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{57) zpusob automatickdho odebirdnf koncovych civek
dvoustrannéhe textilnfho stroje, zejména
soukacfho, gpfédaciho nebo skaclho stroje pfi

=z neuspofdadand vimend pomocl nejméné jednoho

ﬁ; manipula&niho automatu (7L, 7R} vedeného podél

& ) podélnyeh stran stroje (1L, 1R) a odkladdnt

i odebranych koncavych civek {3.10L a2 3.9L, 3.1R

= az 3.9R) na v taktu E§mYbovatelnﬁ dopravn{ péds

(5), uspofiddany v podélném stfedu stroje a

spoledny ob&ma jeho strandm, na ktery navazuje

vyrovndvaci drdha (6). Manipulagni automat (70,

7R) na kazdém misté, kde se md vyménit koncovi

cfvka (3.1L a2 3.9L, 3.1R a% 3.9R) pfed pteddnim
kancové civky (3.10L a2z 3.9L, 3.1R az 3.9R) na
dopravnf pis {5) prezkousi, zdali dopravnf pés

{5) je na tomto misté volny, nebo je jiz

koncovou clvkou (3.1L az 3.9L, 3,1R a2 3.9R)

obsazen. V pFipadé obsazeni dopravnfho pdsu (5)

ptivede manipuladni automat (7L, 7R) hnacimu

Gatrojl (8) dopravntho pdsu (5) eidici signdl,

3 ! kterym se dopravni pds (5} tak dlouho v taktech

ﬁ ' pohybuje ddle, a2 se v tohoto mista dogdhne

volné posice na dopravoim pédsu.skdyz je

vyrovndvacl drdha {(6) zcela naplnéna koncovymi
civkami (3.1L a2 3.90,-3,I1R aZ 3.9R) vysle se
poplachovy signdl nadfazenému kontrolnimu
ugtrojfl, které vyvold vyklizovac!{ proces pro

dopravni pds. ’




Vyndlez se tTyké zpisobu automatického odebirdni navi -
jecich nebo koncovych civek dvoustranného textilniho stro -

je, zejména soukaciho, sprédaciho nebo skaciho stroje pfi

:  neuspo1édané vyméné pomoci neamen§ aednoho manlpulaéniho

automatu vedeneho podél podélnych stran stroae a odkléaéni
odebranych koncovych civek na v taktu pohybovatelnv doprav -
ni pés, uspofddany v podélném stfedu stroje a spoledny obd -

ma jeho strandm, na ktery navazuje vyrovndvaci drdha.

‘
!

Yoderni textilni stroje jsou konstruovdny Jako mnobo-
mistné stroje, pfidemZ pro dopravu odebranych koncovyeh
civek mohou slofit doprevni pdsy, které jsou umistény ve
stojiany stroje v oblasti sttednf podd1lné osy stroje. Hoto -

vé koncové civky se pfeddvajl bud rulnd nebo pomoci mani -

pula¥niho automatu na tyto dopravni pésy. JestliZe se

vymgna civek provadl v tak zvane neusporédané viméné, pFi

- které se provadi vym¥na, ‘podle okolnosti, 1/navzégem od se -

be relativnd vzddlenych mistech, pa kterfch se vyskytla
pgtféba vyngny, vznikd u dvoustranné ho textilniho stroje
ten yroblém, 2e”posice na dopravaim pdsu, na kterou se md
odlo¥ it §oncovd civka, je jiZ obsazena, rebot krétece pfed -
tim byla na ni jiZ odloZena koncovéd ¢ivka z protilehlé

strany stroje.

Pro‘feéeni tohoto problému je zndmo, uspo¥ddati dva

. Qopravni pdsy podél stredové sy stroje, Takovdto




v

za¥izen{ jsou nap¥iklad popsdna v DE-CSu 32 44 015 a
DE-OSu 33 32 409.

U téchto znémjch Zafizeni Jsou dopravni pésy civek

u3poféaany v jedné roviné vedle sebe a pohybuji se v

navzé jem opadnych sm¥rech, Na jednom konci obou doprav -
nich pédsd se nachdzi zafizen pro pfevod civek z jedno -
ho dopravnfho pédsu na druhy dopravni pds. U jednoho ta -

" kovéhoto za¥izeni miZe dojit ke kolizi civek, odklddanych
"% jedné nebo drubé strany stroje. Nevyhoda takovéhote za -

Tizen{ spodivd v tom, %e zphsobuje pfilis wvekkou §ifku
stroje, coZ md velky vliv nma prostorové uqufdddni pfi

instalaci stroge.

L LT TR HA

V DE=Osu 35 HL 815 je-ddle popsén civkov? automat-s
poaizdnym zafizenim na vyménu civek, kteri mé dopravni pés '

'civex, pfiéemz nad dopravnim pasem cfvek je usPQfédano

svéraci a zvedacl ustrojl slou¥fci jako rozsifeni zd -
sobnfku, na ktery se civk# pfevddd ji z dopravniholpésu

a tam se zatimn¥ skladuji, Sv8racim a zvedacim dstrojim
nejsou viak civky déle dopravovdny, nybrZ pro dali{ trans -
port se musi pfevést zpét_pa dopravn{ pds civek.

Ukolen vyndlezu je vytvofit zpisocb automatického
odebiréni koncovych civek dvoustranného textilniho stroje,

'zejména'sbukaéihp, 3p§ééa¢iho'nebo.skaciho strbje'pfi ne -

uspofddané vymdnd pomoci ne jmén¥ jednoho manipulzdniho




automatu vedeného podél podélnfch stran stroje a odkld -
R I-1 o odebranvch koncovych civek na-v taktu pohybovatel _,%_E

ST -:7-‘:-3-:--"-‘-4"in3‘ d0pravni peis ,_uspofédansf---v—podé lném—stredu 8tro ae g -
spoledny obdma jeho strandm, na kterf’navzije Vyrovnd -
vaci drdha, kterfm je mo¥né, navzdory uspofdddni pouze
Jediného doprawmiho pdsu v podé iném sti¥edu stroje, u -
kl4dati koncové civky z obou stram stroje na dopravni
pds a sice tak, Ze se dosahne co-nejvétéiho-vyuiiti'
odklddscich éasic,'ktéré jsdu k‘dﬂéﬁosioi na dopravnim
pésu, aniZ by dochdzelo k poruchdm, nebo se.dopravnl pds

) musel cél# prabdZng vyklizet, nebo v krdtkych Zasovych

intervalehh,

Podstata vynélezu SpouiVﬁ v tom, Ze. manlpulaéni auto-=

,.mat na ﬁaidém misté kde -se mé vyménlt civka, pred pfe -_:_‘ﬁ
“:w.; ;:  '-;dénim koncové civky na. donraxni_pés prezknu;i "zdali Jﬁ o
dopravni pds na tomto mistﬁ volny, mebo je jiZ koncovou
e E s = =eivkou oosazan a v pripaaé obsazeni dopravniho pésu prl -
vede ¥{dic! signdl, kterym se dopravanil pds tak dloubo

v taktech pohybuje ddle, aX se u tohoto mista dosahne .

volpné posice na dopravnim pdsu. :

Rozvinuti vynéleiu spos {vd v‘tom, Ze kdyZ je vy -
rovnévacl drdba zcela naplngna, vyﬁle se 51gnél nadfa -
JERTE zenému -kontroln{m ustroa;, kters Vyvolé vyk +zovaci =

e

proces pro vyrovAdvacl drdhu a dopravni Dés.,




Dalsim vyznakem vyndlezu je, Ze podet P mist, osa -
ditelnyeh na vyrovndvacl drdze koncovymi clvkami odpovi -
dé negméné asi. druhé odmocnlné z. celkového poétu N posic E

na donrdvnim pésu, osadltelnych koncovfmi civkaml.

Rozvinut{ vyndlezu spodivd rovmnsZ v tom, Ze prfezkou =
Sen{ dopravniho pdsu na obsazenl posice koncovou civkou
manipuladnim automatem se provéddi bezdotykové‘pracujicimi

- ¢idli,

- Poslednim vyznakem vyndlezu pak je, Ze bezdotykovd
pracujict &idla jsou vytvofeny jako svdtelné zdvory: na
vézi ddra¥eného svdtla.

Vyhodnost vyndlezu spoSivd v, tom, Ze, ddpovidajicim

¥{zenim do?révniho pésu“je'ﬁdéﬁafﬁno 6'fo,'ﬁé'zéela;ne2é
. v1sle na tom,. kterého nista prl neusporédané vﬁméné

se mé vyména civky prOVhstl, je K dlsp031c1 vidy volné

 posice na dopravnim pdsu nebo se mi¥e vytvofit. U zpliso
bu,ﬁodlevvynélezu miZe koncovd civka, odloZend na éﬁﬁ;&ﬁ -
ni pas, zistati tak dlouho na stejném mist¥ dopravniho
p4su, dokud se nepotfebuje pro dals{ vymsnu. To je na - |
pFiklad v tom pripadd, jestliZe po odloZeni koncové civ -
ky na dopravnl pds z jedné strany stroje ddchdz{ k vy -
\méné civky na protllehlé strand stroje. V tomto pfipa -
"dé je dopravni pés manlpulaénim automatem tak dlouho tak-

tovdn, a¥ volnd posice dosahne of {slu¥né misto.



telnj' mimo¥4dnd dobry stupen vyufitelnosti dopravniho
¢ pdsu pfed tim, neﬁll musi b?t dopravni pés celf Vyk11.7ﬂ7

Ukdzalo se, %e zplsobem podle vyndlezu je dosaZi - =

) e o ——

o i} - ——— s

zen. To-plati zeamona tehdy, Jestllﬁe vyrovnévaci drd'ldm
ha je integrovdna dc zp@schbu tek, Ze p¥i dal¥im takto -
vén{ dopravaiho pésu jsou koncové civky, které dospély
na konec dopravniho pésu, Jsou pfevzaty vyruvnévaci dra-
hou, kterid se pozvolna naanhge, takﬁe vy“lizovéci pro -
ces se miZe provésti tehdy, kdy% celd vyrovnévaci dréha
Se napln¥na. Ukédzalo se, fe dosaZitelny stuped vyuZiti
posic dopravniho pdsu pro piedem zadany poSet odkldda -

cich posic na dopravanim pdsu, ktery Je zdvisly na podtu

nist stroje, vzrlstd s podtem mist, kberé jsoﬁ X dispo -

=gici— na*vy“ovnévqcﬂﬂﬂr e-—0viem-Ze- dnproh0~stunn§ VY=

CuZiti ae t*eba ‘dosahnout s co neamenbim poétem mist na:

Vyrov“évaci drdze . Ukézalo se, Ye-velmi--dobry ‘stuped- L —E
vyuZitelnosti doPravniho pédsu ge dosaixtelny tehdy, .
aesgll$; ooéé%mP mlst na vyrovnévaci dréze a celkovf

poéet N posic na dopravaim pédse spliuji alesponl pfibliZ-

ng vztah P =Vﬁr° ’ | R

- gvdteind zdvory na bdzil odrazensho svitla.

-‘Pfezkcuﬁeni“pnzic—dopravnfho—pésu—na—stav——-ebsazeno——{
nebo-volno- manipuladnim automaten se Y&elnd miZe pro -

vadet Devdouykové pracugicimi gidly, vytvorenjml Jako




| -flr¢2déiéﬁﬁwmistfuvfméﬁy'éivek.ﬂa;belkovdu:délku_stroje; e

',gna_ﬁavijeciaoblast‘spféﬁagiholnebolskaciho stroqg.g'~

i

Ddle se ukdzalo, e pri neuspoféddanéd vymdng dosta -
tak
ne se po relativnd krdtké dobd/dobrého statistického

-%e se dosahne mimoYddnd dobrého stupnd vyuZiti doprav -
niho pdsu jeStd pfed tim, nezli se musi obsadit vyrov -

"nava;i dréha.

- . PR -

7pisobenm podle vyndlezu lze dosahnout bez velkfch
ndkladd vyu?it{ pozis dopravniho pdsu vice nezli z

pades#ti procent.

V dal$im textu bude zplsob podle vyndlezu bliZe

objasn¥n na pfikladech provedeni za pomoci pfipojenyeh

Wﬁ'resﬁt LTOTOTR wm W e . Vi . W e W g . - -v,

B it

" Na obr. 1 je schemat:c&y znézornén Eelni pohled R

Na obr. 2 je schématicky zndzorndn pobled ze shora

na stroj podle obr. 1.

Na obr. 3 je zndzorn¥n tabulkovy pfehled procesu
plngni dopravaiho pdsu s 64 dlofnymi posiceml pii vyrov-

nAVaci drédze s 8 misty.

- -

V oobr. 1 je znéZOrnéna navijeci oblast spfddaciho
nebo. SKaciho stroae v gelnim pohledu. Lze rozeznat
typlckou dvoustrgnnou konstrukcl strode, 2 sice levou

stranu 1L stroﬁe a pruvou stranu 1 R stroje. Ne -

zndzorndnym zplsobem prlchézeai od 3prédacich mist he -




. kberé isou uloéeqy_ __;vkovych rémech 2L resp._?R a

oblasti stroje se.navijejf na civky 3 L resv. BR s

rémd 3L resp. 3R a, Jak Je zhdzorngno Sipkami f1, f?,,

bo skacich mist stroje pfize, resp, nité a v navijecl

e o

A yisviindly S

jsou pohéngny tfecimi hnacimi ﬁ”trOJIml kL resp. 4R,

V podélném stTedu stroje Jje uspofdddn doprdvni pds 5.
v obr. 1 - .
Pri vyménd civek se civky 3L resp. 3R uchopi/nezndzor - 3

nénfm manipuladnim autpmatem, vyamou se ze civkovych

cdlo¥{ se na dopravni pés 5, ra kterém je znézqrnéna
civka 3 Na dopravni pés 5 navazuje vyrovpdvaci dré-
ha 6, znézornénd v obr. 1 kleoaaicim zpiscbem, na kberé

Je zpazorréna civka 37, kterd tam byla odloZena.

xresny—@rﬁbéhfzp&sﬁhu—ﬂutomatlckeha edbéru koncovych

,01vev Dude 7 ddBlm textu Dllze dﬁ]@ﬁﬁéﬁ—ﬁﬁﬁﬁéi dbr. e

::Oznaéen?_Z;ﬂL&?a§;f359L a'na pravé strand  3.,4R af T "

Znézarnénj stroa¢mé.-g-xaa.sgukacichwngbp@skaclsh. R ;

-----

3.9R. Koncové civky jsou zndzorndny s Jjejich rozdilnymi

stavy nevinuti, resp. Qvinuti.

Dopravnl péds 5' je hnacim Vstrojinm 8 krokovd poc -

C il ehlym1 skacimi nebo STIéOaCiml mlsty-celkem.9 odklé -

hybovatelny ve sméru Fipky a nd vidy mezl navzdjem pro -

-dacich p031c, &te“e JSOJ oznafeny= $.1 3% -5.9. - =

Vyrovnédvaci dréha 6, vytvorend rovn8Z jako dopravni



pés, md vlastnf hnacl ustrojf 9 a na svém konci &idlovou

koncovou zaréiku 10, Kterd Je spojena se signdlovym vy -

. silgéem~ ;l,,kbery VJ§lgvvyk1;zovacf_signél,bannezndzop_f.;

n¥né kontrolni udstroji 12, jestliZe viechna mista na vy -

—

rovndvaci drdze 6 jsou obsazena. Vyrovnévaci drdha mi —
Ze byt take vytvorena samozreamé bez pohonu Jako skluz
nebo véleékové dréha. |

 Podél obou pooélnych stran sbroje Jsou pohyblivd us -
pofddény ava manipuladni automaty ?L a ?R, které pro -

——

véddji vymdnu civek., Je samozfeame, ie mﬁie byt uspafdddn
také pouze jediny manipuladni automat, ktery obsluhuje ob&

strany stroje.

P m..ﬂ"l# R . e T .,

Kaidy manlpulaéni automat 7L ‘a 7R md dstrojl

71L resp. 7+1R, kterfm mﬁie perkOUth ' Zduli prl vy -

n3nd civky je na odpovidaJici p051ci 5 1 resp. 5.9
dopravniho pésu k disposici volné misto:—;ebo aeEEil tam
byla jiZ odloZena koncovd civka. Tato dstrojf{ jsou udel -
ng Vyt#ofena jako.bezdotykové §idla zndmych konstmukel,
papt . jako fotobudky, které reaguji na manipuladnim auto-
matem sejmuty a vyslanyrsvételny paprseg, pfipadng Jjako

svételnd zdvora.

U provozniho stavu, znézornéného v obr. 2, Jsou 312

" koncové civky odlozeny na p051cich 5 4, 5 5, 5.7 & -

5.9 na. dopravaim pésu. S, Dal¥{ koncovéd civka 3’

e et .




nachdzl se ji% na Vyrovnévaci drdze 6.

JestliZe nyn{ je na pravé strand civka 3.8R plné P

nov1nuta a ma byt vyménéna manlpulaénim automatem' 7R

AT tento manlpulaéni aubomat R negdfive poméci'""

T e i i ks

Cdstroji 7.1R, zdali p¥is u§né posice 5.8 na doprav -

nim pdsu je volnd, V dgném p¥ikladu pmovedeni volné ae,
a civka 3.8R se mi¥e na dopravnl pds 5 odloZit.

Mezitim byla na levé strand stroje plnd navinuta

koncovd civka 3.5L a méd 8e manipula¥nim auvtomatem 7L

s ——— — —

vyménit, Zkoubka.odpovidaaici posice 5.5 na dopravnim

pésu S provedend ustrojim 7.1L ukazuje, ¥e zde him byla

- ——— —

jiz odloiena koncové civka z protilehlé strany. Misto

tedy neni volné., Také posice 5.4 Je Jji¥ obsazena kon-

s govoucIviouykberdbyla—od ol ena—~z —lewd - stranys Manipu =

 latni aubonat vySle tudfy po veden! 7.2, beré miZe bt
" tvofeno jeho“VIastni“EolejhiCi'bfo"ﬁi;Eﬁ}'fidibi“sigﬁéiy B
hnacimu ustroai 8, ktera vedou k dal¥imu Dohybu dopravni-
- ;:“mhf##%_ﬂa é%éﬁ"ﬁ DO krocich Tyto ridlci 51gna1y jsou vysildny B
tak alouho, dokud dalS$f pohyb dopravniho pdsu S5 jej ne -

privede kX volné p031c1 na mistd 5.5.

Jak—z— ebr.—?—ﬁvﬁlfvi L dopravni—pa&——s—aWe—ﬂﬁﬂ—ob“'
sazen 5 koncovynmi civkami, coZ &ini vice neé rasesidt pro -
cent jeho posic. JestliZe nyni'mnnipulaﬁni‘automat 7L

vy§le ¥idici signdl hnacimu ustro;i 8 ~ pak se .312 p¥i
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pfi jednom pohybovém takfu ﬁfevede koncovd civka 3 na
vyrovndvaci drdhu 6, kterd je tim plng obsazena. “Po mé
24 ndsledek, Ze signélovim vysilafem 1l ‘se gySle na .
kontfolni dstréji 12 signdl, kbery v;;olé vyklizovaci

proces celého dopravaiho pdsu 5.

V obr. 2 je z divodu zjednoduseni vykresu zndzorndn
pfiklad pr0v§deni s jen velmi malym podtem spfddacich
nebo skacich mist a jen s mdlo vyrovndvacimi misty. VSeo-
becnd maji obvyklé spfddaci pebo skaci stroje mnohéﬁ vice
gpfddacich nebo skacich‘mist a oﬁpoviéajici vét31 polet

mist na vyrovmdvaci drdze.

vV dalsim textu je znézorneno,bro lepsi ilustracl .
stupnd Vyuzlti u tohoto 7pﬁsobu, ve form$ tabulky na obr. 3,
krokové provédéni zp&sbbu na pfikladu stroae s jednim ’
udopravnim pésem se b4 uloZnyml posicemi a }ednou vyiovné— '

vaci drahou s 8 misty.

7ndzorndni v obr. 3 je vytvofeno jzko matice, ot idemZ
¥4dky matice znamenajl navzdjem za sebou ndsledujic{
zpisobové kooky, zatim co prvoich osm sloupcﬁ pfedstavuje
mista na vyrovndvacl drdze a nésleduaici 64 sloupc~ld
pieddtavuje posice na dopravnim pasu. Mista, obsazend

koncovjml civkaml, JCOd vidy oznaéeny -0-

Jak Je A orvniqo rédku zreamé, zadind znusob uloze -

nim,ct;r koncovych civek na dopravni pés. Ve druhém aZ
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Sestém Fddku k tomu vfistupuji dalsi civky, aniZ by doprav-*
ni pds musel byt ddle taktovdn, to je Dobybovén po krocich.'

[ T

. Teprve v sedmém ;dggu_se dopravni pds taktuae 0 jednu 3o - .

e U e S o e e o e et ey o e £ s imi e —

sici, nebot ve sloupci 45, tedy na posici 45, se mé ulo -
%it civka a na tomto mistd, jek lze sezﬁat z Tddky 6, se
ji% nachdzela civka. Daldi pohybovy krok o jeden takt se

_ provddl v fddce 11, Timto krokem je civka dopravena na
korec dopravalho pasu a pri dgléim péhybovém kroku se tato
ci%ka v Fddce 17 pfedd nz verVDévéci drdhu., Nyni ndsle -
dujl dals{ uloZeni a taktovdni je aZ do Tadky =2k Vyrovné—.
vaci drdhy os;i koncovymni civkami plné obsazeno. Na do - |

prawiim pdsu nachdzi se nyni 34 koncovych civek, coZ od -

povidd stupni vyuiiti mist kterd jsou kx disposici, ze

PadesAb. bii_procent. PriTofteli §€ K temuT8 el vek hE vy =

_‘rovhdvac! drdzé, -pak se miZe .dosshnout cca 63 oo vyuiltl -

— p— - -

‘prl vykllzovéni 1ésu.

e e e e e N i, He .yvaldn. vvrovnévaci drahou,. jak jiZ bylo- uvedeno.
| signdl, ktery Vyvolé vyklizovaci proces pro cely -dopravni

pés v&etnd vyrovndvaci drdhy.

-
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PATENTOVE NAROKY

| 1. Zpisob. automatického odebiréni koncovych civek

'ﬁavoustranného textllniho stroae, zeaména souhaciho spré -
daciho nebo skaciho stroje pfi neuspd ddané vymsnd pcmo -

ci nejmén¥ jednoho manipuladniho automatu vedehého pPo -
"1 podélnyfch skran stroje a odkldddni odebranych konco -
vyeh clvek na v taktu‘pohybovatelny dopravnl pds, uspofd -
dany v podélném stiedu stroje a spoledny obdma jeho stra -
nadm, na ktery nevazuje Vypovnévaci drédha, vyznalujicl se
tim, Ze manipuladni automat /7L, 7R/ u kaZdého mista,

kde se mé vyménit civka, pfed preddnim koncové cIivky

- /3,5L, 3, BR/ na, dopravnl pés-/5/mwprezkoubi, zdall ae
dopravni pds /5/ na tomto mistd volny, nebo je jiZ kon -
. COVOU. civkou obsazen a v prlpadé obsazeni aopravniho
.-pésu /5/ prlvede ridlci Slgnél hnacimu ustrogi /8/
dopravnih,.pasu /5/, kterym se ‘dopravnl pds /S/ tak
dlouho v taktech pohybuje ddle, a? se u tohoto mista
/5,5, 5,8/ dosahne volné posice na dopravmim pdsu /5/.

2. Zplisob podle bodu 1, vyznadujlcl se tim, Ze Jjak-

mile je vyrovndvaci drdha /6/ koncovymi civkami /37 '
zcela n;plpéna. vySle se signdl nadrazenemu kontrolnlnu

'zustrogl /12/, Kterf“xfzglé v\kllzow¢c1 LT0Ces vvrovné -
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vac! dréhy /6/ a dp &yﬁib pésu /5/ < I
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g celkoveho pootu " poszc /5. a¥ 5.9/ na dopravnim
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3+ Zplscd podle bodu 2, vyznadujici se tim, %e polet
P wnist obsazenych na vyrovnévaci drize /6/ koncovymi

civkxml /3 / ae roven newméné prlblléné druhe odmocnlne
pasu /5/ obsadltelnych koncovymi civkanmi,

L4, Zplisob podle ndkterého z bodd 1 a¥ 3, vyznaéuaici
se tlm. Ze prezkousfenI dopravniho pdsu /5/ nz obs:
posice, koncovou civkou manipuladnim automatem /7L, 7R/
se provdd{ prostiednictvim bezdotykovd pracujicich didel

/7.1L, 7.7R/.
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5+ Zp&sob—podie—bUdu—#i—vyznaﬁujfvf“se_tfmTfé“bEZ -

dotykove précuj}ci Siﬁlak_424jL,:Z&jju*jggu_yytxgﬂggaééﬁ____a

. JaKo svgtelng zdvery odraZendho. sv¥tla. . .

29150/V8

i
i
I
1



Advokatni poradna & 10

JUDy. Milot YSETECKA

' PROVYNALEZY

A OBJEVY




"-DBRZZA:,.' '.7":"

,T0v gy

PRO VYNALEZ
ADBJEVY

D TEIRVY
PRIL.

—

| 12#_( '




a,

i 135

Eow o oan o

(=]

PR

e T T Y
e e =T — 1 — T T T T S
. . Y s ¥ e ¥ == | o B « s s e + s a &
T T L — T R R )
OO ¢ vt e et D e e e
PR cgcc:gcccmco L —
T = ) = — ¥ — L ] R R L L
Y — 1 — T =1 — [~ B
. P Y - — 1 == R o Lo R
IO v . v a . [ L I Y —— R Y —

. e e OO0 |==Q=N= LD, e D
DGOGQ e e s A OOOOOOOD .DQ LY —
e e w4 e e OO o 2 e
P T L v JemeDy Y OOt
N Y —1— T — 1 — T R R Y Y Y o T T
P v e eSO OO oo .,
caccccccacacccca Y Y e

R = T I=1= 11— 1=1—T=L—1—1— B Ay
Y - Ty =T T I L=l =1— 1 — L= X — B N R
e s e . OO0 OO0Ss .« 000,

P T T T P Y e ¥ = |~ L v L e [ B
OO OO0 v o v b EmCOO OO O
D -Dccccccamccc N Y=Ll
CDDDC:CJCDC'J caoocooo

TR .

« %" a8 s 4 . e e ., Y e ) = P . 1 § e [ e}
. . v s, r . . e " . PRSP Y cce BN Ic:’:’a
T T T T Y o ¥ e Yo e { e e e
. e e e e e et e e e e e DO OOoOOO
- ] . PR - . . . e . ' . . L) . .QQDGQQ
T Y o [ - Y Y = [ T — 1 B Y o |
B T T S BEEY —- B . 2 1O
L T R = ,c’(:)@(:
S T R e SN e | s | o S
P T P DR =Y e .
A P A PP == ==N
R . N IO e Tt ek e e e Y o X e SERIIEPY o TER
el =T—1— DL — L= == i = R A T I L~ |

-!---GGGD-.-'--O---l-vQ
I Yo § = Lo [ = L BRI — § == T — T — Y T
OO v v o+ b _Q@C’QQQ PR v Y e § e
e s e L CDEmEDCD Y, e e D e, OO

P O T T Y e T e == e R

- R T Y . LEEPEEE Y - PR e T e L o Lot ]
. P | . . . ) . + . ) . T % o 1 e X == E A
e v v v . e @ . s e -, [T B - ¥ e O
PR LI Y — T I
. s R — Y =1 — L
P T L T T T T .
e T— N T L T R T Y — 1 — ==
e e & & 5 e & QQGQEQ e s OO0
« a2 e e e a e s e % PREEPY e TR BPE cn J i ¥ e o |
CECNED OO e e b e e e e e e DO O

Y P —T—1—1—1—1-—- IR I B R R R

OCooooomeooooooooo + » f v Y TR

Coococoooocoooooes " T 1 e
Coocoocooooooooo22 CM'—‘H:GC’ .
D Y e ] e T ¥ e ] == ¥ e ¥ e BEPRE B AR == B ]

0BR.3

. 0 L R S ] . . L ) —
e 4 . % & s e 4 P T T Y e § o | s e
. + . . . . * . - . e + N . . . . OO
e S L B
T T T e v . DO OoOOoOOoOO
A T T Y P Y = ¥ o § e N et e J o ¥ e 3
W e e e e A e e e e s DO OOOOO
— e, .

Y -

o ——

"-'-__—.

AA3rgo v
avyn
Qoo




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

