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Zatizen{ pro ovldddani kompenzdtoru
rozdilu odtahové rychlosti a navijeci
rychlosti piize, kterym se ustavuje ra-
ménko kompenzdtoru do pracovani polohy
po uvedeni navijeocfho mista do funkce,
napi{kled po znovazap¥edeni pifze na bez-
vietenovém dop¥ddacim stroji,
toto za¥izeni lze ovlddat ruéné nebo po-
jizdnou obslufnou jednotkou.
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Vynédlez se tyka zatizeni pro ovladéni kompenzétoru rozdilu
odtahové a navijeci rychlosti pirize, kterym se ustavuje raménko
kompenzédtoru do pracovni polohy po uvedeni navijeciho mista do
funkce. Toto zafizeni 1lze ovlddat ru&nd i obsluZnou automatikou.
P*i obsluze navijeciho mista obsluZnymi automaty se raménko kom=-
penzétoru ustavuje do vychozi i pracovni polohy samolinné,plso-
‘benim pracovnich mechanismd obsluZného automatu né jiné elementy
nez raménko kompenzétoru.

P*i navijeni kuZelovych civek dochézi vlivem kuZelovitosti
civky, otéddejici se stdlou rychlosti ke koliséni navijeci rych-
losti, Tento jev je znédmy u soukacich strojd, a zvlastd u strojd
s konstantni doddvkou piize, jako jsou bezvietenové dopiddaci
stroje,

Smérd jak fesit problém rozdilé mezi podévaci a navijeci

rychlosti je znémo nékolik. Statické kompenzétory v podobd pev=-
" nych r6znd tvarovanych list nebo dratd, pFipadnd 1isdt Ghlovd
nastavitelnych, nepokryvaji poZadovany rozsah rozdila rychlosti.

- Znédmé jsou i pneumatické kompenzétory, vytvéfejici plisobe-
nim proudu vzduchu na p*izi zasobu pfize. Jejich 6espornou ne=
vyhodou je zna&néd néroénost na energii pro ziekand .tlakového
vzduchu. ' :

Pouzivény jsou té: kompenzétory, vytvéfejici zésobu piize tim,

3e mdni délku dréhy p*ize plsobenim odprufeného raménka na tuto

pfizi. Tyto kompenzétory jsou pom&rné jednoduché a umoznuji navi-

jeni kuzelovych civek v Sirokém ‘rozsahu jejich tvard. Problém zde
v8ak zdstévéd spolehlivé zavedeni piize do funk&nich mist kompen-

' zétoru v pozadovaném &ase a sputdni tdchto kompenzétor( do pra-
covni ‘polohy. ‘ ‘
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P*L runim uvad&ni navijecich mist do &Zinnosti byvaji kompenzétory °

v poloze rozbdhovéd, tedy mimo drédhu pFize a po rozbshu navijeciho
mista byvéd obsluhou prestaven ru&né do pracovni polohy. Tento.po-
sob prodluZuje &as celd operace, je néroén? na manudlni zruénost
obsluhy a v ndkterych pripadech zpdsobuje problémy plynouci z toho.
%e zahédjeni kompenzace nezajisti obsluha v dany okam2ik.

Daldi problémy vznikaji v p¥ipadech, kdy jsou uvedend navije=
ci mista spoustdna automaticky at jiZ individudlnt automatikou,
tak i objiZd&cimi obsluZnymi automaty. V tdchto p*ipadech jeou
mechanické i jiné kompenzétory i obsluiné automaty komplikovény,
ovlddéani byvéd zdvojeno nebo v ndkterych pFipadech znémych byvé
konstrukce provedena tak, Ze vyluéuje ru&ni. spoudténi v@bec.

Cilem vyndlezu je odstran&ni uvedenych nevyhod takovym Fe-
g8enim, které zajisti jednoduché provedeni kompenzétoru s ramén-
kem s ovlddénim prostiednictvim zapiddaci pd&ky pii runim spoud-
t&ni a nebo prostfednictvim pritla&ného vélelku odtahového valce
p*i spoustédni obsluinym automatem, pFilemZ jeho podstata spolivé
v tom, Ze na drzéku pouzdra raménka kompenzétoru je na &epu uchy-
cena Uhlové dvouramenné pédka s pifednim koncem uspofédanym v dosahu
koliku pi*ipojeného k odklopnému ramenu pritlainého valelku,jeji2
druhy konec pfesahuje pfes raménko kompenzétoru v blizkosti jeho
uloZeni v pouzdru pro Ghlové vychyleni volného konce raménka kom=
penzéatoru pied linii navijeciho Gseku pfize, pfidemZ do oblasti
vychyleni volného konce raménka kompenzdtoru zasahuje &elo zardi-
ky usporédané piestaviteln& na pomocnédm hi*ideli, na jehoZ druhém
konci je uchycena ovlddaci pdka zardéZky, pirifemZ konec ovlédaci
péky leZi v zdnd pohybu pevného jazy&ku na zapfédaci péce.

Oinky tohoto uspofédéni se kladnd projevuji v jednoduchém
reSeni, kteréd zajistuje ustaveni raménka kompenzétoru do pracove
ni polohy bez zésahu obsluhy p*i ru&nim zap*éddéni a soulasnd u=
staveni téhoZ raménka do vychozi i pracovni polohy pi#i spudtdni o
obsluZnym automatem tak, Ze obsluZny sutomat pro svou funkci na
zapiddéni nemusi byt vybaven specielnimi mechaniemy pro ovléddéni
kompenzdtprue.

Dalsi vyhody a vyznaky jsou patrny z piikladného provedeni,
kde zna&i{ obr. 1 vychoz{i polohu zafizeni tedy pFfed spustdnim do
provozu a obr, 2 pracovni polohu zafizeni za b&Zného provozu.
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Na neznédzorn&ném rému stroje je pevnd p*ipevndna konzola 1,o0pat~
Fend loziskovymi oky 2,v nichZ je otoZn¥ ulo2en h¥idel 3 opatFery
na jednom konci neznézorn&nym osazenym zévitem 8 piFisludnou matie
ci{ 4, kterou je pfiZroubovéna zaréika 5 . Zardika 5 je opatiena
podlouhlym vyFezem 6 a kolmym Zelem 7. Na druhém konci h¥*idele 3
Je pevnd uchycena ovlédaci padka 8. Na h¥ideli 3, mezi loZiskovymi
oky 2,je pevnd uloZena jednhoramennéd dorazovéd pdka 9. V drzédku 10
pouzdra 11 raménkového kompenzétoru 12 je pevnd uchycen &ep 13,na
némZ je otofnd uloZena Ghlovd dvojramennd pdka 14 jejiZ konec 15
piesahuje pres raménko kompenzétoru 12 a toto raménko ovladé a jejif
druhy pifedni konec 16 Je volnd opfeny o kolik 17, ktery je pevnd
uchycen na odklopném ramenu 18 pFfitla&ného vélecku 19,opirajici
se o odtahovy vélec 20. Na odklopném ramenu 18 je piipadnd pevnd
uchycen pomocny &ep 21 pro ovlédéni odklopného ramene. 18 obsluZe
nym automatem. Odklopné rameno 18 je otoén& uloZeno na hiideli 22.
Zapiadaci paka 23 opatiena pevnym jazytkem 24, pohybuje se po
dréze 25 z bodu 26 do bodu 27 po dréze 28 a z bodu 27 do bodu 26
po dréze 29,a to ve smé&ru naznalenych $ipek.

Funkce popsaného zatizeni je nésledujici:

V neznézorn&né spiréddaci jednotce vyrobend piize je odtahovéna
odtahovym valcem 20 a piitlaZnym véletkem 19 a dél pokraluje pies
raménko kompenzétoru'l2. Za b&2ného provozu zapiéddaci péke 23

s pevnym jazylkem 24 je v bodé 26 dréhy 25, tim pevny jazydek
24 nadzvedm ovladaci péku 8 a pomoci hi*idele 3 nadzvedne zars&Zku
5 nad raménko kompenzatoru 12, které kompenzuje rozdily v rych-
- losti navijené pfize. P*i pretrhu se raménko kompenzéatoru 12 po-
otofi do zadni &érkované polohy obr. 2, pevny jazyZek 24 na za=-
ptadaci pace 23 vykond dréhu 28 z bodu 26 do bodu 27 neznézornd-
ného skluzového plechu,a tim se dostane mimo ovlddaci péku 8, ktew
ré se sklopi dold a s ni i1 h*idel 3 se zarsZkou 5 a% tak, Ze do-
razové péka 9 narazi na konzolu 1 obr, 1. Uvedeni pracovniho mis~
ta do polohy, které odpovidé situacipdle obr. v 1 do funkce je
nédsledujici:

P*i ruénim zapiéddani obsluha uchopi dvojremennou dhlovou-
péku 14 za jeji pi*edni konec 16, tento nadzvedne, piidemZ druhy
konec 15 dvojramenné Ghlové péky 14 vysune do piedni polohy pies
Eelo 7 spudt&né zaraZzky 5 raménko kompenzétoru 12, kterd je tim
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ustaveno ve vychozi klidové poloze., Sprévné poloha Zela 7 zaréaZky
5 vO&i raménku kompenzdtoru 12 ee nastavi a zajisti jednak ustavenim
dorazové péky 9 natolenim a ndslednym jejim utaZenim na h¥ideli 3
p#i dorazu na konzolu 1 a déle pomoci matice 4 natplenim &i popJ:
sunutim zaréiky 5 pomoci jejiho vyfezu 6. Po zavedeni pitize do
neznézorndné epiadaci jednotky obsluha odjisti zapiddaci péku 23,
na které je pevny jazylek 24, a ta vykond dréhu 29 z bodu 27 do
bodu 26 ve smdru naznaenych 3ipek znézorndnou na obr. 2. Pevny
jazySek 24 pojetim pod ovlédaci péku 8 - ovlddaci péku 8 nadzved-
ne, &imz se soulasnd nadzvedne zaréika 5 a ta uvolni raménko kom=
penzétoru 12 do pracovni polohy pdle obr, L. .

P*i strojnim zap*édéni obsluinym automatem je situace podobné
8 tim rozdilem, Ze predni konec 16 dvoramenné Ghlové péky 14 je
automaticky ovladén kolikem 17,8 to v dobd, kdyZ neznézornény ele-
ment obsluZného automatu zapdsobi na pomocny &ep 21 na odklopném .
ramenu 18 nebo jinym zpdsobem nadzvedne vélelek 19 pFi zavédéni
prize. S .

PREODMET VYNALEZU

zarizeni pro ovlddani kompenzétoru rozdilu odtahové rychlosti
a navijeci rychlosti piize, zejména pti navijeni kuZelovych civek
na bezvietenovych dopfédagich strojich, vybavenych podél viech spifé-.
dacich mist pojizdnym obsluZnym automatem 8 ustrojim pro znovuza-
pFédani, spolupracujicim s odklopnym ramenem pritla&ného véle&ku
u odtahového valce pfize & se zapitddaci pékou, pritemz kompenzé=-
tor je tvofen odpruZenym raménkem s volnym koncem, uspoiddanym
v blizkosti otahového Ustroji pirize a pohyblivym napfid k linii
navijeciho tseku pFize, kdyZ jeho oto&né uloZeni je uspofédéno
v pouzdru uchyceném na drZéku, vyznadend tim, 2e ne drZéku(10)
pouzdra(ll)raménka kompenzatoru(l2)je na Zepu (13) uchycena dhlo-
vé dvouramenné péka (14) s prednfm koncem (16) uspoiadanym v dosahu
koliku (17) p*ipojenému k odklopnému ramenu (18) pfritladného va-
le&ku (19), jejiZ druhy konec (15) piesahuje pites raménko kompenzé-
toru (12) v blizkosti jeho uloZeni v pouzdru (11) pro dhlové vy-
chyleni volného konce raménka kompenzétoru (12) pfed linii navi-
jeciho useku pirize, p*idemz do oblasti vychyleni volného konce
raménka kompenzétoru (12) zasahuje Zelo (7) zarézky (5), uspoirédané
prestavitelnd na pomocné hiideli(3) , na jehoZ druhém konci je u-
chycena ovlédaci péka (8) zaréZky (5), ptitemZ konec ovlédaci pé-
ky (8) le2i v zdnd pohybu pevného jazytku (24) na zapi*édaci pé~
ce(23). '
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