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-(57) Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung, welche die Schichtdicke in Schalschleudern eyl"faBt und ein elektrisches

Signal erzeugt, das in einem Mikrorechner weiterverarbeitet wird. Ziel ist die optimale Kapazitatsauslastung von
Zentrifugen. Erfindqngsgemé!& wird eine Abtastvorrichtung installiert, die die Schichtdicke Giberwacht und bei
Erreichen des Schichtdickenendwertes den mechanischen Impuls mit Hilfe eines Schiitzinitiators berihrungslos in

" ein elektrisches Signal wandelt. Dieses Signal sowie weitere zum Teil {iber eine Bedieneinheit aufgeschalteten

Eingangssignale bilden die Grundlage fiir die Ausgabesteuerung, die verschiedene Funktionen realisiert. Die
Erfindung findet Verwendung in allen Industriezweigen, in denen Suspensionen mit Hilfe von Schélschleudern
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Vofrichtung 2ur Steherung mehrerer Schilschleudern

Anwendungsgebiet der Erfindung : - i
Die Erfindung kann in allen Industriezweigen angewendet werden, in denen Suspensionen mit Hilfe von Schalschleudern

" entfeuchtet werden missen. Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung, welche die Schichtdicke in Schleudern erfat und ein

elektrisches Signal erzeugt. Dieses Signal sowie die jeweiligen technologischen Randbedmgungen btlden dle Grundlage zur

“Weiterverarbeitung in einem Mikrorechner.
" Charakteristik der bekannten technischen Lésungen

Es ist bekannt, da Schleudern nach einem starren Zeitregime ohne Schlchtdlckeubewvachung oder mit
Schichtdickeliberwachung und separater Steuerung eingesetzt werden,

Die Schichtdickeliberwachung garantiert zwar eine optimale Fahrweise von einer Maschine, 14Rt aber auf Grund der separaten
Steuerung keine Optimierung von mehreren Maschinen unter Beachtung aller technologischen Randprobleme zu.

Bei optimaler Fahrweise der gesamten Schleyderaniage im Hinblick auf dle nachfolgenden Verarbettungsstufen gilt es, solche
technologischen Problemkreise zu erfassen wie ‘ { . .

die Schichtdickeliberwachung,

die versetzte Fahrweise der Maschinen, ‘

zeitliche Variation des Schleuderzyklus (Einlaufen, Schleudern, Schalen), L.

Einstellung unterschiedlicher Restfeuchten des Schleudergutes,

die Vorgabe des Waschregimes sowie

die Beriicksichtigung von Wartungs- und Stillstandzeiten. Nach A.Barker (Flltratlon and Seperatlon, Jan./Febr. 1975 S.33 ff ) ist
bekannt, daB mechanische Abtastvorrichtungen zur Erfassung der Schichtdicke in Zentrifugen eingesetzt werden. Diese

- Vorrichtung tastet wihrend des gesamten Einfiillvorganges die Schicht ab, betitigt bei Erreichen der gewiinschten Schichtdicke

einen Mikroschalter, und nach dem Schaltvorgang wird mittels eines Elektromagneten der Abtastarm in eine Ruhestellung
gebracht. Durch Schwankungen im Produktionsablauf kommt es zur unregelméRigen Ausbildung der Schichthéhe in der

“Zentrifuge. Diese Erscheinung hat zur Folge, daB der Fihlarm mechanische Impulse erhélt, die zur vorzeitigen Ausldsung des

Mikroschalters fiihren, und somit eine maximale Beladung der Zentrifugen nicht méglich ist. Da in vielen Industriezweigen
Suspensionen mit aggressivem Charakter verarbeitet werden missen, erweist sich der Einsatz mechanischer Schaltelemente
als unvorteilhaft. Die Verwendung eines Elektromagneten zum Herbeiflihren der Ruhestellung des Abtastarmes erhdht den
Wertungsaufwand und beeintréchtigt dle Betnebszuverlassmkeﬂ : .

Ziel der Erfindung

Es ist das Ziel der Erfindung, die Mangel bekannter technischer Losunden zu beseltlgen, um dadurch eine optlmale
Kapaznatsauslastung der Zentrifugen zu erreichen. .

Darlagung des Wesens der Erfindung

" Der Erfindung liegt die technische Aufgabe zugrunde, eine Vornchtung zu entwickeln, die eine mammale Beladung der einzelnen

‘Schleudern garantiert und zugleich die Grundlage bildet fir das optimale Zusammenwirken mehrerer Schleudern in einem
Produktionsabschnitt. Damit sollen gleichzeitig glinstige Voraussetzungen fiir die nachfolgenden technologischen Abschnitte

~ geschaffen werden. Erfindungsgeméf wurde eine Vorrichtung entwickelt, welche die Schichtdicke in Schélschleudern

Uberwacht und bei Erreichung eines gewiinschten Endwertes den mechanischen Impuls mit Hilfe eines Schlitzinitiators
beriihrungslos in ein elektrisches Signal wandelt.
Um den VerschleiB so gering wie moglich zu halten, ist es vorteilhaft, die Vorrichtung so 2u justieren, daB3 der Fiihler erst kurz

- vor dem Erreichen des Sollwertes das Produkt berlihrt. Durch die Entfeuchtung des Produktes kommt es zu einem-Rlickgang

der Schichtdicke, wodurch die Vorrichtung wieder in die Ausgangslage gebracht wird. Somit ist es nicht erforderlich, aufwendige

" Mechanismen anzubringen, welche die Abtastvorrichtung wéihrend des Schleudervorganges in eine Ruheposition bringen. -

Das elektrische Signal wird als ein variables Eingangssignal fiir den Mikrorechner verwendet. Als weiteres variables
Eingangssignal wird die Stromaufnahme des Antriebsmotores aufgeschaltet. Diese GroRe wird bendtigt, um die Einlaufmenge
der Suspension zu regeln und somit einerseits die Einlaufzeit zu minimieren und andererseits die Stromaufnahme des
Antriebsmotores zu begrenzen. Uber eine entsprechende Bedientastatur werden zusétzlich folgende Eingangssignale

~aufgeschaltet . ;

Waschen der einzelnen Schleudern nach Waschregime,

Wartung und Reparatur von einzelnen Schieudern, '

Vorwahl von verschiedenen Betriebszyklen flir die Herstellung unterschiedlicher Produkte some

Vorwahl unterschiedlicher Restfeuchten durch variable Schleuderzeit.

Diese Eingangssignale werden auf den Rechner geschaltet. Die Programmierung beinhaltet die Verarbeitung der variablen

" und statischen EingangsgroRen unter Beriicksichtigung des versetzten Schleuderzyklus beider Trommelkammern und der

versetzten Fahrweise der einzelnen Schieudern zueinander.

Die Ausgabesteuerung realisiert folgende Funktionen: Regelung der DurchfluBmenge des Emlaufventlls, Offnen.(SchlieBen
des SchnellschluBschiebers Einlauf), Steuerung des Schilkastens,

Steuerung des Deckventils

Ausfiihrungsbeispiel

Die Erfindung wird nachstehend an einem Ausfithrungsbeispiel erlautert. In der zugehdrigen Zeichnung zsigen:
Figur 1: Zusammenstellungszeichnung der Abtastvorrichtung (Schnittdarsteliung) '
Figur 2: Vorderansicht entsprechend Figur 1 und :

: Flgur 3: Blockschaltbild Mlkrorechnersystem

Die in Figur 1 dargestellte Vorrichtung weist ein Gehause 1, in welcher sich die Welle 6, gelagert mittels zweier Rillenkugellager
5, befindet, auf. Die Abdichtung des Gehauseinneréen wird durch 3 Wellendichtringe 8 realisiert. Uber die Feder 9, den Versteliring
4 und die Welle 6 wird ein Torsionsmoment tibertragen, welches den Abtastarm 7 an die Produktschicht aufgepreft. Bei
Erréichung des vorgewahlten Sollwertes taucht die Schaltfahne 3 in den Schlitzinitiator 10 ein, der darauf ein elektrisches °
Signal abgibt. .
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Fugur 2 zelgt die Vorderansicht der Abtastvornchtung Mit Hilfe des unteren Anschlages 13 (Warteposition) wird der
Beriithrungspunkt zwischen der Produktschicht und dem Abtastarm 7 eingestellt. Sollten sich in der Produktschicht extreme
Unebenheiten einstellen, welche'zu Schwingungen der Abtastvorrichtung fiihren kénnen, verhindert der obere Anschlag 14
ein Umschiagen der Vorrichtung, und die Auffangklinke 15 halt die Vorrichtung in einer oberen Position. Durch die Entarretierung
18 wird die Abtastvorrichtung wieder in die Warteposition gebracht.

Nach Beendigung des Einfiillvorganges bei normaler Fahrweise reicht die danach auftretende Schlchtdwkenabnahme aus, um
den Abtastarm 7 durch unteren Anschlag. 13 zu l6sen, ohne daB Auffangklinke 15 wirksam wird.

Die Figur 3 zeigt eine Schaltungsvarlante des Mikrorechnersystems. Alle Eingangssignale werden Uber eine Multlplexemgabe
(MES) beziehungsweise iber Ein- und Ausgabesteuerung (EAS) und Parallelmterface auf den Mikrorechner (MR) geschaltet.
Der Rechner seibst besteht aus einem Mikroprozessor (zum Beispiel U880) und dem entsprechenden Speicher (RAM, EPROM).
Der Rechner iiberwacht nun die Einhaltung der vorgegebenen technologischen Bedingungen und organisiert tiber die
Ausgabesteuerung die Ansteuerung der entsprechenden Magnetventilbldcke (MVB). Von hier aus werden dann die
entsprechenden Ventile der einzelnen Schleudern (S 1 bis S6) hydraulisch betatlgt Gleichzeitig erfolgt elne

Betriebszustandsanzeige an einem Anzeigedisplay (AD).
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Erﬂndungsansprﬁche ' ‘ : STy ‘
1 Vornchtung 2ur Steuerung mehrerer Schalschleudern, gel(ennzeichnet dadurch, daRd bei Erreichen des Sollwertas der
. Schichtdicke ein kurzzeitiger Kontakt zwischen Produktschicht und Abtastvorrichtung erfolgt, wobei ein mechanischer

Impuls entsteht, der beriihrungslos in ein elektrisches Signal gewandelt wnrd und zur weiteren Verarbeitung in ein.
Mikrorechnersystem gelangt.

2. Vorrichtung zur Steuerung mehrerer Schélschleudern nach Punkt 1, gekennzelchnet dadurch daR die Bauwelse der.

- Abtastvorrichtung keine zusatzllche Einrichtung 2ur l-ferstellung der Ruhelage des Abtastarmes erfordert '
Hlerzu 3 Seiten Zeichnungen . 1 o Sp
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