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(54) Zaf{zen{ pro regulaci rote&niho Zerpadle

Vynédlez se tykd zarizen{ pro reguiaci

, rotadniho Zerpedla, které je zejména
vhodné pro plynulou regulaci objemového
pritoku k¥{dlového rota&niho &erpadla,

" jehoZ rotor je proveden alespon z ¥dsti
z pruZného materiélu. Podstet za¥{zeni
podle vynélezu spolivé zejména v tom, Ze
v dloZném prostoru t&lesa erpadla je
umistina posuvnd vloiks, s nif jsou v
dotyku ohebnéd ki¥fdla rotoru & jeji% po-
loha je vi¥i ose rotoru nastavitelné v
redidlnim sm&ru.
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Vyndlez se tyk4d za¥izeni pro regulaci rotaXnfho Zerpadla,
které je zejména vhodné pro plynulou regulaci objemového pritoku
k¥fdlového rota¥niho ¥erpadla, jehoZ? rotor je proveden alespon
z &dsti z pruZného materidlu,

Jsou zndma rota®ni Zerpadla, jejich¥? funkni &4st rotoru
tvor{ ohebné k¥{dla, radi41n® umist®nd na jeho ndboji. lerpac{
i¥inek je podle sou¥asného stavu techniky dosahovén stabiln®
umist&nou kovovou vloZkou, kterd zasahuje do védlcové X4sti t3lesa
terpadla a o ni¥ se‘ohﬁbaji k¥idla rotoru., Sac{ u¥inek je zpl-
goben zvét¥ovanim mezik¥idlového prostoru, zatim co vytlakovy
u¥inek je dosahovdn zmen¥ovdnim mezik¥{dlového prostoru.

Cerpadla tohoto typu doséhla zna¥ného roz3iren{ a jsou vy~
hodnd jednoduchou konstrukci, samonasévacim u¥inkem a snadnou
reverzaci, jakoZ i nizkymi provoznimi ndklady. Ztridtovy pritok
t¥chto Xerpadel je minimélhi, s vijimkou chodu p¥i velmi nizkych
obrdtkdch, Vlivem stabilni polohy funk®ni vlo*ky maj{ tato Zer=-
radla konstantni objemovy pritok na jednu obrétku.

Nevyhoda tohoto druhu Zerpadel vZak spol{vd zejména v tom, Z%e
v pfipad® nutnosti regulace objemového pridtoku je t¥eba pouZit
pro zm¥nu po¥tu obrdtek rotoru regulainich systémd, jako regu-
laZnich stejnosmérnych motord nebo mechanickych varidtord, p¥i-
padné obou v kombinaci. Tyto regula®ni systémy vEak jsou velmi
ndkladné, zejména v p¥ipad® pouZit{ jejich kombinace.

Zatizen{ pro regulaci rotafniho ¥erpadla podle tohoto vy-
nédlezu mé tyto nevyhody odstranit, p¥ilem# jeho podstata spolivéi
zejména v tom, %e v uloiném prostoru t¥lesa Zerpadla je umist3na
posuvni vloZka, s niZ jsou v dotyku ohebnd kifdla rotoru a jejiz
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poloha je vi¥i ose rotoru nastavitelnid v radidlnim sméru,

ReSenfn podle vyndlezu je umoZn®na zm¥na velikosti mezik¥{dlo-
vého prostoru, a tim regulace objemového pritoku na jednu obrédtku od
hodnoty blizké nule aZ po maximum, které je ddno velikosti roe
toru Zerpadla. Navic toto FeSen{ umo2nuje pouZit{ vy%8fch obritek
pro velmi malé pritoky, ¥im% je snfZen ztridtowy prdtok, tj. unik
dsti Terpané kapaliny z vytlakového prostoru do sacfho prostoru
¥erpadla. Navic se vyFazenim varidtoru zvy3{ i mechanickd u%innost
regulace, Zatizeni pro regulaci rota&niho Zerpadla podle vynéiezu
je popsdno v ndsledujficim popisu a zndzorn&no ve form& p¥ikladného
provedeni na p¥iloZenych vykresech, kde zna¥{ obr., 1 kolmy Fez
za¥{zeni{m podle vyniflezu na osu rotoru lgrpadla, obr, 2 ¥&ste¥ny
¥ez osou rotoru &erpadla.

Cerpadlo sestévd z t&lesa 1, ve kterém je uloZen na konci
hnac{ho hi{dele 3 rotor 2 s ohebnymi k¥fdly 2°, T¥leso 1 %er=
padla je opatieno vybrdnim 1, ve kterém je ulo¥ena posuvné
vloZka 20, které sestdvd z dotykového dilu 4, pruZného t&sn&ni 5,
pfiloZky 6 a matice 7. DotaZenim matice 7 je sefizovén, resp,
pbnovovén potrebny presah pruZného tEsndn{ pro ut¥sn®n{ idloZného
prosotru 15 t&lesa 1 Zerpadla, ktery je zahlcen Zerpanou kapa=
linou, od prostoru vybréni 1 'nad posuvnou vloZkou 20.

Zm&na polohy posuvné vloZky 20, v radidlnim sméru, tj. kolmo
k ose rotoru 2, v uloZném prostoru 15 t¥lesa 1 Zerpadla, je pro-
vedena pomoc{ stav&ciho 3roubu g, ktery zasahuje do vnit¥niho
zdvitu vélcové Zdsti dotykového dflu 4, StavEc{ Zroudb £ pritom
miZe byt za ulelem ovliddén{ otd¥ivého pohybu napojen na krokovy
servomotor 10, ktery Jje spojen s t¥lesem 1 Zerpadla mezipfirubou G

UloZny prostor 15 t¥lesa 1 Zerpadla, v n¥mZ je uloZen rotor 2,
je vymezen jednak vdlcovou %4st{ t&€lesa 1 Zerpadla a Jednak vikem 11
a deskou 12. T{m jsou axiiln{i t&snlci plochy uloZného prostoru
15 t¥lesa 1 Cerpadla provedeny s rovnymi plochami, cof je vyhodné
zejména pro dosaZeni dostateZného ut&sn&ni jak posuvné vloZky 20,
tak i axidlnfich ploch, vymezujicfch uloZny prostor 15 t¥lesa 1
Zerpadla, VAlcové ¥4st t¥lesa 1 ¥erpadla, viko 11 a deska 12 jsou
upevnEny pomoc{ 3roubd 13 k p¥irubové ¥dsti 14 Z¥erpadla, ve které
Jsou uloZena nezndzornénd valivéd loZiska pro hnaci hit{del 3.
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1., Za¥{zeni pro regulaci rotaXniho Zerpadla, jehoZ rotor mé
radidln& uspofddand ohebni ki¥{dla, vyznafujici se tim, 3e v
uloZném prostoru (15) t&lesa (1) Zerpadla je umistdna posuvni
vlo¥ka (20), s ni?¥ jsou v dotyku ohebnd k¥{fdla (2°) rotoru (2)

a jejis poloha je vii&i ose rotoru (2) nastavitelnd v radidinim
Smér‘u .

2, Zat{zeni podle bodu 1, vyznaXujic{ se tim, %¥e posuvnd
vlo¥ka (20) je tvorena dotykovym d{lem (4), prufnym t¥sn¥nim
(5), prilo¥kou (6) a matiecf (7).

3., Zarf{zen{ podle bodu 1, vyznaluiic{ se tim, 2e axidln{
t¥snfci plochy ulo¥ného prostoru (15) t¥lesa (1) Zerpadla 3sou
tvoreny vikem (11) a deskou (12) s rovnymi plochami, p¥iléha=

Jicimi k védlcové ¥dsti t&lesa (1) Xerpadla,

L, Za¥{zeni podle bodu 1, vyzna¥ujic{ se t{m, %e poloha po=-
suvné vlo¥ky (20) v uloZném prostoru (15) t¥lesa (1) Zerpadla
je nastavitelnd pomoc{ stavEciho Zroubu (g),

5. Za¥izeni podle bodd 1 a &4, vyznaluiici se tim, %e stavéc{
¥roub (8) je napojen na krokovy servomotor (10).

6. Zar{zeni podle bodd 1 a 2, vyzna¥ujfci se tim, ¥e pr¥esah
rruZného t&sndni (5) posuvné vlo¥ky (2C) v UloZném prostoru (i5)
t%lesa (1) Cerpadla je nastavitelny pomoc{ matice (7).

2 vykresy
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Obr. 1
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Obr. 2
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