarowi poprzecznemu rynny 45 skladowej tak,
7e przejécie pojedynczych przedmiotéw lub nie-
kompletnych ich ciggébw nie powoduje wylaczenia
przekaZnika r6 i stad elektromagnetycznego lacz-
nika t5, w rezultacie utrzymujgc plaskownik 70
w pozycji przerywajacej.

Gdy natomiast przy plaskowniku 70 uformuje
si¢ szereg przedmiotéw, czujnik pozostanie wznie-
siony i skutkiem tego mikrolgcznik MC1 bedzie
rozwarty tak, Ze uplynie czas okreSlony konden-
satorem e3, przekainik r6 wylgczy zasilanie swo-
ja para zestykéw 3 — 9 doprowadzajgcg napiecie
do podno$nika r7, ktéry odlaczy zasilanie przez
otwarcie swoich zestyk6w 1 — 5 do samopobu-
dzajacych zestyk6w 1 — 2 Iljcznika elektromag-
netycznego. .

W tym samym czasie, mikrotgcznik MC3 bedzie
otwarty i zgodny z faza cyklicznego obrotu krzyw-
ki 24, przez co elektromagnetyczny 1gcznik t5
réwniez zwolni si¢ i nie bedzie pobudzony do
czasu, gdy przekaZnik r6 w miedzyczasie nie zo-
stanie wylaczony.

Zwolnienie elektromagnetycznego lgcznika t5 wy-
wotuje otwarcie jego zestyké6w 5 — 6 i skutkiem
tego wylgczenie pobudzenia elektromagnesu 76,
skutkiem czego plaskownik 70 podniesie sie¢ do
géry pod wplywem przeciwdzialajgcej sprezyny 77.
Przez ten czas (patrz fig. 3) popychacz 66 wyko-
nuje suw naprzéd, przez co (jak bedzie dalej le-
piej wykazane) bedzie zasilaé przedmiotami prze-
noszgcy ta§me 64 pobierajac je z sktadowej ryn-
ny 45 i za pomocg swego brzegu polozonego po-
przecznie do tej taSmy utrzyma przedmioty nie- -
ruchomo na ta$mie. Jak poprzednio wspomniano
popychacz 66, nieprzerwanie wykonuje swe ruchy
cykliczne, gdy jest .w poblizu osiggniecia swego
skrajnie wyciggnietego. potozenia pokazanego w
punkcie A na fig. 3, opuszczajac swoim bocznym
brzegiem szereg przedmiotéw na ta$mie 59, ktéra
przeniesie je do nieruchomej plyty 69 zatrzymu-
jacej w czasie w przyblizeniu odpowiadajacym ste-
rowanej przerwie A — AI°,

Powyziszy popychacz 66 zacznie nastepnie swoj
suw AI° — AII° przenoszgc przedmioty naprz6d
od swojego brzegu pchajgcego na plycie 44 po-
przecznej podno$nika 40 — 44 i ponizej sklado-
wej rynny 45, gdzie nastgpi dla niego sterowana
przerwa trwajgca w czasie AII°® — AIII, jeszcze
utrzymujgc swoim poprzecznym brzegiem przed-
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mioty postepujagce naprz6d na przenoszacej
tasmie 59.

Podczas gdy popychacz 68 wykonuje taki suw
AI° — AII° ta$ma 92 bedzie wznosié sie za po-
moca krzywki 21 pionowego preta 86, posiadaja-
cego luZno osadzong rolke 79, wspoélpracujacy z
wymieniong krzywka 4 i ramieniem dZwigni 88
o te taSme 92, pchane przedmioty zatrzymujg sie
w uporzadkowanej zaleznoSci.

Podczas takiej sterowanej przerwy AII® — AIII°®
popychacza 66, wymieniona ta§ma 92 (patrz fig. 3)
dziekj uksztaltowaniu wymienionej krzywki 21
zostaje obnizana, po czym pod koniec okresu
AII° — AIII° popychacz 66 rozpoczhie drugi suw
AIII° — AIV° przenoszgc przedmioty na tasme
64, ktéra poniesie je w kierunku strzaltki f1 do
zawijarki Z. Wymieniony popychacz 66 rozpocznie
nastepnie sw6j suw powrotny osiagajac pierwszy
etap AIV® — AVO, W tej chwili, w celu wyréw-
nania prawdopodobnych przedmiotéw opuszcza-
nych na podno$nik 40 — 44 (co bedzie oméwione
dalej) popychacz odwréci swéj ruch na okres
AV° — AVI®°, wykona sterowang przerwe AVIY —
AVII° i po tym powréei do poczatkowego punktu A.

Jefli doptyw przedmiotéw z zaladowarki Y jest
tego rodzaju, ze czujnik 112 nie mg moznoSci zam-
kniecia mikrotgcznika MC1, w swoich ciggtych su-
wach pchajacych, popychacz 66 bedzie nieprzer-
wanie przynosit kompletne ciggi przedmiotéw O,
ktére beda ustawione czotowo do pchajacego brze-
gu, jak powyzej pokazano — od taSmy 59 do
taSmy 64. Odwrotnie, gdy doplyw przedmiotéw z
maszyny Y bedzie taki, Ze czujnik ma mozno§é
zamknaé mikrolgcznik MC1, wtedy przekaZnik r6
bedzie pobudzony j skutkiem tego, jak poprzed-
nio wykazano, elektromagnes 76 bedzie pobudzony
i ustawi plaskownik 70 w pozycje przerywajaca
na tadmie 59, podczas gdy popychacz 66, jak to
zostanie nastepnie wykazane, bedzie zasilal tasme
64 z rynny skladowej.

Tymczasem przedmioty dostarczane z taSmy 64
osiggng mikrolgeznik MC, usytuowany na wymie-
nionej taSmie 64, przelgczajge ustawienie zesty-
kow z1 — 8,2 —5nal—4i2 — 6. To prze-
laczanie powoduje, Ze przekaZnik rl zostanie zwol-
niony w czasie okreS§lonym ~kondensatorem cl
poprzez: pare zestyk6w 3 — 8 przekaZnika r4,
samopobudzanego jak poprzednio uwidoczniono,
pare zestykéw 3 — 9 wymienionego przekaZnika
rl, pare zestykbw 1 — 4 pobudzonego przekaz-
nika r2, pary zestyk6w 9 — 10 i 7 — 8 elektro-
magnetycznego lacznika t8 i odpowiednio lgcz-
nika t2. Tym samym Zzostanie pobudzony swoimi
parami zestykéw 1 — 6 elektromagnetyczny lgcz-
nik t1 uruchamiajacy silnik M.

Przy pobudzeniu elektromagnetycznego taczni-
ka t1 nastgpi otwarcie jego zestykéw 9 — 10,
za pomocg ktérych zwolni sie przekaZnik r3 i
przerwie sie zasilanie z prostownika R2, skut-
kiem czego nastapi zwolnienie przekaZnika r2
w czasie okre§lonym kondensatorem c¢2. Tak wiec
nastapi przelaczanie zestykéw przekaZnikg r2 z
pozycji 1 — 4 na pozycje 1 — 5, przez co elek-
tromagnetyczny 1acznik t1 zostaje wylaczony, a
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elektromagnetyczne 1laczniki ¢2 i t8 zostaja po-
budzone przez pary zestykéw: 3 — 8 przekaZnika
rd, 3 — 9 przekaZnika rl, 1 — 5 przekaZnika r2
i T — 8 Iacznika tl, zapewniajac w ten spos6b
dzialanie silnika M. Elektromagnetyczne laczniki
t2 i t3 byly uprzednio zasilane réwniez poprzez
pary samopobudzajacych zestykéw 1 — 2 elek-
tromagnetycznego lacznika 3, przez pare zesty-
kéw 6 — 2 mikrolgcznika - MC i pare zestykow
9 — 10 elektromagnetycznego lgcznika t4.

Jak poprzednio stwierdzono, w przypadku gdy
doplyw przedmiotéw z maszyny Y jest tego ro-
dzaju, Ze czujnik 112 jest w stanie zamkngé mi-
krotacznik MC1, przekaZnik r6 zostanie pobu-
dzony i skutkiem tego, jak uprzednio pokazano,
elektromagnes 76 bedzie pobudzony doprowadza-
jac plaskownik 70 do pozycji przerywajacej na
tasmie 59, podczas gdy nieprzerwanie przemiesz-
czajacy sie popychacz 66 zasila ta§me 64 przed-
miotami pobieranymi ze skladowej rynny 45.
Faktycznie, jak uprzednio wyjasniono, gdy pla-
skownik 70 jest na tasmie 59 w pozycji przery-
wajacej nastapi pobudzenie przekaZnika ré, wy-
laczenie - zasilania do przekaZnika r7 i pobudze-
nie elektromagnetycznego 1gcznika t5, po czym
przekaZnik r8 zostanie pobudzony poprzez pary
zestyk6w 3 — 9 przekaZnika r7, 3 — 4 lgcznika
t4, 9 — 10 zdalnego przerywacza t5, a mikro-
lgcznik MC6 cyklicznie sterowany krzywkag 27
i mikrolacznik 108 rynny 45 zostang zamkniete
skutkiem obecno$ci przedmiotéw w rynnie 45.

Pobudzenie przekaZnika r8, ktéry przez swoja
pare zestykbw 1 — 2 pozostaje samopobudzony
przez mikrolgcznik MCT cyklicznie sterowany
krzywka 28, spowoduje swoja parg zestykéw
2 — 6 pobudzenie lacznika t7, ktéry oprécz tego,
ze jest zasilany przez powyzszy przekaZnik r8
jest réwniez zasilany poprzez swoja pare zesty-
kow 1 — 2, zostaje samopobudzony przez mi-
krotgcznik MC5, cyklicznie sterowany krzywka
26. Pubudzenie 1lgcznika t7 parami zestykéw
3 — 4 i5 — 6 wywoluje pobudzenie -elektro-
magnesu 101, a ten z kolei przez poruszanie
zwory 100 i za pomoca poprzecznych ramion
97 -—— 98 diwigni przeciwko przeciwdzialajacej
sprezynie 102, wytworzy odchylenie sie zebatych
elementéw 95 — 98, umozliwiajage przedmiotom
opuszczenie sie z rynny 45 na piyte 44 ponizej
podno$nika 40 — 44.

Wobec tego zgodnie z fazg sterujgcej krzywki
27 pobudzania mikrotgcznika MC6 przekaZnika
r8, taSma 92 podniesie krzywka 21 i polgczonymi
czlonami jako element boczny, jak juz wspom-
niano uprzednio (patrz fig. 3) tak, aby utrzymaé
przedmioty opuszczajace w uporzgdkowane] za-
leznoSci rynna 45 na plyte 44 pod podnoénikiem
40 — 44,

Jak juz powiedziano, powyZsza taSma 92 jest
nastepnie obnizona i popychacz 66, swoim brze-
giem pchajacym umozliwi przeniesienie warstwy
przedmiotéw w odpowiednim czasie na ta$me 64,
a druga warstwa jest czeSciowo trzymana wew-
natrz rynny 65 w ten sposéb, aby mieé oparcle
¢ swoja dolng powierzchnie lub o gérng po-
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wierzchnie lub czolo popychacza podczas
suwu.

Przy trwatym braku przedmiotéw pod czujni-
kiem 112, popychacz 66 bedzie kontynuowatl zasila-
nie taSmy 64 przedmiotami dostarczanymi z ryn-
ny 45, co bedzie teraz opisane. Natomiast, gdy
rzad przedmiotéw jest utworzony przy przerywa-
jacym plaskowniku 70 i w takiej iloéci, aby pod-
nie§¢ czujnik 112 i rozewrzeé mikrolagcznik MC1
w czasie okre§lonym kondensatorem ¢3, to jest
przed zwolnieniem przekaznika 16 i elekiro-
magnetycznego lgcznika t6 przez rozwarcie mikro-
lacznika MIC3 cyklicznie sterowanego krzywka 24,
samopobudzenie przekaZnika r8 zostaje przerwa-
ne przez rozwarcie mikrolgeznika MCT7 cyklicznie
sterowanego krzywka 28 i skutkiem tego zwolnie-
nia- przekaZnika r8 elektromagnetyczny gcznik t6
bedzie pobudzony poprzez parg zestykéw 2 — 7T wy-
mienionego przekaznika r8 i para zestykéw 2 — 7
jeszcze pobudzanego iacznika €6, ktéry przez zamk-
niecie par swoich zestyk6w 3 — 4 bedzie pobudzal
elektromagnes 32 tak, aby swojg zworg 33 — 34 za-
ze¢bi¢ bruzdy 36 krzywki 18 przemieszczajgc jg na
osi 15 do spowodowania krazka 38, sprzezonego z
pretem 40 podnoSnika 40 — 44, do zazebienia we-
wnatrz bruzdy 37 krzywki 19, podnoszagc w ten
spos6b przedmioty pozostajagce na plycie 44 tego
podno$nika wewngtrz skladowej rynny 45.

Podczas gdy podnoénik znajduje sie¢ w swym po-
tozeniu #¢rajnie wzniesionym, mikrolgcznik MCS5
jest otwarty krzywka 26, przez co réwniez lgcznik
t7 zwalnia sie przerywajac zasilanie elektromagne-
su 101 tak, aby umozliwi¢ zebatym czionom 95 —
96 zamkniecie, pod wplywem przeciwdzialajacej
sprezyny 102, ponizej przedmiotéw pozostajgcych
na plycie 44 podno$nika jeszcze przy wzniesionej
pozycji. W miedzyezasie réwniez przekaZnik r6
i elektromagnetyczny lacznik 7 sa pozbawione na-
piecia, po czym przy zwolnieniu lgcznika t7 zgod-
nie z fazg mikrolgcznika sterowanego krzywksg 25,
doptyw pradu jest réwniez odciety od lgcznika t6,
co powoduje pobudzenie elektromagnesu i zatrzy-
manie podnoénika w jego najnizszej pozycji (okresy
faz — patrz fig. 3). Zwolnienie lgcznika t5 wywo-
luje przerwe w doplywie prgdu do elektromagne-
su 76, po czym przerywajgcy plaskownik 70 jest
podniesiony i w ten sposéb rozpoezyna ponowne za-
silanie taSmy 64 jak to uprzednio opisano.

Jak mozna wyraZnie zobaczyé z operacyjnych faz
juz opisanych, zasilanie do zawijarki Z przenosza-
cg taSma 64 nastepuje w kazdym cyklu maszyny
z cykliczng ciagloicia i zawsze pewnymi ruchami
popychacza 66 zasilajagcego wymieniong tasme 64
lub z taSmy 59 przedmiotami z zaladowywarki
Y lub z skladowej rynny 45. Gdy zawijarka Z be-
dzie zatrzymana, zostanie przerwany doplyw prg-
du do igcznika ¢4, poprzez jego samopobudzajgce
pary zestykéw 1 — 2, co juz mozna bylo zobaczyé
z innych zastosowan tych samych elementéw w
tych samych parametrach. W tym  przypadku,
przedmioty z zatadowywarki Y przesuwajgce sie
na taSmie 59 sg skladane wewnatrz rynny 45.

Faktycznie przy powtarzaniu powyzej opisanych
kroké6w w stosunku do przerywajacego plaskowni-
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ka 70 w funkcji przedmiotéw na taSmie 59, gdy te
przedmioty s3 na czole brzegu pchajgcego popy-
chacza 66 i przynoszone tym popychaczem nad ply-
te 44 podnoénika 40 — 44, lacznik 6 (patrz fig. 2)
zostanie pobudzony przez pare normalnie zamknig-
tych zestyk6w 13 — 14 laeznika t4, ktéry ma przer-
wany doplyw pradu i przez parg normalnie zamk-
nietych zestykéw 11 — 12 lacznika 5, ktéry ma
réwniez przerwany doplyw pradu. Egcznik 68 cy-
klicznie sterujacy podno$nik 40 — 44 wznoszacy
przedmioty wewnatrz rynny 45, przechodzgc mie-
dzy zebatymi czlonami 95 — 96 przy zamknietej
pozycji ponizej dolnego brzegu rynny 45, rozszerza-
jac je wbrew dzialaniu sprezyny 102 i osadzajgc te
przedmioty na wymienionych zgbatych czlonach
95 — 96, ktére zamkng sie ponownie pod przed-
miotami pod dzialaniem sprezyny 102. '

Podezas tych faz magazynowania do rynny 45,
gdy zawijarka Z bedzie zdolna do wznowienia jej
dzialania, powyZej opisane warunki robocze beda
wznowione przez zadzialanie na reczny przycisk
mikrolacznika P1 przy dzialaniu obydwu maszyn
Y i Z. Natomiast, gdy bedzie trwaé¢ wylaczenie ma-
szyny Z, przedmioty z zawijarki Y bedgq nieprzer-
wanie skladowane, dopéki nie zostanie osiggniety
gorny poziom rynny 45. W tym momencie gadzia-
la czujnik 106, w celu zamkniecia mikrolacznika
109 réwniez zatrzymujacego zaladowywarke Y.

W uzupehieniu do przykiadowo opisanych wa-
runkéw roboczych w polgczeniu z wyzej: wymie-
nionymi punktami I° i III° jest oczywistym na
podstawie zasadniczego wykresu elektryczno-me-
chanicznego, pokazanego na fig. 2, Ze réwniez
wszystkie inne warunki robocze daja sie sterowaé
tak indywidualnie, jak i w polgczeniach wymienio=
nych w pozostalych punktach II° — IV°® — V°
i VI°, ktére nie zostaly opisane szczegélowo dla
skrécenia opisu. Zatem jest oczywistym, Zze za po-
mocy takiego aparatu uzyska sie znaczne korzySci
praktyczno-techniczne, w specyficznym zakresie u-
rzadzen do automatycznego zawijania przedmiotéw.
Faktycznie, dzieki wielkim predko$ciom zawijarek,
maszyn Z w przedyskutowanym wypadku, w po-
laczeniu z zaladowywarkami, maszynami zasila-
jacymi Y w przedyskutowanym przypadku, za po-
mocg aparatu bedgcego przedmiotem wynalazku te
zawijarki s3 w kazdym cyklu zawsze zasilane nie-
zaleznie od wydajnofci zasilania zaladowywarek
przez automatyczne pobieranie w razie potrzeby
przedmiotéw z rynny skladowej. Tak wiec dalsza
zaleta jest osiggnieta dzieki mozliwoéci cigglego
posiadania do dyspozycji pewnej przestrzeni w
skladowej rynnie do magazynowania przedmiotéw
w razie przypadkowego wylaczenia zawijarki.

-Oczywiste jest, Ze powyzsze uksztaltowanie
przedstawione jest wylacznie przykladowo i réwniez
jest oczywiste, Ze w duchu powyzszego opisu i po-
nizszych zastrzeZzefi wynalazku liczne zmiany i mo-
dyfikacje moga byé praktycznie wykonane, szcze-
gblnie w zakresie uzyteczno-praktyeznym szczegé-
16w konstrukcyjnych bez odejscia od istoty niniej-
szego wynalazku.

Tak wiec, na przyklad jest oczywiste, ze mikro-
laczniki MC i MC1, przykladowo opisane w po-
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laczeniu ‘do mechanicznie dzialajacych czujnikéw
wykrywajacych obecno§¢é przedmiotéw na odpo-
wiednich ta$mach 64 i 59 przenoszgcych, moga byé
zastagpione réwnowaznymi znanymi Srodkami do-
stosowanymi’ do stwierdzenia obecnoci przedmio-
t'é_W“ i do sterowania odpowiednich polaczonych
czlon6éw ukladu przez elementy dzialajace induk-
cyjnie, pojemno§ciowo, za pomoca promieni §wietl-
nych w polgczeniu fotokomérek i tym podobnych
urzadeen.

Zastrzezenia patentowe

1. Urzadzenie przenoszace zwlaszcza do maszyn
pakujacych i podobnych, znamienne tym, Ze zawie-
ra w kombinacji taSmy (59) (59') przenoszace
przedmioty (0) przynajmniej z jednej maszyny do-
staréiajacej (Z) do stanowiska przemieszczajgcego;
ma taSme (64) przenoszacg do zasilania przedmio-
tami (0) ze stanowiska przemieszczajacego do przy-
najmniej jednej maszyny odbierajacej (Y) i posia-
da rynny (45) (45") skladowe usytuowane na sta-
nowisku przemieszczajacym pomiedzy przenoszacy-
mi ta§mami (59) (59) i (64) do zasilania przedmio-
tami (0) z maszyny zasilajacej (Z) do stanowiska
przemieszczajacego i odpowiednio ze stanowiska
przemieszczajacego do maszyny odbierajacej (Y);
ma réwniez popychacze (66) (66’) umieszczone w
stanowisku - przemieszczajacym dla przenoszenia do
taSmy (64) przedmioté6w (0O) transportowanych za
pomoca tasm (59) (59") do stanowiska przemieszcza-
jacego przechodzacych przez skladowe rynny (45)
(45") dla zasilania maszyny odbierajacej (Y); wypo-
sazony jest ponadto w podno$niki (40 — 44) (40" —
44") zsynchronizowane z popychaczami (66) (66’), do-
stosowane do sterowanego przemieszczania do ry-
nien (45) (45') skltadowych w stanowisku przemiesz-
czajgcym przedmiotéw (0) podczas ich przenosze-
nia z taSm (59) (59') przenoszacych do taSmy (64)
maszyny odbiorczej (Y); dodatkowo w jego skiad
wchodzg przerywajace ptaskowniki (70) (70°) przy-
stosowane do zagradzania drogi przedmiotom (O)
przenoszonym na tasmach (59) (59') na stanowisku
przemieszczajacym przed skladowymi rynnami (45)
(45); zawiera takze zebate czlony (95 — 96) (95 —
96'). do usuwania z sktadowych rynien (45) (45') za
pomoca popychaczy (66) (66") przedmiotéw (0) zasi-
lajacych przenoszgcy ta§me (64); posiada. réwniez
polaczony zespét z ukladu cyklicznego sterowania
popychaczy (66) (66") odpowiednio do ciggltego ruchu
do taSmy {64) przenoszgcej przedmioty (0) do ma-
szyny odbierajacej w poblizu skitadowych rynien
(45) (45") i z ukladu w kazdym cyklu wielokrotnie
uruchamiajgcego pedno$niki (40 — 44) (40" — 44°)
w synchronizacji z zatrzymaniem sie ruchu do ta$-
my (64) popychaczy (66) (66') i z zatrzymaniem sie
w fazie ich ruchu powrotnego po osiagnieciu przy-
najmniej pozycji odpowiadajacej temu zatrzymaniu,
jak réwniez z ukladu blokujagcego dla sterowania
wzajemnej synchronizacji uruchamiania podnoéni-
k6w (40 — 44) (40 — 44'), plaskownikéw (70)
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(70") przerywajacych i zebatych czlonéw (95 — 96)
(95" — 96") umozliwiajacych pobieranie przedmioctéw
(0) z rynien sktadowych (45) (45). .

2. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, znamienne tym,
Ze jest wyposazony w uklad sterujacy cyklicznie
popychacze (66) (66") zgodnie z cigglym ruchem za-
wierajacy zesp6t krzywek i lacznikéw elektromag-
netycznych, umozliwiajacy popychaczom (66) (66’)
zasadniczo w poblizu pozycji zatrzymania na wyko-
nanie ‘ruchu nawrotnego oraz w zesp6l lacznikow
i krzywek o zmiennym cyklicznym ruchu, przewi-
dzianym do zatrzymywania przesuwu popychaczy
(66) (66") zgodnie z ich fazg ruchu naprzéd, beds-
cg nastepstwem zatrzymania i ruchu nawrotnego.

3. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, znamienne tym,
ze posiada w kombinacji uklad ryglujacy sklada-
jacy sie z wzajemnie ze sobg elektrycznie polgczo-
nych wykrywacza zasilania (112) i czujnikéw (104
— 105) (104’ — 105") (106 — 106") umieszczonych na
drodze zasilania produktéw (0) z maszyny dostar-
czajacej (Z) do stanowiska przemieszczania; ma
pierwszy uklad elektrycznego przelaczania steruja-
cy ruchy plaskownikéw (70) (70') przerywajacych,
uruchamiany przez wykrywacz zasilania (112) i
czujniki (104 — 105) (104 — 105") (106 — 106'); jest
wyposazony réwniez w drugi uklad elektrycznego
przelaczania sterujacy pobieraniem produktow (O)
z skladowych rynien (45) (45'); oraz zawiera trzeci
uklad przetgczania elektrycznego sterowany pierw-
szym i drugim ukladem przelgczania elektrycznegon
i za pomocg ukladu kontrolnego potgczonego z od-
bierajacg maszyng (Y), dostosowany do sterowania:
ukladem uruchamiajacym podnoéniki (40 — 44)
(40" — 44'), drugim ukladem przelgczania elektrycz-
nego, ktéry jest sterowany czujnikami (104 — 105)
(104 — 105) (106 — 106’) kontroli magazynowania,
polaczonymi z rynnami (45) (45") skladowymi oraz
pierwszym ukladem przetgczania elektrycznego,
ukiadem kontrolnym przelgczania elektrycznego
i wykrywaczem (112) zasilania.

4. Urzadzenie wedlug zastrz. 3, znamienne tym,
Ze zawiera dwie tasmy (59) (59°) przenoszace do za-
silania przedmiotami (0) stanowiska przenoszgcego
i taSme (64) przenoszacg do zasilania przedmiota-
mi (0) ze stanowiska przemieszczajacego do maszy-
ny odbierajacej (Y) i potaczenie skladajgce sie dla
kazdego zestawu przeno$nik6w zasilajgcych skla-
dowe rynny (45) (45') i zebate czlony (96) (96) do
sterowanego pobierania zmagazynowanych przed-
miotéw, przy czym skladowe rynny (45) (45") usy-
tuowane sg przy stanowisku przemieszczajacym mpo-
miedzy taSmami (96) (96") przenoszgcymi przedmioty
(0) do stanowiska przemieszczajgcego i taSme (64)
przenoszacg z tego stanowiska do maszyny odbie-
rajacej (Y); posiada réwniez liczne popychacze
(66) (66"), liczne podno$niki (40 — 44) (40" — 44')
i liczne pltaskowniki (70) (70") przerywajace; i te
wszystkie elementy dzialajgce na odpowiednie tas-
my przenoszace przedmioty (0) do stanowiska
przemieszczajgcego sg wzajemnie polgczone w cy-
klicznych fazach przesunietych o 180°,
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