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(b4) Spb6sob automatickej reguldcie otd¢ok navijacich a odvijacich zariadeni
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Vynilez sa tyka spdsobu automatickej
reguldcie otdZok mnavijacich a odvijacich
zariadeni na kon$tantnd rychlost navijaného
alebo odvijaného materidlu nezdvisle na
priemere ndvinu. Vyndlez sleduje najm# zjed-
noduSenie vyrobnej linky, ako i regulalnej
vdzby medzi jej jednotlivymi prvkami.

Pohony navijacich alebo odvijacich za-
riadeni, napriklad v kdbeldrskej alebo
textilnej vyrobe, nemdZu zabezpelovat kon-
$tantnd rychlost vyrobnych liniek, ktoxrych
st stlastou., Otd&ky tychto zariadeni sa
musia menit so zmenou priemeru nédvinu na
cievke alebo bubne.

Pri jednoduchom previjani, kde sa nevyZa-
duje kon3tantnd rychlost, sa navijacie za-
riadenie pohdila motorom udrZfujicim nastavené
otdZky, Tento spdsob mavijania je velmi
jednoduchy, ale znamend vidy nevyuZitie
vyrobnej rychlosti linky. Na zaliatku navi-
jania je rychlost previjania tolkokrdt niZ-
¥ia ne? rychlost na konci, kolkokrdt men$i
je priemer ndvinu. Prakticky to znameni,

e priemernd rychlost, a tym tieZ vykon
takejto linky, je poloviiny, neZ keby od
zadiatku pracovala i pri navijani na naj-
menSi priemer tak rychle ako pri navijani
na najvddsi priemer.

vdl¢¥ina zariadeni v3ak na plnenie techno-
logickej Glohy musi mat zabezpelend konStant-
nd rychlost pohybu navijaného alebo odvija-
ného materidlu, ako je to mapriklad v kdbe-
lirskej vyrobe pri izolovani elektrovodnych
jadier, ktoré sa musia viest kon3tantnou
rychlostou vytldZacim zariadenim.

Problém reguldcie otddok do dvahy priché-
dzajlcich zariadeni na kon3tantnd rychlost
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navijaného alebo odvijaného materidlu sa
v silasnosti riedi rdznym spdsobom:

Pri navijani niti, drdtov, kdblov a po-
dobnyeh dtvarov, ktorych priemer alebo prie-
rez, pripadne 8irka, je v porovnani s ich
dl%kou velmi mald, sa na dosiahnutie kon-
§tantnej rychlosti pouZivajd rdzne typy od-
tahovych zariadeni, kolies, pdsov a pod.
Tieto vlo¥ené zariadenia, na ktorych je spra-
covdvany materidl napriklad len niekolkokrit
navinuty, takfe sa jeho priemer nemeni,
udeluji previjanému materidlu konStantnd
rychlost. Vliastné navijacie zariadenie sa
pohdfia bud cez preklazovaciu treciu spojku,
alebo pohonom s reguldciou tahu. Nevyhodou
tohto spdsobu je, Ze potrebuje rdzne pridavné .
zariadenia, najmid odtah, _.£im sa okrem iného
zvy$ujd tie% ndroky na priestor.

Pri navijani rdznych 8$irSich pédsov z pa-
pierov alebo textilii a pod., kde rozvddza-
nie a2 ukladanie zédvitov vedla seba nepri-
chddza do dvahy, ale kde sa jednotlivé pésy
jednoducho navijajdi na seba, pouZiva sa
pohon s kon¥tantnymi otdékami hnacieho hria-
dela, Vliastny hriadel, na ktory sa navija,
nemd pohon a prenos krdtiaceho momentu sa
zabezpeluje trenim hnacieho hriadela s na-
vijacim hriadelom.  Tym sa dosahuje kon¥tantnd
obvodovd rychlost, nezdvisld na navijanom
priemere, AvSak tento spdsob neumoZfiuje do-
statodne pevny ndvin a nie je vhodny pre
vi&%ie rychlosti navijania.

Pri inom rie3eni sa reguldcia na konStant-
nd rychlost dosahuje pomocou Zpecidlneho
mechanického diferencidlu, servomotorom
ovlidacieho varidtora a jednosmernym regu-
laénym pohonom. Mechanickd diferencidlna
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prevodovka porovndva rychlost konstantnych
otd&ok jednosmerného pohonu a rychlost navi-
janého prvku. Akondhle sa posuv nav11aneho
prvku zrychli v désledku zvd&Zenia priemeru
navijania, ddjde k takému pohybu prevodov

v diferencidli a zapnutiu servomotora, kto-
rym sa potom prestavuje prevod v mechanickom
varidtore a% dovtedy, kym sa navija& spomali
a rychlosti vyrovnaju. Tento spdsob je pomer -
ne velmi n4ro&ny na vybavenie, potrebny je
spec1é1ny diferencidl a varidtor, prlcom ale
ani tymto spdsobom sa nedosahuje navijanie
dplne konitantnou rychlostou, tdto stdle ko-
li%e okolo nastavenej konStantnej hodnoty.

PodZa iného spdsobu reguldcie, napriklad
podla patentového spisu Sp. §t. &islo
3 862 723, sa vyuZiva jednosmerny pohon
napéjan§ zo Specidlne upraveného regulitora,
ktory md okrem otd&kovej spitnej vdzby poho-
.nu i Specidlnu mechanicko-elektrickd vdzbu,
zabezpelujlicu automatickd reguldciu pohonu
na kon&tantnld rychlost navijania s narasta-
jﬁcim priemerom nédvinu. Okamzlty priemer
ndvinu sa snima specxalnym snimalom, Ka#dé
zvdf3enie priemeru ndvinu spdsobuje zmenu
mechanickej polohy snimada, ktord sa prenasa
na riadiaci potenciometer, ktorym sa menia
povodné nastavené otdlky. Zmena polohy pohyb~
livého..kontaktu v potenciometri zmenSi
vlastne hodnotu poZadovanej velidiny, &im sa
na prechodnd dobu zvi&8i reguladni odchylka
tak, Ze sa otdlky hnacieho motora zni¥ia do
tej miery, aby hodnota skuto&nej velidiny
napdtia zodpovedala novej hodnote poiadova-
nej velidiny. Tento sposob, vyuzlvaJucl
klasickid spdtnd vdzbu, md tieZ svoje nevyho-
dy. Pre reguldciu na konStantnd rychlost
treba §pecidlne upraveny reguldtor, pridom
dal$ou nevyhodou je, %e sa pou¥iva mecha-
nxcky snimal. Presné snimanie navx;aneho
priemeru robi ta¥kosti pri navijani na rézne
druhy cievok, prifom snimal treba nastavovaﬁ
vidy so zmenou rozmerov navijaného prvku.
Stabilita takejto regulacne] sIudky vyZadu-
je osobitné rieSenie.

Opisané nedostatky zndmych spdsobov od-
strafiuje spdsob automatickej regulécie
otdfok navijacich a odvijacich zariadeni na
konStantni rychlost navijaného alebo odvi-
janého materiilu nezdvisle na priemere ndvi-
nu, pri ktorom hnacou jednotkou je jedno~-
smerny pohon napdjany z reguldtora s jednou
otdfkovou spdtnou vdzbou, ktorého podstata
podla vynilezu spoéiva v tom, fe do reguld-
tora otdfok sa priamo privddza elekttlcky
signdl umerny postupnej rychlosti snimanej”
na navijanom alebo odvijanom materidli. Spo-
sob automatickej reguldcie otddok navijanych
alebo odvijanych materidlov podla vynidlezu
rie3i problém jednoduchymi prostriedkami
a je univerzdlne pouZitelny prakticky pre
v8etky druhy navijanych alebo odVLJanych ma-=
teridlov,

Podla vyndlezu sa do reguldtora otacok
neprlvédza spdt ako skutolnd hodnota regulo-
vanej veliiny veli&ina vmernd velkosti
otéddok navaaneJ alebo odvijanej cievky,
ale velifina dmernd rychlosti navijaného ale~
bo odvijaného materidlu. Regula&nd spitnd
vidzba porovndva snimand rjchlost postupu-
Juceho materidlu s rychlostou poZadovanou,
prifom vznikl4d regula&nd odchylka medzi sni-
manou a poZadovanou rychlostou navijaného
alebo odvijaného materidlu spdsobi zmenu
otdfok navijacieho alebo odvijacieho zaria-
denia tak, aby rychlost postupujdceho prvku
sa stdle rovnala rychlosti nastavenej.

Regulaénd sIudka na spdsob podla vyndlezu
je schématicky zndzornend na obr, 1. Dal¥ie
obr. 2 a 3 zndzorfiujd dva priklady z moinjch
pouziti spdsobu,

Podla obr., 1 sa navijany materidl 1 vedie
v smere naznalenom Sipkou k navijaciemu
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zariadeniu 2 poh4fianému reguladnym jedno-
smernym motorom 3, napdjanym z reguldtora

4. Rychlost postupu navijaného materidlu

1 zachytdva snimad 5 pevne spojeny s tacho-
metrlckym dynamom é. Snimadom 5 rychlosti
mbZe byt kladka alebo valec, ktory sa trenim
navijaného materidlu 1 otdla podla jeho
rychlostl, méZe sa viak na tento inélel vyu-
zit i niektord z kladiek merada diiky, vy-
rovnidvacie kladky a pod. Napitie tachometric~
kého dynama 6 dmerné rychlosti navijaného
materidlu 1 sa prividdza do regulétora 4.
Regulaé&nd spidtnd vdzba porovndva skutoénd
snimacd rychlost navijaného .materidlu 1

s poZadovanou rychlostou nastavenou na po-
tenciometri 7. Ak sa zvd&si prlemer navija-
nia, zvd&§i sa na velmi krdtky &as rychlost
navijaného materidlu. Tym sa zvy&i napiitie
tachometrického dynama 6 a tym tieZ regu-
laénd odchylka, ktord vyvold také spomalenle
Jednosmerneho motora 3, aby rychlost navija-
nia zostala kunstantna. Z hladiska regulova-
nej veliliny, t. j. otddok jednosmerného mo-—
tora 3, sa nastavuje automaticky novi po-
trebnd hodnota skutocne] velifiny.

Na obr. 2 je zndzornené pouiitie oplsane—
ho principu na linke, pri ktorej nie je
potrebnd velkd sila k odvinutiu spracovdva-~
ného materidlu a k jeho prechodu technolo-
gickou-&astou linky, napriklad uZ spomenutym
vytld€acim zariadenim. Navijany materidl 1
sa odvija z odvijacieho zariadenia 8, pre-
chddza technologickou &astou linky 9 a cez
usmerfiovaci prievlak 10 sa vedie k navija-
ciemu zariadeniu 2. vV tomto priklade regu-
ldtor 4 bude pri navijacom zariadeni 2,
snimal 5 s tachometrickym dynamom 6 sd umies-
tené za technologickou dastou llnky 9. Toto
usporiadanie bude vyhodne, okrem uZ spomenu-
tého pouZitia, aj pri inych operdcidch v ké&-
beldrskej vyrobe, napriklad pri zdruZovacich:
strojoch splietacich strojoech s rotujdeim
navijacim zariadenim a pod.

Na obr, 3 je znazorneny prxklad pouZitia
v linke, kde sa v sifasnosti pouz1va odtaho-
vé zariadenie, ktoré pomdha pri odvijani
a pretahovani spracivaného materidlu techno-
logickou &Zastou linky. V tomto pripade je
reguldtor 4 pri odvijacom zariadeni 8 pred
technologickou &astou linky 9. Ur&ujdcim
rychlostym prvkom je tu odvi]ac1e zariadenie
8, takZe spracuvany materidl nie je namihany
na tah, ktory je potrebny pre jeho odvinu-
tie a pretiahnutie, prifom tie% odpadd pro-
blém brzdenia, pretoZe navz;acle zariadenie
2 odober4 odvijand diZku.

Presnost dodrZania konétantne] rychlosti
nav13an1a alebo odvijania opisanym spOsobom
je dand velkostou regulacneJ odchylky regu-
lidtora a presnostou snimanej rychlosti spra-
cdvaného materidlu. Pri tyristorovych regu-
ldtoroch je regulaénd odchylka velmi malid,
cca 5 aZ 10 mV, &o umoiiiuje udrZat presnost
reguldcie v rozmedzi 0,1 a% 0,3 7.

Presnost snimania rychlost1 je dand pres-
nostou vyhotoveného snimaZa. BeZne sa viak
dosahuji presnosti do 0,5 %. Gasové konStan-
ty tyristorovych regulatorov sd velmi malé,
takZe nevznikajd nijaké problémy s vykyvm1
regulalnej slulky.

Vyhody spdsobu podla vyndlezu spolivajd
hlavne v tom, ¥e reguldciu na kon3tantnd
rychlost navijanych alebo odvijanych materid-
lov rie¥i jednoduch3im spdsobom ako zndme
zariadenia, pridom nevyZaduje nijaké Specidl-
ne prvky, vystali s pouZitim be¥ne vyrébanich
motorov a reguldtorov, pridom sposob mozno
apllkovat na vietky druhy navijania a odvi- "
jania.

Tym, Ze odpadd odtahové zariadenie, zmen$i
sa rozmer linky, zniZia sa ndroky a naklady
na elektrické vybavenie zariadenia, ako i spo-
treba energie.
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Pri vyuZiti reguldcie podla vyndlezu na meni podla priemeru ndvinu, zvd&3i sa pou-
previjanie, kde sa v sifasnosti nepouZiva Zitim spbdsobu podla vyndlezu vykon zariade-
odtah a rychlost previjania sa z toho ddvodu nia pri chode o 50 Z.

PREDMET  VYNALEGZU

Spbsob automatickej reguldcie otd&ok
navijacich a odvijacich zariadeni na kon-

Stantnd rychlost navijaného alebo odvijaného elektricky signdl dmerny postupovej rychlos~
materidlu nezdvisle na priemere névinu, ti snimanej na navijanom alebo odvijanom

pri ktorom hnacou jednotkou je jednosmerny materidli.

pohon napdjany z reguldtora s jednou otd&ko-

vou spidtnou vizbou, vyznalujici sa tym, Ze
do reguldtora otdlok sa priamo privéddza

1 list vykresov

Severografia. n. p.. zévod 7. Most
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