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{54) Indukéni ohfivaci zafizeni

Vynédlez se tykd induk&nfho oh¥iveciho
zaf{zenf pro ¥dstedny ohiev ty&f, zejméne
v _kovédrndch. Zarfizen{ sestdvd z induktoru,
tledky, hlevniho suportu 2 veden{ hlavniho
suportu, kde vedeni hlasvniho suportu je
rovnob&Zné s osou induktoru. Podle vynd-
lezu je tladke uloZena ne hlevnim suportu
suvnd s pohonem pomoci pfimodarého vedenf.
Piimo&aré vedeni e pohon mohou bjt vytvo~
feny silovym vdlcem, kdy tladke je upev-

n¥na k plstnici silového védlce,

UBR. 3.
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Vyndlez se tykd induk¥niho oh¥ivaciho zebizeni pro ¥éstedny ohev tydf, zejméne pro
kovérny.

Pro d4stedny induk¥n{ ohfev- tydfi se v kovérndch pouzivajf oh#{veci zer{zeni tiech
zékladnich systémi. Prvni systém je vytvo¥en z jednoho, nebo ngkolike vdlcovych induktord,
do nichZ se ohPivené tyle tdste¥nd zesouveji ruind, nebo mechenicky z jedné streny a
po oh¥dtf se vysouvej{ ne tutéf strenu induktoru. Induktory byveji vodorovné, nebo témar
svislé, Ohtev miZe probfhat s vysokou d¥innosti, protofe dutina induktoru je ve znedné
miie vyplnéna oh¥ivenym meteridlem. ’

Druhy systém je rovn¥% vytvolen z jednoho, nebo n&kolika vdlcovych induktord, do
nich% se ohfivané tyle dste¥nd zasouvaji z jedné strany a po ohPdti se vysouvajl na opald-
nou stranu induktoru delifm studenym kusem. U%innost ohfevu je, stejn® jako u prvniho sys-
tému, vysokd. Tfeti systém vyuZivd st&rbinovych induktord, ve kterych se pohybuji oh¥ivané
konce ty&{ sm¥rem kolmo na svou osu. Tyle jsou umistdny vedle sebe & jsou zpravidla
ulofeny na plynule se pohybujfcim dopravniku.

Nevyhodou prvniho systému je sloZitdji{ menipulace s ohFivenymi tyéeﬁi, protoZe
sm¥r jejich pohybu v induktoru se m¥ni. Proto se tento systém pouZivé zejména pro oh¥ev
velkych e td%fkych ty¥f, kde i pfi vysokém elektrickém p¥ikonu je &es ohfevu dlouhy
a proto %asovd ndro¥n$js{, manipulece s ty&emi nepiedstavuje podstetné prodlouZeni cyklu.
Nevyhodou druhého systému je mendi spolehlivost vysouvéni ohfdtych ty¥i.

Predn{ konec dalsf, studené ty¥e nen{ zasouvén % ke konci induktoru, protoZe by se
v ddsledku tepelnych ztrdt ohfivel pomeleji. Proto neni{ ani ohfdtéd ty¥ dpln¥ vysouvéne
z induktoru ven. U ty¥f s velkou hmotnost{ to nen{ na zévedu, protoze jejich pohybovéd
setrvednost je velkd., PFi vysouvédni lehkych ty%{ se viak relativnd vice projevuji ty

. pasivni odpory, které nejsou zdvislé ne tize tydf, nepiikled odpor t¥snicich krouZkd

16%isek u vodicich vdle&kd za induktorem.

ProtoZe je i rychlost vysouvéni omezend, eby z induktoru nevyjels i studend tyg,
Je spolehlivost vysouvédni sniZena. N8kdy nelze tento systém pou%ft vibec. Nevyhodou tfe~
tiho systému se Bt¥rbinovym induktorem je predevBim citeln¥ zhordend d¥innost ohfevu
ve srovndni s vdlcovym induktorem, protoZe dutine ¥t¥rbinového induktoru je vypln&na
oh#*{venym meteridlem v mensdi mife.

Delsf nevyhodou tohoto systému je zprevidla nutnost otddeni ty¥{ kolem jejich osy,
protoZfe ¥t¥rbinovy induktor sén nezeruduje dodatend rovnomdrny oh¥ev. To viak kompli-
kuje a zdreZfuje celé ohFfivaci zaf{izeni{. Samotny Btdrbinovy induktor je rovn¥Z vyrobn¥
ndro¥ny, zejména je-1ll proveden s otevifenymi konci St&rbiny.

Nevyhody dosud zndmych induk¥nich ohfivacich zebizeni pro Sdstedny ohiev tyd{
odstranuje v prevéind mire induk¥ni oh¥ivaci ze¥izenl podle vyndlezu, sestévejfcf z tla¥-
ky, hlavniho suportu, vedeni hlasvniho suportu e induktoru, kde vedeni hlavniho suportu
Jje rovnob¥iné s osou induktoru, jeho% podstate spo¥ivd v tom, Ze tlelkes md na hlavnim
suportu upreveno suvné uloieni s pohonenm, pritem? suvné uloZeni tle¥ky ns hlavnim suportu
je pfimoeré a rovnob¥iné s vedenim hlavnfho suportu, Deldf podstetou vyndlezu je to, Ze
tledke je upevndna k pfstnici silového vélce tla¥ky, pfi¥em# silovy vélec tlelky je
upevndn k hlevnimu suportu.

Podstetnou vyhodou induk¥niho oh¥{vactho ze¥izeni podle vyndlezu je to, Ze poskytuje
vfhody dosud znémfch systémd e odstrefuje pfitom jejich hlavni nevyhody. U&innost ohfevu
md%e byt vysokd, protoZe induktor je vdlcovy. Oht{veci zaffzen{ miZe pracovat s velkou
kedenci, protoZe se nem¥ni sm¥r pohybu oh¥ivenych ty¥f v induktoru e menipulece s ohii-
vanymi tyZemi je pom¥rn¥ jednoduchd. Proto 1ze bez obtiif usporédet vedle sebe dvé i vice
induk&nfch ohtivacich zefizeni s jedinym, spolednym ptivdddcim mechanismem studenych ty¥f.
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Delsf podstatnou vyhodou induk&nino ohfivactho ze¥fzent podle vyndlezu je spolehlivost
vysouvéni ohidtych ty&L z induktoru, Dals{f podstatnou vyhodou za¥fzent podle vyndlezu je
moZnost prdce v sutometickém cyklu. Dald3f{ podstatnou v¥hodou je sutomstické vypréazdndnf
induké&niho oh#fvaciho stroje p¥i ‘jeho vypnutl, protofe v induktoru Je vidy jen jedne
ohP{vend ty¥ s k jejfmu vysunuti nenf{ tedy nutnd delsf ty&.

Pr{klad provedeni induk&ntho ohfivaciho zeff{zenf podle vyndlezu je na pfipojenych
obrdzcich, kde na obr, 1 Je nérys zeffzent, kdyZz je hlavni suport a tlatke v poloze
vzdélendjs{ od induktoru, ne obr. 2 Je pidorys zaffzen{ v poloze Jjeko ne obr, 1, na
obr. 3 je nérys za¥izent, kdyZ je hlavni suport v poloze bliZe u induktoru, tledke
v poloze vzddlen¥jsf od induktoru a kdy probfhd ohiev.

Indukéni ohffveci zerizent podle vynélezu je v podstatd provedeno tak, e pfed
induktorem } je vedent 4 hlevniho suportu s hlavnim suportem 5 a tladkou 1. Vedent 4
hlavniho suportu 5 midZe byt vytvofeno nap¥, ze dvou ty¥f. Tle&ke 7 je na hlevnim suportu
5 uloZena suvn¥ s pohonem, s vyhodou je upevnéna p¥imo ne pistniei silového vélce 8
tladky 7, ktery je upevnsn ne hlavnim suportu 5. Osa silového védlce 8, tladky 7 je rovno-
b&Znd s vedenim 4 hlavniho suportu 3. Hlavn{ suport 5 miZe byt ovlddén napr. silovym
vélcem 6 hlavnfho suportu 2.

Ohffvend ty% 9 je ptivéd&ne do polohy souosé s induktorem 1 pomoct nezndzorn&néno
p¥ivdd¥ciho mechanismu tek, Ze pred ¥dstednym zesunutim do induktoru | le#{ nep¥, na
pohyblivém Z1dbku 3, Pohyblivy %ldbek 3 miZe byt souddsts nezndzornéného dbpravniku,
ktery se pohybuje kolmo k ose induktoru 1, P¥ed induktorem 1 mdZe byt upreven pevny
Zldbek 2 pro podepreni oh¥ivané tyle 9, ktery ne jedné strang navezuje ne pohyblivy Zldbek
3. @ na druhé strend na otvor v induktoru 1. Za induktorem ) miZe byt umfstin nep¥. nezné-
zorndny dopravnik, ktery oh¥dtou ty& dopravi k lisu. :

Indukini oh¥ivaci za¥fzeni podle vyndélezu pracuje tek, Ze po privedenf oh¥ivané
ty¥e 9 do polohy souosé s induktorem 1, kdy ohffvend tyg 2 leZf napf. ne pohyblivém
Zlébku 3 (stav je zndzornén ne obr. 1), presune se hlavni suport 5 do polohy blize
k induktoru 1 a oh#ivand ty¢ 9 se pritom ¥dste&n¥ zasune do induktoru 1 (stav je znd-
zorn&n na obr, 3). Potom probihd oh¥ev a po dosafent potfebné teploty pfesune se tlalka

1 rychlym pohybem do polohy bliZe k induktoru 1.

Pritom oh¥{vand ty¥ 9 zfskd dostatednou rychlost k tomu, aby celd projele setrvad-
nosti otvorem v induktoru 1 ne jeho opa&nou stranu, kde spadne nepf. ne dopravnik, Potom
se hlavn{ suport 5 i tlaZke 1 vrdt{ do polohy vzddlendj3f od induktoru 1 @ do polohy
souosé s induktorem 1 je privedens deli{ ohfivend ty& 9,

Pokud je uspo¥dddno vedle sebe n&kolik induknich oh#fvacfch zat¥izenf podle vynélezu,
pracuji jednotlivé ze¥fzeni s vyhodou postupn¥., Tek Jje moZno doeflit velmi krétkého
pracovniho cyklu. Rf{zenf chodu mize byt provedeno n¥kterym ze znémych zplisobd pro suto-
matické ¥{zen{ stroji.
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PREEDMET VINAKLEZU

1. Indukéni ohfivacf zebfzeni sestévajfcf z tleiky, hlavniho suportu, vedeni hlavniho
suportu a induktoru, kde vedenf hlaevnfho suportu je rovnob¥%né s osou induktoru vyzne=-
Sujfct se tim, %e tledke (7J md ne hlavnim suportu (5) upraveno suvné uloZen{ s pohonenm,
priSem? suvné uloZeni tlae¥ky (7) na hlavnim suportu (5) je pPimo¥aré a rovnobdiné s ve-

denim hlewniho suportu (4).

2. Induk¥ni ohffveci zerfzeni podle bodu 1, vyznedujici se tim, Ze tla&ke (7) Je
upevnéna k pistnici silového vdlce (8) tle¥ky (7) upevn¥ného k hlavnimu suportu (5).
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