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Urzadzenie do ciaglego automatycznego dozowania i Wazenla
z duza dokladnos$ciag materialéw sypkich

1
Przedmiotem  wynalazku jest urzadzenie do
automatycznego ciaglego dozowania i wazenia,

-z duzg dokladno$cig, materialéw sypkich. Urzg-

dzenie moze stluzyé jako dozownik takze z mo-
2liwoscig rejestracji iloSci podanego materialu.
Dzieki zastosowaniu urzgdzenia mozna uzyskaé
réwnomierng struge materialu, uzupelnienie stru-
gi do 2zgdanej wielko$ci, namiarowanie kilku

. skltadnikéw w dowolnej z géry ustalonej proporcji

wagowej oraz namiarowanie skladniké6w mieszan-
ki w stalej proporcji do skladnika gléwnego.

Dotychczas urzadzenia do dozowania i namiaro-
wania pracujg na zasadzie podawania materialu
ze stalg predkoS$ciag, a regulacja polegala na regu-
lowaniu iloSci podawanego materialu, przewaznie
za pomocg przestaniania przekroju strugi .mate-
riatu. -

Do podawania materialu sg stosowane podajniki
taSmowe, wibracyjne, bebnowe, porcjowe i inne,
wspblpracujace z ukladem regulacyjnym dozuja-
cym ilo$¢ podawanego materialu. Znane sg réw-
niez podajniki o zmiennej wydajno§ci wazone
brutto wraz z podawanym materialem, a zmiane
wydajno$ci uzyskuje sie przez sprzezenie wagi
z napedem zasuwy lub zastony zmieniajacej gru-
bo§¢ warstwy materialu. Do znanych nalezy réw-
niez urzadzenie z podajnikiem o zmiennej wydaj-
noéci, z zabudowang wagg taSmowg typu diwig-
niowego z elektrycznym przyrzadem wazgcym
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z zastosowaniem mechanicznego- ukladu calkujg-
cego.

Przytoczone wyzej typy podajnikéw nie pozwa-
laja na wuzyskanie wymaganych dokladnosci,
wzglednie majg skomplikowang budowe aparatury
pomiarowej oraz skomplikowane mechanizmy, wy-
magajace bardzo starannej obslugi,- ponadto od-
znaczaja sie one do$¢ duza bezwladno$cia ukiadu
wazenia na przyklad przy wazeniu brutto i tym
samym sg do§é trudne w eksploatacji zwlaszcza
w ciezkich warunkach hutniczych, w spiekalniach
rud i tym podobnych.

Celem wynalazku jest dozowanie i wazenie ma-
terialu z duzg dokladnoScig, za pomoca urzadzenia,

" ktére ma pracowaé¢ w ciezkich warunkach eksplo-

atacyjnych z minimalng ilo§cig obstugi w ukla-
dzie automatycznej regulacji.

Cel ten zostal osiggniety przez zastosowanie po-
dajnika z plaska ta$mg gumowg poruszajgca sie
po zestawach rolkowych.

Jeden z tych zestaw6w rolkowych jest zestawem
wazacym i poprzez uklad dZwigni dziala on na
czujnik elektryczny, ktéry jest przyrzgdem wazg-
cym typu magnetostrykcyjnego, a naped taSmy
stanowi silnik pradu statego, ktérego zmiane pred-
ko§ci uzyskuje sie przez regulacje wielkoSci na-
piecia wyjéciowego wzmacniacza mocy, zasilaja-
cego silnik. Napiecie wej§ciowe wzmacniacza po-
chodzi od przyrzadu wazacego. Odpowiadajgcg
zalozonej wydajnoSci, wielkoScig regulowang jest
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iloczyn nacisku i predkoSci, zaleznej od nacisku
wywieranego przez transportowany materiat na
jednostke diugosci taSmy. Uklad regulacyjny
utrzymuje ten iloczyn na zadanym poziomie, Ko-
rzySciag wynikajacg ze stosowania tego ukladu jest
wysoka dokladno§é dozowania do *1,5% w zakre-
sie 10% do 100°% wydajnosci nominalnej urzadze-
nia, mala bezwladno§é urzadzenia, a wiec szybka
reakcja na zmiany ilo§ciowe podawania, duza pew-
no§¢ ruchu z uwagi na prostote budowy ukladu
i pewnoé¢ dzialania zastosowanych elementow.

Podajnik automatycznie wazacy wedlug wyna-

lazku- pracowaé moze indywidualnie z samoregu- .

lacja lub w zaleznym zespole urzadzen, w przy-
padku gdy jego wydajnosé zalezy od zmiennych
warunkéw pracy urzgdzenia wspoélpracujgcego. Po-
dajnik przystosowany jest do pracy jako urza-
dzenie dozujgce i jednoczeSnie wazace. Istnieje
mozliwo§é zainstalowania podajnikéw w réznych
systemach namiarowania. Kazdy z tych systeméw
wymaga - odpowiedniego ukladu elektrycznego,
ktéry pozwala na regulacje pracy podajnika auto-
matycznie wazgcego, stosownie do programu pro-
cesu technologicznego.

Podajnik automatycznie wazgcy wedlug wyna-
lazku umozliwia zrealizowanie nastepujgcych sy-
stem6éw namiarowania:

System I: Tworzenie strugi materialu o Zgdanej

‘stalej wydajnoSci. Proces ten prze-
_biega wedlug ponizszego wzoru:

Q; = T/h = const.

System II: Uzupelnienie transportowanej strugi
materialu do zadanej wydajnoSci —
Q = (Q:— Q) T/h
System III: Namiarowanie kilku skladniké6w mie-
szanki w dowolnej i z géry zalozonej
proporcji wagowej —
Q =k 2} Q Th
Qz =k, 2} Q T/h
Q = ki 2} Q T/
przy czym k;‘k;..... ki = const.,
. oraz 2} ki = 1. /
System IV: Namiarowanie kilku skladnikéw mie-
szanki w statej proporcji wagowej do
sktadnika gl6éwnego —

Ql = kl'Qg_ T/h

Qz = k2 . Qg T/h
Q = ki 'Qg T/h
przy czym k;:k; ..... k; = const.

Ponadto urzgdzenie pozwala na stero-
wanie pracy innych urzgdzehn dozu-
jacych np. podajnika szlamu, zawo-
ru wody i tym podobnych, lub od-
wrotnie, na przyklad wedlug wzoru:

Q =ki(@a'Qg + b-Vy Th

gdzie:
Qi — wydajno§é (zadana) podajnika
Q — wydajnosé chwilowa na obcym
przenos$niku

Q: — wydajno$é zadana na obcym
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Qg / Vg — wydajno§¢ chwilowa sktad-
nika gléwnego na obcym prze-
no$niku.
a, b, k — wsp6lczynniki.

Wynalazek zostanie blizej obja$niony na, przy-

kladzie wykonania przedstawionym na rysunku,
"Mna ktérym, fig. 1 przedstawia widok podajnika,

fig. 2 — przekr6j podluzny przez mechanizm wa-
Zenia, fig. 3 — przekr6j poprzeczny przez mecha-
nizm wazenia i tarowania, fig 4 — schemat bloko-
wy elektrycznego ukladu regulacyjnego, za$§ fig.

- 5 — schemat blokowy elektrycznego ukladu regu-

lacyjnego stanowigcy inny wariant rozwigzania,
pozwalajgcy na uzyskanie jeszcze wiekszych do-
kladnoSci wazenia.

W opisie oraz na figurach rysunku oznaczenia
czeSci mechanicznych wyrézniono odpowiedniag
liczbg i literg ,,M” natomiast elementy. ukladu
elektrycznego oznaczono odpowiednio literg ,E”
za$ sygnaly literg ,,S”.

Jak przedstawiono na fig. 1, podajnik automa-
tycznie wazacy sklada sie z zsypnicy wibracyjnej
1M wyposazonej w wibrator elektryczny silnikowy
2M i osadzonej przy pomocy elementéw sprezy-
stych 3M na sztywnej ramie 4M, Zsypnica posiada
od spodu awaryjne zamkniecie 6M.

Zsypnica sluzagca do réwnomiernego podawania
materialu na taSme podajnika ™M wyposazona
jest w stalty -profilowy regulator warstwy 5M znaj-
dujacy sie¢ u wylotu zsypnicy 1M. Zsypnica podaje
material stala warstwg objetoSciowg na podajnik
taSmowy skladajacy sie z taSmy gumowej bez koni-
ca "M napedzanej bebnem napedowym 8M poprzez
przekladnie laficuchowg 9M i zgbatg 10M za po-
mocg silnika elektrycznego pradu stalego 11M.
Podajnik spoczywa na ramie 12M, na ktérej osa-
dzono lozyska bebna napedowego 13M, naped 9M,
10M i 11M, beben zwrotny 15M wraz z napina-
czem taSmy 14M, kraznik6w 16M, po ktérych
przesuwa sie taSma "M i ktére spoczywaja na ra-
mie podajnika 12M, skrobaka taSmy powrotnej
17M. Poza tym na fig. 1 przedstawiono usytuowa-
nie mechanizmu wazaco-tarujgcego 18M, 19M,
21M, 22M, 35M, 32M.

Figura 2 i 3 przedstawia mechanizm wazgco-ta-
rujacy podajnika, Mechanizm wazacy sklada sie
z jednego (Srodkowego) krgznika 16M opartego ‘na
dzwigni dwuramiennej 19M, ktérej o§ 20M ma
dwa, najlepiej toczne lozyska 21M..

Pomiar ciezaru materiatu transportowanego na
taSmie TM podajnika odbywa sie¢ poprzez kraznik
16M, na ktéry przenosi sie cigezar materiatu lezg-
cego na taSmie 7M, a ktoéry poprzez mechanizm
dzwigniowy 18M przekazuje nacisk na czujnik
elektryczny 23M. Czujnik ten naciskany jest dzwi-
gnig 19M poprzez specjalny przegubowo zamoco-
wany kamieri podpierajacy 24M.

Do tarowania zespolu dzZwigni dwuramiennej
19M, sluza obcigzniki 22M oraz mechanizm taru-
jacy, pokazany na’ fig. 3, a skladajacy sie z diwi-
gni 25M, do ktérej przymocowany jest czujnik
23M, z prowadnic 26M, w ktérych prowadzony jest
diwigarek oraz mechanizm ryglujagcy 35M (fig. 1)
pokazany szczegélowo na fig. 3 i skladajacy .sie
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z waltka 2TM zaopatrzonego w dwie krzywki 28M
obracanego przy pomocy rekojeSci 29M ze Srubo-
wo-dociskowym zabezpieczeniem polozenia 30M.
Mechanizm ryglujgcy ma za zadanie usuniecie
podparcia dzwigni 19M na czujniku 23M w okre-
sie tarowania zespolu diZwigni dwuramiennej. Ta-
rowanie podajnika automatycznie wazgcego odby-
wa sie przez obcigzenie kraznika wazgcego 16M
cechowanymi obcigznikami 31M nakladanymi na
widelki dZwigni 32M.

Pomiar predkos$ci taSmy TM wedlug wariantu I
odbywa sie przy pomocy pradnicy tachometrycz-
nej 33M (fig. 1) napedzanej paskami klinowymi
34M przez silnik elektryczny 11M. Uklad regula-
cyjny wedlug wariantu I (fig. 4) wyglada jak na-
stepuje:

Nacisk' na rolke 16M (fig. 2) mierzony jest za
pomoca czujnika magnetostrykcyjnego 4E. Sygna-
ty predko$ci 98 i nacisku 7S sg mnozone w wezZle
mnozacym 2E. Wynik mnozenia tworzacy sygnat
108, poréwnuje sie w weZle sumacyjnym 3E z sy-

gnalem zadanym 8S8. Sygnat bledu 118 zostaje .

wzmocniony przez wzmacniacz 5E i podany do
drugiego wezla sumacyjnego 6E jako sygnal 12S.
Roéznica sygnaléw 8S i 128 stanowi sygnal regula-
cyjny 13S doprowadzony do obiektu regulacji 1E.

Uklad regulacyjny wedlug wariantu II (fig. 5)
wyglada jak nastepuje. Sygnaly predkosci 9S i na-
cisku 16S s3 mnozone w wezle mnozacym 2E pel-
nigcym jednocze$Snie role czujnika pomiarowego
nacisku. Wynik mnozenia tworzacy sygnalt 108 po-
réwnuje sie w wezle sumacyjnym 3E z sygnalem
zadanym 8S8. Sygnal bledu 118 doprowadza sie do
wezla TE za poSrednictwem elementu 6E jako sy-
gnal 128 orazza poSrednictwem elementu op6znia-
jacego 8E (sygnal 148) i elementu calkujgcego 5E
jako sygnat 15S. Suma sygnaléw 128 i 158 stano-
wi sygnal 13S wprowadzony do obiektu regulacji
1E, Obwo6d sygnaléw 118, 128 jest obwodem regu-
lacji statycznej i reaguje natychmiast na wszelkie
zmiany sygnalu bledu 11S. Obwdd sygnaléw 118,
148, 158 jest obwodem regulacji astatycznej i re-
aguje po przekroczeniu pewnej okre§lonej (pro-
gowej) wielko$ci sygnalu bledu 118 i po okreSlo-
nym czasie trwania zaburzenia. Sygnal 158 zmie-
nia sie wéwezas tak dilugo, az nastapi zmiana sy-
gnalu 108, tak by sygnal ten réwnat sie sygnalo-
wi 88, a sygnal bledu byl ré6wny zeru.
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Zastrzezenia patentowe

1. Urzgdzenie do cigglego dozowania i waZenia
z duzg dokladno$cig materiatéw sypkich z prze-
no$nikiem taSmowym zasilanym najlepiej zsyp-
nicg wibracyjng, znamienne tym, ze ma zréw-
nowazong na dzwigni (19M) z ukladem tarujg-
cym pomiarowg rolke (16M), kt6ra przenosi na-
cisk materialu i taSmy za po$rednictwem diwi-
gni (19M) na czujnik najlepiej magnetostryk-
cyjny (2E) a ponadto ma silnik (11M) pradu
statego, ktéry napedza tasme (TM) .i pradnice
tachometryczng (33M) stanowiaca wezel mno-
zacy (2E), oraz ma wzmacniacz sumujacy (3E)
do poréwnania sygnalu mnozenia (10S) z sy-
gnatlem nastawczym (8S) jak réwniez wzmac-
niacz drugiego stopnia (5E) i wzmacniacz mocy
(1E) w ktérym sygnal regulacji poréwnany
z sygnalem zadanym po wzmocnieniu steruje
silnik (11M) napedu tasmy (7M).

2. Odmiana urzgdzenia wedlug zastrz. 1, znamien-

na tym, e czujnik nacisku najlepiej magneto-
strykcyjny (2E) jest jednoczesnie mnozacym
wezlem (2E) przy czym uklad elektryczny ma
sumujgcy wezet (3E) najlepiej wzmacniacz ma-
gnetyczny, wilgczony miedzy mnozacy wezel
(2E) a wzmacniacz (6E) bocznikowany op6Znia-
jacym czlonem (8E) gdzie sumujacy wezel (3E)
poréwnuje sygnal mnozenia (108) z sygnalem
zadanym (8S) a ponadto ukiad ma wzmacniacze
(BE i TE), wlaczone miedzy wezel sumujacy (3E)
a obiekt regulacji (1E), wzmacniajace i sumu-
jace sygnal bledu (14S) oraz ma uklad obwodu
sprzezenia zlozony z czlonu opé6zZniajgcego (8E)
i wzmacniacza (5E) z elementem catkujgcym dla
korygowania obrotéw silnika (11M) w przypad-
ku gdy sygnal bledu (118) przekroczy wielko§é
zadana.

3. Urzadzenie wedlug zastrz. 1 i 2, znamienne tym,

ze uklad tarujgcy ma pod czujnikiem zwlaszeza
magneto-strykcyjnym (23M) ruchomg Dbelke
(25M) prowadzong w prowadnicach (26M) przy
czym w celu ryglowania uklad tarujagcy ma wat
(27M) z krzywkami (28M) obracany za pomocg
korby (29M) ktérej zabezpieczenie przed samo-
czynnym obrotem stanowi §ruba (30M).
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