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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie do taczenia zabierakéw z transportowymi pasami zeba-
tymi. Zebate pasy przenosnikowe sa powszechnie stosowane do transportu réznego rodzaju surowcow
i produktéw na liniach produkeyjnych. Uktady napedowe i przeno$nikowe z pasami zebatymi, w przeci-
wienstwie do tych z pasami ptaskimi, umozliwiaja uzyskanie synchronizacji przemieszczania sie pro-
duktéw w réznych gateziach linii produkcyjnych.

W przypadku, gdy transportowane sa przedmioty o niewielkiej masie i wzglednie niewielkich wy-
miarach gabarytowych, szczegdlnie za pomoca pochylonego przenosnika tasmowego, zauwazalny jest
problem przemieszczania sie transportowanych przedmiotéw lub surowca, wzgledem pasa transporto-
wego. Zjawisko to znaczaco ogranicza efektywnosé takiego transportu. Problem ten jest zazwyczaj roz-
wiazywany za pomoca sztywnego elementu przymocowanego do powierzchni pasa transportowego —
tzw. zabieraka, ktory stanowi przeszkode dla przemieszczenia sie przedmiotéw lub materiatu sypkiego
wzgledem tasmy. Dzieki takiemu zabiegowi zachowana jest synchronicznosé transportu.

Zabieraki musza by¢ w trwaty sposéb przymocowane do pasa zebatego. W technice spotyka sie
rozwigzania pasow gdzie sa one: przykrecone, przymocowane na potaczenia ksztattowe, za pomoca
potaczen klejowych lub przygrzane do powierzchni pasa. Ostatnia metoda mocowania zabierakéw jest
najbardziej efektywna pod katem kosztéw oraz czasochtonnosci produkcji pasa, wyposazonego w sze-
reg zabierakéw. W zwiazku z tym jest ona szeroko stosowana.

Zgrzewanie zabieraka do powierzchni ptaskiej pasa zebatego mozna przeprowadzi¢ na kilka spo-
sobdéw, m.in.: poprzez zgrzewanie ultradzwiekowe, metoda goracej ptyty oraz tarciowe — wibracyjne.
Szczegdlnie ostatnia metoda jest bardzo popularna, ze wzgledu na prostote przeprowadzenia, niska
czasochtonno$¢ oraz dobra jako$¢ uzyskiwanego potaczenia. Powszechnym problemem tego procesu
jest utrzymanie powtarzalnosci wymiarowej, dotyczacej zaréwno parametréw geometrycznych zabie-
raka, jak i potozenia zabieraka na powierzchni pasa po zgrzewaniu.

Zaproponowana metoda przeprowadzania faczenia paséw z zabierakami jest udoskonaleniem
znanej w przemysle metody zgrzewania wibracyjnego. Umozliwia ona przygrzewanie zabierakéw w for-
mie ksztaltek z tworzywa sztucznego, do ptaskiej powierzchni paséw zebatych. Metoda ta charaktery-
zuje sie mozliwa do uzyskania duza doktadnoscia ksztattowo-wymiarowa gotowego produktu, a takze
zachowaniem pozadanych wymiaréw geometrycznych zabieraka, szczegdlnie jego wysokosci, przy mi-
nimalnym niezbednym naddatku materiatu. Dodatkowo utrzymywana jest wzglednie wysoka wytrzyma-
tos¢ ztacza zgrzewanego. Proces ten jest wykonywany w sposéb automatyczny. Opisywane efekty uzy-
skiwane sa dzieki rozwiazaniom konstrukcyjnym poszczegdélnych podzespotédw urzadzenia oraz algo-
rytmowi sterowania, ktére pozwalaja na eliminacje niedoktadnosci ksztattowo — wymiarowych po-
wierzchni potproduktu zabieraka oraz eliminacje odksztatcen sprezystych materiatu pasa i zabieraka,
powstatych w wyniku ich wzajemnego dociskania do siebie. Dzieki temu, jakos¢ wykonania pétproduktu
zabieraka, w szczegdlnosci powierzchni, ktéra stanowi ztacze z powierzchnia pasa, nie ma znaczacego
wptywu na jakos¢ zgrzeiny oraz dokfadnos¢ ksztattowo — wymiarowa gotowego produktu.

Zaproponowane rozwiazanie konstrukcyjne urzadzenia do przygrzewania zabierakéw do zeba-
tych paséw transportowych pozwala réwniez na przeprowadzenie procesu zgrzewania w taki sposéb,
aby niezaleznie od podziatki stosowanego pasa, zabierak zostat zamocowany doktadnie na wprost zeba
pasa zebatego, co jest korzystne ze wzgledu na wytrzymatos$é ztacza. Dodatkowo, zabieraki przygrze-
wane sa do pasa zatoZzonego na koto zebate, w zwiazku, z czym osiagana jest wieksza wytrzymatosé
ztacza na cykliczne przeginanie pasa podczas rzeczywistej pracy na kole zebatym. Co wiecej, urzadze-
nie charakteryzuje sie konstrukcja, ktéra ogranicza wptyw na operatora, niekorzystnych wibracji obec-
nych podczas tego procesu technologicznego.

W praktyce przemystowej znane sa rozwiazania metod i urzadzen do zgrzewania wibracyjnego,
w szczegodlnosci metali, ale réwniez tworzyw sztucznych, zgodnie z opisami patentowymi: EP1016515,
EP1397238, EP1932650, EP1392493, EP1346817, EP3322571, EP2065166, EP2945793, SU554115,
DE4233929, DE102008016818. Znane s3a réwniez rozwigzania przeznaczone do taczenia zabierakow
z transportowymi pasami zebatymi metoda zgrzewania tarciowego, wprowadzone do seryjnej produkciji,
m.in. Urzadzenia z serii RMT i ZMT Fischer Kunststoff-Schweif3technik GmbH.

Rozwigzanie znane z opisu patentowego EP1016515 dotyczy zgrzewania wibracyjnego elemen-
téw odlewanych z zywicy syntetycznej. Charakteryzuje sie rodzajem mozliwego do zgrzewania mate-
riatu, a takze specjalnym sterowaniem procesu zgrzewania i przygotowania poétproduktéw do zgrzewa-
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nia umozliwiajacym uzyskac pozadana geometrie ztacza. Niestety przedstawiony w przyktadzie realiza-
cji, uktad sterowania gtowica zgrzewajaca ma bardzo skomplikowana strukture, co nie jest rozwiaza-
niem korzystnym, w przypadku przemystowej produkcji pasow transportowych z zabierakami.

Rozwigzania znane z opisu patentowego EP 1397238 oraz EP1932650 stuzg do zgrzewania wi-
bracyjnego elementéw kompozytowych, z metalem i tworzywem sztucznym. Charakteryzujg sie tym, ze
ruch oscylacyjny wywotywany jest w dwéch kierunkach, bez docisku w kierunku pionowym, co uniemoz-
liwia jego aplikacje na potrzeby zgrzewania taczenia zabierakéw z transportowymi pasami zebatymi.

Rozwigzanie znane z opisu patentowego EP1392493 charakteryzuje sie tym, ze zgrzewanie tar-
ciowe tworzyw sztucznych zachodzi dzieki nagrzewaniu obu czesci, przez poruszajaca sie ruchem oscy-
lacyjnym piyte centralna, po czym jest ona wysuwana i rozgrzane powierzchnie czesci taczonych sa
zblizane do siebie. Wada tego rozwiazania w aspekcie zgrzewania tarciowego zabierakéw z transpor-
towymi pasami zebatymi jest konieczno$é rozbudowania urzadzenia o wprowadzenie ptyty posredniej
nagrzewajacej elementy. W przypadku rozpatrywanej aplikacji zgrzewanie mozna przeprowadzi¢ bez-
posrednio, bez dodatkowego ruchomego elementu.

Rozwigzanie znane z opisu patentowego EP1346817 polega na taczeniu elementéw z tworzyw
sztucznych za pomoca zgrzewania tarciowego, przy czym element zgrzewany jest chwytany w specy-
ficzny dla zastosowania sposob, poprzez specjalne wypusty w chwytaku. Rozwiazanie to jest nieko-
rzystne w aspekcie przygrzewania zabierakéw, poniewaz wymagatoby ingerencji w geometryczna po-
sta¢ zabierakéw w celu ich zamocowania w chwytaku.

Rozwigzanie znane z opisu patentowego EP3322571 polega na taczeniu czesci z tworzyw
sztucznych za pomoca gtowicy zgrzewajacej, wspotpracujacej z podtuznym stotem na ktérym moco-
wany jest przedmiot, do ktérego przygrzewany jest element. Rozwiazanie to z punktu widzenia taczenia
zabierakéw z transportowymi pasami zebatymi jest niekorzystne, poniewaz nie umozliwia pewnego za-
mocowania pasa zebatego i uzyskania potaczenia z zabierakiem, precyzyjnie w osi zeba.

Rozwigzanie znane z opisu patentowego EP2065166 dotyczy zgrzewania wibracyjnego elemen-
téw rownoczesnie w dwdch ptaszczyznach, ktére nie sa réwnolegte wzgledem siebie i co najmniej jedna
Z nich nie jest rownolegta do ptaszczyzny oscylacji. W aspekcie taczenia zabierakéw z transportowymi
pasami zebatymi, rozwiazanie to nie znajduje zastosowania, ze wzgledu na to, Ze ustawienie réwnolegte
ptaszczyzny zgrzewania wzgledem ptaszczyzny oscylacji jest tatwiejsze konstrukcyjne, od rozwiazania
przedstawionego w przytoczonym opisie.

Rozwigzanie znane z opisu patentowego EP2945793 charakteryzuje sie tym, ze urzadzenie
zgrzewajace wykorzystujace wibracje lub ultradZwieki, ma gtowice dociskajaca przygrzewany element
i ruchomy stot, ktéry jest wprawiany w oscylacje. Rozwiazanie to w aspekcie taczenia zabierakéw
z transportowymi pasami zebatymi jest niekorzystne, poniewaz wymaga wprawienia pasa w ruch o du-
zej czestotliwosci, co powoduje powstawanie wiekszych sit bezwtadnosci niz w przypadku poruszania
sie duzo mniejszego i IZejszego zabieraka.

Rozwigzanie znane z opisu patentowego SU554115 stuzy do zgrzewania tarciowego elementéw
obrotowo symetrycznych. Charakteryzuje sie tym, ze jeden z elementdw jest wprawiany w ruch obro-
towy i jest jednoczes$nie dociskany do drugiego. Rozwiazanie to nie znajduje zastosowania w przypadku
taczenia tarciowego zabierakéw z pasami transportowymi, poniewaz wprawianie w ruch obrotowy pro-
stopadtosciennego zabieraka powodowatoby niszczenie powierzchni pasa, w obszarze dookota zgrze-
iny.

Rozwigzanie znane z opisu patentowego DE4233929 stanowi gtowica wibracyjna do zgrzewania
tarciowego. Rozwiazanie to charakteryzuje sie tym, Ze silnik napedzajac wat mimosrodowy, powoduje
wprawianie gtowicy w ruch oscylacyjny. Jednakze w tym przypadku nie ma mozliwosci pozycjonowania
elementu zgrzewanego w powtarzalny sposob.

Rozwigzanie znane z opisu patentowego DE102008016818 stanowi mobilne urzadzenie do
zgrzewania tarciowego, dowolnych elementéw wykonanych z tworzyw termoplastycznych. W aspekcie
taczenia zabierakdw z transportowymi pasami zebatymi, jego wada jest brak mozliwosci uzyskania do-
ktadnego pozycjonowania zabieraka wzgledem pasa.

Urzadzenie ZMT firmy Fischer Kunststoff-Schweitechnik GmbH jest rozwigzaniem kompakto-
wym, stuzacym do zgrzewania wibracyjnego, poprzez wywotanie docisku elementu poruszajacego sie
ruchem oscylacyjnym do drugiego — nieruchomego. Urzadzenie posiada gtowice, ktéra ma mozliwo$¢
przemieszczania sie w kierunku pionowym, ktéra ma uchwyt elementu zgrzewanego. Dolne podparcie,
elementu do ktérego jest przeprowadzane zgrzewanie, stanowi regulowany za pomoca mechanizmu
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srubowego stolik, z imadtem. Wada urzadzenia w aspekcie taczenia zabierakéw z przemystowymi pa-
sami napedowymi jest duzy stopierh skomplikowania uktadu sterowania, co powoduje duze koszty wy-
tworzenia takiego urzadzenia.

Urzadzenie RMT firmy Fischer Kunststoff-Schweiftechnik GmbH stuzy do tarciowego zgrzewania
tworzyw sztucznych. Jego dziatanie polega na dociskaniu zgrzewanych przedmiotéw do siebie, z czego
jeden z nich sie obraca. Dzieki temu wywotywane jest tarcie na powierzchni taczonych elementéw.
W aspekcie taczenia zabierakéw z transportowymi pasami zebatymi, rozwiazanie takie nie moze zna-
lez¢ zastosowania ze wzgledu na to, ze ruch obrotowy zabieraka wzgledem pasa powodowatby uszko-
dzenie znacznej powierzchni warstwy wierzchniej pasa, dookota zgrzeiny.

W stanie techniki nie odnotowano prostych rozwiazan umozliwiajacych zgrzewanie tarciowe. Na-
lezy zauwazy¢, ze podczas taczenia zabierakow, z transportowymi pasami zebatymi metoda zgrzewa-
nia tarciowego kluczowym jest fakt, ze zgrzewane materiaty sa podatne. W zwiazku z tym nalezy wy-
kluczy¢ wptyw odksztatcen sprezystych zaréwno pasa jak i zabieraka, pod wptywem sity docisku zgrze-
wania, na btad koncowych wymiaréw geometrycznych pasa z zabierakiem. Dodatkowo istotnym jest,
aby zgrzewanie nastepowato w Scisle okreslonym miejscu na powierzchni pasa (w osi zeba), na pasie
zebatym ktéry jest zagiety, co polepsza wytrzymatos¢ zmeczeniowa potaczenia. Istothnym jest réwniez
aby podczas produkcji przemystowej paséw z zabierakami, zmniejszyé prawdopodobienstwo powsta-
wania btedéw montazu zgrzewanych elementéw, ktére mogty by skutkowac niewtasciwymi cechami
geometrycznymi produktu po zgrzewaniu. Ze wzgledu na brak uwzglednienia tych czynnikéw, znane
w technice rozwigzania metod zgrzewania wibracyjnego, nie moga by¢ zastosowane, podobnie jak roz-
wiazania konstrukcyjne urzadzen do przeprowadzania tego procesu.

Istota wynalazku jest urzadzenie do taczenia zabierakéw z transportowymi pasami zebatymi
w szczegoblnosci wykonanymi z materiatdw kompozytowych.

Ostoje urzadzenia stanowi dwudzielna przestrzenna rama, z czescig gorng i dolna. Do gorne;
czesci ramy zamocowana jest za pomoca czterech wézkéw prowadnic liniowych gtowica wibracyjna.
Do gtowicy wibracyjnej zamontowany jest uchwyt zabieraka z wymiennym osprzetem. Nadto do ramy
goérnej przymocowana jest za pomoca potaczenia srubowego i ksztattowego z kotkiem walcowym belka
podporowa, na ktérej zamontowany jest uchwyt pasa z wymiennym oprzetem. Uchwyt ten jest korzyst-
nie potaczony z belka za pomoca potaczen srubowych ze srubami i nakretkami i dodatkowo jest pota-
czony z belka ksztattowo, przy czym jest on zamontowany w taki sposob, ze zapewnia przygrzewanie
zabieraka uchwyconego przez uchwyt zabieraka doktadnie w osi symetrii zeba pasa zebatego. Taka
konstrukcja sprawia, Ze uzyskanie doktadnosci potozenia zabieraka jest niezalezne od mozliwych bte-
déw montazu i jest powtarzalne, a przestrzen pod belka podporowa z uchwytem pasa zebatego, umoz-
liwia przygrzewanie zabierakéw do pasa bezkoncowego, o dtugosci minimalnej 500 mm bez koniecz-
nosci jego rozcinania.

Korzystnie pomiedzy cze$cia gérna i dolna ramy umieszczone sa wktadki wibroizolacyjne wyko-
nane z elastomeru, przy czym obie czesci ramy potaczone sa Srubami i nakretkami, przy czym rama
dolna jest przykrecona do posadzki za pomoca stop wibroizolacyjnych ttumiacych drgania w trzech
ptaszczyznach.

W korzystnym wariancie urzadzenia uchwyt pasa ma potaczony ksztattowo z podstawa monto-
wana do belki podporowej watek zebaty, w ktérego srodkowym punkcie znajduje sie wrab co zapewnia
przygrzewanie zabieraka doktadnie w osi zeba pasa zebatego, przy czym uchwyt pasa ma przesuwne
ograniczniki szerokosci pasa, ktére wspétpracuja one z liniatami. Przesuw ogranicznika powoduje od-
krywanie przez krawedz ogranicznika wartosci jego przesuniecia na liniale, ktéra w taki sposéb moze
by¢ odczytywana przez operatora z liniatu z doktadno$cia 1 mm, w zwigzku z czym pas moze by¢ prze-
suwany na uchwycie pasa wzdtuz osi zeba w taki sposéb aby uzyskac przygrzanie zabieraka w réznych
miejscach wzdtuz szerokosci pasa zebatego, dzieki czemu mozna uzyskiwac rézna odlegto$¢ zabieraka
od krawedzi pasa.

W innym korzystnym wariancie uchwyt zabieraka ma ptyte ksztattowa wspédtpracujaca z ptytami
podporowymi i wymienna ptyta dystansowa. Pozycja poprzeczna zabieraka jest scisle okre$lona przez
wyciecie ptyty ksztattowej, a ta ma Sciecia krawedzi ktére utatwiaja montaz zabieraka. Ptyta ksztattowa
jest wymienna na potrzeby zgrzewania zabierakéw o réznych rozmiarach i zapewnia odpowiednie po-
zycjonowanie zabieraka tak, aby uzyskac¢ jego potoZzenie doktadnie w osi symetrii zeba pasa zebatego
lub przesuniecie o pewna sScisle okreslona odlegtos¢, ktéra nie ulegnie zmianie w wyniku wibracji wyni-
kajacych z oscylacji podczas pracy urzadzenia.
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Korzystnie uchwyt ttoczyska sitownika pneumatycznego jest montowany za pomoca potaczenia
roztacznego do obudowy gtowicy, przez co istnieje mozliwosé tatwej zmiany jego potozenia, dzieki
czemu mechanizm moze by¢ w tatwy sposdb przezbrojony na potrzeby: zamontowania innego uchwytu
pasa, zgrzewania pasOw 0 znaczaco rézniacej sie grubosci lub innych przedmiotéw o innej grubosci,
przy zachowaniu funkcjonalnosci zgrzewania.

Nadto przewiduje sie, ze uchwyt zabieraka moze posiada¢ mozliwos¢ obrotu o 90° w wyniku
braku sztywnego potaczenia z ostoja gtowicy, dzieki czemu mozliwe zgrzewanie zabierakéw zoriento-
wanych poprzecznie w stosunku do linii zeba pasa zebatego.

Idea dziatania urzadzenia oparta jest o schemat, w ktérym zabierak jest mocowany do pasa
z wykorzystaniem zgrzewania wibracyjnego, przy czym podczas wtasciwego zgrzewania zabierak jest
w pierwszej kolejnosci wprawiany w ruch oscylacyjny, a nastepnie dociskany okreslona sita docisku.
Zabierak jest zgrzewany az do ustalonej gtebokosci wtopienia w powierzchnie pasa, a gtebokos¢ ta
moze by¢ okreslana wprost za pomoca rzeczywistego przemieszczenia gtowicy zgrzewajacej S pod-
czas wiasciwego zgrzewania lub poprzez nastawialny czas zgrzewania t, dzieki czemu uzyskiwana jest
wysoka doktadnosé wymiaréw geometrycznych pasa z zabierakiem po zgrzewaniu.

Etap wiasciwego zgrzewania nastepuje po wstepnym docisnieciu zabieraka do pasa pod zadana
za pomoca cisnienia wstepna sita docisku bez oscylacji, przy czym podczas tego wstepnego docisku
mierzone jest przemieszczenie gtowicy i ustalany jest poziom startu zgrzewania SP, przy czym uwzgled-
nia on odksztatcenia sprezyste pasa i zabieraka, przy czym po tej czynnoéci sita docisku jest zmniej-
szana do wartosci dazacej do 0, po czy uruchamiany jest ruch oscylacyjny zabieraka, a nastepnie za-
dawana jest poprzez cisnienie wlasciwa sita docisku, przy czym narasta ona w funkcji czasu, réznej od
skoku jednostkowego, przy czym po uruchomieniu ruchu oscylacyjnego nastepuje proces zgrzewania
az do zadanej wartosci przemieszczenia gtowicy S, mierzonej od poziomu startu zgrzewania SP, lub
przez zadany czas t mierzony od przekroczenia przez gtowice potozenia SP podczas ruchu w dot, przy
czym po osiagnieciu zadanej wartosci czasu lub przemieszczenia, ruch oscylacyjny jest zatrzymywany
po czym gtowica przesuwa sie ku gérze; dzieki temu algorytmowi pracy uzyskiwany jest efekt tagodnego
rozruchu silnika napedowego oraz ograniczenie wptywu odksztatcenia sprezystego pasa i zabieraka na
rzeczywista gtebokosé wtopienia zabieraka.

Rozwiazanie wedtug wynalazku, przynosi nastepujace korzysci w stosunku do rozwiazan zna-
nych w technice:

e umozliwia trwate taczenie zabierakéw z transportowymi pasami zebatymi,

e jest proste w realizacji,

e umozliwia uzyskanie wysokiej doktadnosci wymiaréw zabieraka po zgrzewaniu w wyniku re-
dukowania wptywu odksztatcen sprezystych pasa i zabieraka na pomiar przemieszczenia
podczas docisku przy zgrzewaniu,

e umozZliwia zmniejszenia energochtonnos$ci procesu w wyniku rozpoczecia ruchu oscylacyj-
nego przed dociskiem zabieraka do pasa, co zmniejsza zapotrzebowanie na moc gtéwnego
silnika napedowego gtowicy.

Rozwiazanie konstrukcyjne urzadzenia do taczenia zabierakéw z transportowymi pasami zeba-

tymi, przynosi takze dodatkowe korzysci wzgledem do rozwiazan znanych w technice:

e pas jest chwytany na uchwycie wyposazonym w watek zebaty, przy czym jego geometria
uwzglednia zagiecie pasa, w zwiazku z czym poprawiona jest wytrzymato$é zmeczeniowa
ztacza zgrzewanego, a takze mozliwe jest zgrzewanie paséw bezkornicowych o wzglednie nie-
duzej diugosci,

e umozZliwia przygrzewanie zabieraka w sposéb powtarzalny doktadnie w osi symetrii zeba pasa
zebatego, i zmniejsza wptyw btednego ustawienia pasa przez operatora na jakos¢ finalnego
produktu,

e umozZliwia regulacje potozenia pionowego gtowicy, oraz tatwa zmiane uchwytu zabieraka
i pasa na inne oprzyrzadowanie, w zwiazku z czym urzadzenie moze by¢ w tatwy sposob
dostosowane do zgrzewania paséw o innej grubosci badzZ innych elementéw,

e umozZliwia zgrzewanie zabierakéw zorientowanych poprzecznie w stosunku do osi pasa.

Wynalazek w przyktadzie wykonania przedstawiono na rysunku fig. 1 przedstawia widok ogdiny
urzadzenia do zgrzewania paséw z przodu, fig. 2a przedstawia widok ogélny urzadzenia z tytu, fig. 2b
przedstawia widok ogdlny potaczenia pomiedzy dwudzielng rama, fig. 3 orientacje zabieraka i pasa
w uchwytach podczas zgrzewania, fig. 4 przedstawia ogéiny widok uchwytu pasa, fig. 5 przedstawia



6 PL 244431 B1

sposob mocowania pasa w uchwycie pasa, fig. 6 przedstawia widok ogdiny uchwytu zabieraka a fig. 6
przedstawia przekrdj podtuznych uchwytu zabieraka, a fig. 8 przedstawia algorytm pracy urzadzenia.

taczenie zabierakéw z transportowymi pasami zebatymi polega na ich zgrzewaniu tarciowym,
przy czym zabierak jest uchwycony do uchwytu zabieraka 9, zamontowanego do gtowicy urzadzenia 8,
ktéra przemieszcza sie w kierunku pionowym na prowadnicach liniowych 7, w wyniku oddziatywania na
nia sitownika pneumatycznego 23, poprzez uchwyt sitownika 22 (fig. 2 i fig. 3a). W uchwycie zabieraka
9, zamontowany jest zabierak Z, przy czym jest on wlozony w wyciecie ptyty ksztattowej 19 i jest pod-
pierany z obu stron za pomoca ptyt dociskowych 20 z ptytg dystansowa 21, co umozliwia utrzymanie
jego statego potozenia wzgledem uchwytu zabieraka 8 poruszajacego sie ruchem oscylacyjnym pod-
czas zgrzewania (fig. 2, fig. 7 i fig. 8).

Zabierak Z jest dociskany do pasa poprzez ruch gtowicy 8 z uchwytem zabieraka 9, wymuszony
sitownikiem pneumatycznym 23, do pasa P zamontowanego w uchwycie pasa 12 (fig. 2 i fig. 3a). Pas
P jest zamontowany w uchwycie 12 w taki sposéb, ze zab pasa P lezy we wrebie osi watka zebatego
16, przy czym zabierak Z dociskany jest poprzez uchwyt 9 zabieraka Z do pasa P w osi symetrii zeba,
przed rozpoczeciem ruchu oscylacyjnego. Przemieszczenie wzdtuzne pasa P, na uchwycie 12 pasa P
jest regulowane za pomoca przesuwnych ogranicznikéw 17, ktérych ustawienie nastepuje poprzez ich
przesuwanie wzdtuz watka zebatego 16 i podstawy 15, w taki sposéb aby wszystkie cztery krawedzie
ogranicznikow 17, wskazywaty taka sama wartos¢ na liniale 18 (fig. 4, fig. 5 i fig. 6).

Proces zgrzewania poprzedzony jest dociskiem zabieraka Z do pasa P, z uzyciem sity o takiej
samej wartosci jak sita podczas witasciwego zgrzewania. W tym czasie uktad pomiarowy rejestruje po-
zycje gtowicy i ustala poziom SP. Nastepnie ci$nienie jest redukowane do wartosci bliskiej 0 i urucha-
miany jest ruch oscylacyjny zabieraka. Nastepnie w funkcji innej niz skok jednostokowy, sita docisku
jest zwiekszana. Po osiagnieciu potozenia SP, nastepuje odmierzanie odlegtosci na ktéra zabierak prze-
miesci sie podczas zgrzewania S lub odliczenie czasu t. W momencie osiagniecia zadanej przez ope-
ratora odlegtosci lub czasu oscylacje sa zatrzymywane i glowica powraca ku gérze, podnoszac pas
z przygrzanym zabierakiem (fig. 1 i fig. 2).

W przyktadzie realizacji urzadzenie do taczenia zabierakéw z transportowymi pasami zebatymi
posiada dwudzielna przestrzenng rame z czescia gérna 1 i dolnag 2. Do ramy gérnej 2 zamocowana jest
za pomoca czterech wozkéw prowadnic liniowych 7 gtowica wibracyjna 8. Do gtowicy wibracyjnej 8
zamontowany jest uchwyt 9 zabieraka Z z wymiennym osprzetem. Nadto do ramy gornej 2 przymoco-
wana jest za pomoca potaczenia Srubowego 4, 5 i ksztattowego z kotkiem walcowym 11 belka podpo-
rowa 10. Na belce 10 zamontowany jest uchwyt 12 pasa P z wymiennym oprzetem, ktéry moze by¢
potaczony z belka za pomoca potaczenh srubowych ze srubami 13 i nakretkami 14, a takze dodatkowo
jest potaczony z belkg ksztattowo. Jest on zamontowany w taki sposob, ze zapewnia przygrzewanie
zabieraka uchwyconego przez uchwyt 9 zabieraka Z doktadnie w osi symetrii zeba pasa zebatego P.
Przestrzenh pod belka podporowa 10 z uchwytem 12 pasa zebatego P, umozliwia przygrzewanie zabie-
rakéw Z do pasa bezkoncowego P, o dtugo$ci minimalnej 500 mm bez koniecznosci jego rozcinania.

Przewiduje sie, ze dwudzielna przestrzenna rama spawana jest z profili stalowych, przy czym
pomiedzy czedcia gorna 1 i dolng 2 sa umieszczone wktadki wibroizolacyjne 3 wykonane z elastomeru.
Czesci ramy sa potaczone srubami 4 i nakretkami 5, a rama dolna jest przykrecona do posadzki za
pomoca stop wibroizolacyjnych 6, ttumiacych drgania w 3 ptaszczyznach.

W przyktadzie uchwyt pasa ma potaczony ksztattowo z podstawa 15 montowana do belki podpo-
rowej 10 watek zebaty 16, w ktérego srodkowym punkcie znajduje sie wrab, przy czym uchwyt pasa ma
przesuwne ograniczniki szerokosci pasa 17, przy czym wspétpracuja one z liniatami 18. Uchwyt 9 za-
bieraka Z posiada nadto ptyte ksztattowag 19 wspodtpracujaca z ptytami podporowymi 20 i wymienna ptyta
dystansowa 21, przy czym pozycja poprzeczna zabieraka Z jest Scisle okreslona przez wyciecie ptyty
ksztattowej 19. Plyta 19 ma Sciecia krawedzi, a ptyta dystansowa (21) jest wymienna i zapewnia odpo-
wiednie pozycjonowanie zabieraka Z.

W przyktadzie uchwyt ttoczyska 22 sitownika pneumatycznego 23 jest montowany za pomoca
potaczenia roztacznego z obudowa gtowicy 8, nadto uchwyt 9 zabieraka Z nie posiada sztywnego po-
taczenia z ostoja gtowicy 8 i stwarza mozliwos¢ obrotu o 90°.
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Zastrzezenia patentowe

. Urzadzenie do taczenia zabierakéw z transportowymi pasami zebatymi, znamienne tym, ze
posiada dwudzielng przestrzenna rame z czescia gérna (1) i dolna (2), przy czym do ramy
gornej (2) zamocowana jest za pomoca czterech wézkéw prowadnic liniowych (7) gtowica
wibracyjna (8), przy czym do gtowicy wibracyjnej (8) zamontowany jest uchwyt (9) zabieraka
(Z) z wymiennym osprzetem, nadto do ramy goérnej (2) przymocowana jest za pomoca pota-
czenia Srubowego (4 i 5) i ksztattowego z kotkiem walcowym (11) belka podporowa (10), na
ktérej zamontowany jest uchwyt (12) pasa (P) z wymiennym oprzetem, korzystnie potaczony
z belkg za pomoca potaczen srubowych ze srubami (13) i nakretkami (14) i dodatkowo jest
potaczony z belka ksztattowo, przy czym jest on zamontowany w taki sposéb, Zze zapewnia
przygrzewanie zabieraka uchwyconego przez uchwyt (9) zabieraka (Z) doktadnie w osi syme-
trii zeba pasa zebatego (P), przy czym przestrzen pod belka podporowa (10) z uchwytem (12)
pasa zebatego (P), umozliwia przygrzewanie zabierakow (Z) do pasa bezkoncowego (P),
o dtugosci minimalnej 500 mm bez koniecznos$ci jego rozcinania.

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze dwudzielna przestrzenna rama spawana
jest z profili stalowych, przy czym pomiedzy czescia gérna (1) i dolna (2) sa umieszczone
wktadki wibroizolacyjne (3) wykonane z elastomeru, przy czym cze$ci ramy sg potaczone $ru-
bami (4) i nakretkami (5), przy czym rama dolna jest przykrecona do posadzki za pomoca stop
wibroizolacyjnych (6), ttumiacych drgania w 3 ptaszczyznach.

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1 albo 2, znamienne tym, ze uchwyt pasa ma potaczony ksztat-
towo z podstawa (15) montowang do belki podporowej (10) watek zebaty (16), w ktérego srod-
kowym punkcie znajduje sie wrab, przy czym uchwyt pasa ma przesuwne ograniczniki szero-
kos$ci pasa (17), przy czym wspétpracujg one z liniatami (18).

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, 2 albo 3, znamienne tym, ze uchwyt (9) zabieraka (Z) ma ptyte
ksztattowa (19) wspotpracujaca z ptytami podporowymi (20) i wymienna ptyta dystansowa
(21), przy czym pozycja poprzeczna zabieraka (Z) jest $ciSle okre$lona przez wyciecie ptyty
ksztattowej (19), przy czym ptyta ta ma Sciecia krawedzi, nadto ptyta dystansowa (21) jest
wymienna i zapewnia odpowiednie pozycjonowanie zabieraka (Z).

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, 2, 3 albo 4, znamienne tym, ze uchwyt ttoczyska (22) sitow-
nika pneumatycznego (23) jest montowany za pomoca potaczenia roztagcznego z obudowa
gtowicy (8).

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, 2, 3, 4 albo 5, znamienne tym, ze uchwyt (9) zabieraka (Z) nie
posiada sztywnego potaczenia z ostoja gtowicy (8) i ma mozliwos¢ obrotu o 90°.
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Rysunki
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