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Vyndlez se vztahuje na za¥fzen{ k posouvdn{ tyZového materiilu pii loupdnf, secst4-
vajfc{ z poddvactho a vysouvaciho Gstrojf. Vyndlez fe3{ problém vysouvénf oloupanych

ty&{ 2z loupacfho stroje ve sméru kolmém na osou oloupané tyé&e.

PIi rotaZnim loupdni rotuje nolov4 hlava, opatfeni loupacimi no?i, pti&em? obrobek,
to je ty&, trubka nebo drdt, sc pouze posouvd. Miic vEak dochdzet k mirnému protéd&enf

obrobku vlivem prokluzu, nebo pisobenim pon&ku natogenych podivacfch va&ek.

PEi loupdn{ koncl ty&{, trubek nebo drita vznikaj{ v3ak specifické podminky, jez
vyvoldvaj{ jisté potfie, zejména s vysouvénim oloupaného obrobku z loupacfho stroje

ve sméru kolmém na osu posouvdn{ obrobku.

Z n&meckého zvefejnovacfho spisu &. 25 46 171 je zn&mo zaffzeni pro posouvan{, ur-
tené pro posuv loupaného drétu, jei pEi opracovdn{ konce svitku dritu snizuje rychlost
axidlntho posouvén{i drécu, aby se zabrdnilo ukroucen{ konce svitku drétu. Toto zatizen{
nen{ poufitelné pro tylovy materidl, zejména pro loupdnf krdtkych kusd ty&f{, protoic
pii loupdn{ konce ty&e se snifuje vykon loupacfho stroje, co: pii opracovin{ kratkych
ty&{ zplsobuje zna&ny pokles celkového vykonu stroje, kdeito u dritu je vliv zpomale-
ni{ rychlosti axidlnfho posuvu na konci svitku zanedbatelny.

Pro klidné vysunutf{ oloupané tyé&e z loupacfho stroje ve smiru kolmém na osu ty&e
nutno splnit dva poiadavky. Pfedn& zadni konec oloupané tyle, je: se vysouvd pf{&n& na
svoji osu, musf byt vzddlen od &ela tyle hezprostfedn& ndsledujfc{, aby pfi vysouvan{
nezachytdval o ptednf &elo nfsledujic{ ty&e a nebyl tak brzd®n. Dile je %ddouct, aby
axidlnf rychlost oloupanéd tyée byla co nejmensif.

Toho lze dosdhnout tim, %e pii loupdn{ zadnf{ho konce tyée se jejf axidlnf rychlost
vyrazné& zvy3{, takie jeji zadni konec se dostate&nd vzd4dl{ od &ela ty&e bezprost¥edn&
ndsledujfcf{, Tim se spln{ prvnt z vy3e uvedenych po%fadavki. Po ukon&enf oloupén{ se
rychlost axidlniho posuvu ty¥e vyrazn& sniii, &im? se spln{ druhy poZadavek. Ob& zmé&ny
axidln{ rychlosti loupané ty&e nutno zkoordinovat tak, aby oloupanid ty& byla vysunuta
z dréhy axidlnfho pohybu dffve, na% jejf- zadn{ konec dostihne &elo ty&e nejblife n4-
sledujict.

" Okolem vyndlezu je vytvofit zaffzenf k posouvan{ tyfového materi4lu p¥i loupdnf,
je: by umofnilo uvedené zm&ny rychlosti axi&lniho posuvu loupaného tyZového materidlu.

Oloha je feZena vytvofenim zaffzenf k posouvdn{ ty&ového materislu pfi loupénf{,
sestdvajicfho z podavaciho a vysouvactho ustrojf, je: se podle vynélezu'od zndmych pro-
vedenf 1i%{ tfm, %e vysouvac{ kladky vysouvacfho Gstrojf jsou spiafeny s fidic{ jednot-
kou, p¥ilem? vstupy ¥{dic{ jednotky jsou napojeny na vystupy optického snimade a zadnf-
ho délkom&rného pristroje, ktery je v zdb&ru s vysouvac{ kladkou a vystup £idici jed-
notky je napojen na Fidict vstup pohonu vysouvacich kladek.

PEi loupdn{ kra&tkgch kusd ty¢ového materidlu je podle vyndlezu vyhodné opat¥it Fi-
dic{ jednotku dal¥{m vstupem, ktery je napojen na vystup pfednfho délkomé&rného pifstro-
je, ktery je v z4b&ru s poddvac{ kladkou.

Pohon miZfe byt podle vynélezu tvofen bud stejnosmérnym clektromotorem, nebo elek-
tromotorem o konstantnich ot&&kéch a dvoustuphovou pfevodovkou s volnob&hem.

PEi loupdnf kritkych kusid tyfového materidlu je podle vyndlezu rovn&% vyhodné opa-
tfit za¥fzen{ upfnacim vozikem tylového materidlu.

2v143t& pfesné koordinace mezi podévacimi a vysouvacimi kladkami, co je dlleZité
zejména pEi loupdn{ dlouhého tytového materidlu, se podle vyndlezu dosdhne tim, %e se
uvedené kladky navzdjem spfahnou mechanicky, pfi%emf mezi nimi je uspofdddna dvoustu-

phové pifevodovka s volnobehem.
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Vyhoda za¥fzenf k posouvdn{ ty&ového materidlu pfi loupdn{, vytvofeného podle vy~
ndlezu je v tom, %e umo(iuje plynulé bezporuchové vysouvadn{ oloupanfych ty&{ z loupaci-
ho zaffzen{.

Pf{iklady proveden{ zaffzen{ podle vyndlezu jsou uvedeny na piipojenych vykresech,
kde na obr. 1 je zndzorndno zaffzenf s pohonem vysouvacich kladek pomoc{ stejnosmér-
ného elektromotoru, na obr. 2 zatfzenf s pifdavnym pojfzdnym upf{nacim vozikem a na
obr. 3 za¥{zen{ 5 ndhonem kladek pomoc{ dvoustupiiové ptevodovky.

Zaf{zen{ pro rotaini loupani kovovych ty¢{ a trubek je sloZfeno z poddvacfho Ustro-
ji{ 1, rotaZn{ nofové hlavy 2 a vysouvactho istrojf 3. Dale obsahuﬁc pohon 40 vysouvaci-
ho Gstroj{ 3, ktery v provedenilznézornéném na obr. 1 je tvofen stejnosm&rnym elektro-
motorem 4, zadn{ délkomérny p¥{stroj 3. optické &idlo 6, umfst&né pied poddvacim istro-
jim 1 a Eidic! jednotku 21. Ridicf jednotka 21 je pomoc{ méficfho vedent 18 spojena se
zadnim délkom&rnym pfistrojem 3, pomoc{ fidicfho vedeni 19 se stejnosmérnym elektro-
motorem 4 a pomoc{ signdlnfho vedeni{ 20 s optickym &idlem 6. Ridic{ jednotka 21 pfe-
m&fuje signdly z optického &idla § a zadnfho délkomérného pifstroje S v impulzy, ovl4-
dajic{ chod stejnosmérného elektromotoru 4. ’

Poddvacf dstrojf 1 je tvofeno dvojict poddvacich kladek 7, je% sc otddejf ve smé-
ru Sipek 12 a posouvaj{ zpracovivany obrobek 15 a vedou jej strojem. Poddvacf kladky

7 jsou pohdn&ny na obr. nezndzornénym motorem.

V rotaZn{ nofové hlavd 2 jsou uloleny dva nolové drisky 8, je% jsou radi&lnd po-
suvné vzhledem k ose rotace rota&nf nolové hlavy 2. Rota&n{ nofov4 hlava 2 rotuje ve
sméru $ipek 10. Na vnit¥nich koncfch noZovych dridkd 8 jsou upnuty loupacf nole 9.
Loupac{ noie 9 loupou povrchovou vrstvu zpracovdvaného obrobku 15 ve Zroubovici. Ro-
taén{ nofové hlava 2 je pohdnZna na obr. nezndzorn&nym elcktromotorem. o .

Vysouvac{ istroj{ 3 je tvofeno dvojic{ vysouvacich kladek 11, je} posouvaji zpra-
covévany obrobek 15 od okamZiku, kdy zpracovdvany obrobek 15 vyjde ze zdb&ru s pod4-
vac{mi kladkami 7, to je v z4vdre&né fizi procesu loupdn{ zpracovédvaného obrobku 15..
Vysouvac{ kladky 11 vytahujf zpracovdvany obrobek 15 z rota&n{ noZové hlavy 2 a zéro-
ven jej zajistujf proti otdenf. V této fdzi obrdb&n{ pFiléh4 zadni éelolzi zpracovéi-
vaného obrobku 15 na pfednf &elo pfipraveného obrobku 16. Sz do ukon&en{ opracovan{
je rychlost axidlnfho posouvant zpracovédvaného obrobku 15 konstantnf. Jakmile je do-
konteno opracovdn{ zpracovivaného obrobku 15, takie zpracovavany obrobek 15 opust{
loupac{ noie 9 zvy3if se rychlost axidlnfho posuvu na dvojnisobek. Po vytvofen{ vzd4&-
lenosti napifiklad jednoho metru mezi zadni{m &elem 24 zpracovévaného obrobku 15 a pfed-
nim Zelem pEfipravenédho obrobku 16, zbrzd{ vysouvacf kladky 11 axidlni pohyb zpracovi-
vaného obrobku 15 na rychlost podstatn& ni%&{, nc: je rychlost axidlnfho posuvu pfi
opracovdvdn{ zpracovdvaného obrobku 15. Zpracovavany obrobek 15 se pak vysune nevy-
znafenym odkladacim Gstrojfm na obr. nezndzornény rodt pfi minimdln{ rychlosti axidl-
nfho posouvén{.

Tyto zmény rychlosti axidlnfho posouvidni zpracovévaného obrobku 15 vykonivs za-
E{zen{ podle vynilezu touto svoji &innost{.

V prib&hu loupdn{ zpracovdvaného obrobku 15 pfesune na obr. névyznaZené dstrojf
ptipraveny obrobek 16 bo¢n& na véle&kovou dréhu 17, z nf{Z je na obr. 1 zndzornén jen
posledn{ vdle&ck. Mezi' zadnim &elem 24 zpracovdvaného obrobku 15 a prfednim &elem pii-
praveného obrobku 16 je mezera. Optické &idlo 6 zaznamend prichod zadnfho &ela 24
zpracovdvaného vyrobku a signdlnim vedenfm 20 pfedd pEfslu¥ny signil Fidict jednotce
21. Ridic{ jednotka 21 vy$le povel tidicim vedenfm 19 ke stejnosmérnému elektromotoru
4, ktery ud&l{ vysouvac{m kladkdm 11 otad&ky, jel odpovi{daj{ rychlosti axis&lniho posuvu
zpracovdvaného obrobku 15 vyvozeného poddvacimi kladkami 7. Zaroven za&ne Efdic{ jed-
notka 21 pfijfmat mEficim vedenim 18 a vyhodnocovat signdly od zadnfho délkom&rného
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piistroje 5, ktery m&f{ délku, o kterou se v ka¥ddm jednotlivém okamfiku posunul zpra-
covévany vyrobek 15. Kdy%Z zadn{ délkom&rny pff{stroj 5 odm&¥f{ vzddlenost, kterd je o
pfedvolenou délku deld{ ne% vzddlenost mezi optickou osou optického &idla 6 a zadn{mi
konci loupacf{ch noZd 3, cof znamend, Ze zpracovidvany obrobek 15 vyZel ze z4b&ru s lou-
pacimi nofi 9, vydd f{dic{ jednotka 21 fidicim veden{m 19 impulz stejnosmérnému elek-
tromotoru 4, aby zvy3il své obrdtky a tim i obradtky vysouvacich kladek 11 na dvojndso-
bek. Tim se zvys{ na dVojnasobek axidlnf{ rychlost zpracovdvaného obrobku 15 a jeho zad-
n{ &clo 24 se vzdal{ od pfédniho ¢ela piipravovaného obrobku 16. vzddlenost mezi optic-
kou osou optického &idla 6 a zadnimi hranami loupacich noZld 9 je konstantni a z4vislé
pouze na konstruk&én{ uspofddidni stroje, je tedy nczdvisld na rozmérech, tedy ani délce
zpracovdvaného obrobku 15. z toho plyne, fe instrukce, uloZend v pam&ti Fidici jednot-
ky je trvale platnd a nenf nutno ji ménit v z&vislosti na délce zpracovdvaného cbrobku

1s.

Po daljim posunut{ zpracovdvaného obrobku 15 o dal¥f pfedvolenou vzdélenost, kte-
rou opét oméfuje zadn{ délkomérny pEfstroj 5, a kterd je zvolena tak, aby mezi zadnim
Zelem 24 zpracovdvaného obrobku 15 a pfednim &eclem ptipravovaného obrobku 16 vznikla
dostate¢nd vzddlenost, napff{klad 1 m, vyds Fidic{ jednotka 21 povcl ke sniZenf otd&ck
stejnosmérného elektromotoru 4 na pfedvolené minimum, takie zpracovdvany obrobek opus~
t{ vysouvac{ kladky 11 relativn& malou rychlost{, take zpracovdvanjy obrobek 15 se
klidpé pfesune boln& na obr. nevyznaleny odklddac{ roit.

Pii loupdn{ zpracovdvaného obrobku 15, ktery je krat3f{, nei vzddlenost mezi poda-
vacimi kladkami 7 a vysouvacimi kladkami 11 je nutno zaff{zen{ opatfit je3té pfednim
délkomérnym pifistrojem 22, ktery je v z&b&ru s podivac{ kladkou 7 a je spojen pfednim
vedenim 23 s dali{m vstupem £fdic{ jednotky 21. ) '

V dob&, kdy zpracovivany obrobek 15 opusti podévaci kladky 7, je veden pouze vy-
souvacimi kladkami 11 a loupacimi no%i 9. To mife pisobit rGzné potfie, pokud zpraco-
vdvany obrobek 15 je krat3{, nei vzdilenost mezi podavacimi kladkami 71 a vysouvac{mi
kladkami 11, nebo pokud je naopak zna&n& dlouhy. V obou pi{padech je v okamiiku, kdy
zpracovdvany obrobek 15 opust{ poddvac{ kladky 7. je jeho t&%i3t& ve zna&né vzd&lenos-
ti od vysouvacfch kladek 11, takfe vznik4 zna&ny klopny moment kolem stainého mista
zpracovévaného obrobku 15 s vysouvaci{mi kladkami 11, coZ nepifznivé pff{davn& zat&iuje
bfity loupacich no%fl 9. Tuto nevyhodu odstrahuje proveden{, zn&zornéné na obr. 2.

Mezi rota&ni noZovou hlavou 2 a vysouvacimi kladkami 11 je uspofddén pojfzdny
upfnac{ vozfk 25, ktery je na kladkich 30 pojfzdny po vodic{ dréze 29 ve sméru dvoj-
Sipky 26 pomoc{ na obr. nevyznaleného hydraulického vélce, nebo podobného pohybového
ustrojf{. Pojfzdny upinacf vozfk 25 je opatfen dvéma upfnacimi &elistmi 27 pro upfindni
zpracovdvaného obrobku 15 za jeho opracovany povrch. Spodn{ upfhac{ &elist 27 je pev-
nd, kdeito horn{ upfnac{ &elist 27 je svisle pohyblivd pomoci{ upfnacfho valce 28.

zat{zen{ k posouvdn{ ty&ového materidlu, vytvofené, jak zn&zorn&no na obr. 2,

pracuje takto:

Poddvac{ kladky 7 zasunou pfipraveny obrobek 16 mezi loupac{ noZfe 9 rotaZnf{ no-
Zové hlavy 2. Pfednf{ délkomdrny pifstroj 22 odm&fuje vzddlenost a vysfl4 o tom sig~
ndly do Fidic{ jednotky 21. Pojfzdny upfnac{ voz{k 25 Cek8 té&sné za rotani noZovou
hlavou 2. Upfnac{ &elisti 27 jsou rozevieny a zpracovdvany obrobek 15 klouZe volné&
po spodn{ upinac{ Zelisti 27. KdyZ se zadni &elo 24 pfibl{#{ k poddvacim kladkam 7,
vyd4d fidic{ jednotka 21 impulz a pojfzdny upfnac! vozik 25 se rozjede smérem k vy-
souvaci{m kladkdm 11. Kdy% pojfzdny upfnaci vozfk 25 se urychl{ na rychlost, odpovida-
jic{ axidln{ rychlosti zpracovdvaného obrobku 15 sevie upfnac{ vdlec 28 upfnac{ &Zelis-
ti 27 a pojfzdny upfnaci vozik 25 vytdhne zpracovivany obrobek 15 z loupacich noit 9.
Upfnac{ Zelisti 27 se rozeviou a vysouvac{ kladky 11 vysunou a odlo%{ zpracovivany
obrobek 15 stejn&, jako v pfedchdzejfcim pfipadé. Pojfzdny upinac{ vozik 25 se mezi-
tim vrit{ za rota&én{ noiovou hlavu 2.
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Pfi proveden{ znézorn&ném na obr. 3 je pohon 40 vysouvacf{ch kladek 11 odvozen od
pohonu poddvaci{ch kladek 7 pomoc{ dvoustupfiové pievodovky 4] s volnob&hem, kterd je
vloiena mezi poddvac{ kladky 7 a vysouvac{ kladky 1.

Dvoustupnovd pfevodovka 41 s volnob&hem je tvofena prvnfm kuZelovym soukolim

32, nahdn&nym od poddvacfch kladek 7. Na prvn{ kuZelové soukolf 32 navazuje Celn{ pie-
ved 33. Malé kolo Zelnfho pievodu 33 Jje pifes druhou vypfnac{ spojku 37 a druhé kuielo-
v¢ soukol{ 34 spojeno s hifdelem pro pohon vysouvaci{ch kladek 11. velké kolo &clnfho.
pfevodu 33 je pfes tfet{ vypfnact spojku 38 a tfctf kulclové soukolf 35 rovnéZ spoje- -
no s hifdelem pro pohon vysouvacich kladek 11. Na hifdel pro pohon vysouvacfch kladek
je pfes prvnf vypfinac{ spojku 36 napojen clektromotor 39 o stdlych otd&kich. Cinnost
vypinacfch spojek je Ffzena ffdic{ jednotkou 21.

Zatfzen{ X posouvdn{ tylového materidlu v proveden{ zndzorn&ném na obr. 3 pracu-

je takto:

Pokud rota&nf nofov4 hlava 2 opracovdvé zpracovdvany vyrobek 15, je tiet!l vypi-
nac{ spojka 38 sepnuta, prvn{ vypinac{ spojka 36 a druhd vypfnac{ spojka 37 jsou ro-
zepnuty. Otd&ky poddvacich kladek 7 se pfendZejf ptes prvn{ kuZelové soukolf 32, &el-
n{ pfevod 33, sepnutou tietf vypinac{ spojku 38 a tfet{ kulelové soukolf 35 na vysou-
vac{ kladky 1ll. P¥i pfechodu na zvy&enou axiislnf rychlost zpracovévaného obrobku 15
se rozepne tfet{ vypfnacf spojka 38 a sepne se druhé vypinac{ spojka 37. Oté&&ky se
piendsej{ pfes prvnf kulelové soukolf 31, sepnutou druhou vypfnac{ spojku 37 a druhé
kuZelové soukoli 34 na vysouvact kladky 11. PEi dalffm snilen{ axi&ln{ rychlosti zpra-
covivandho obrobku 15 se rozepne druhd vypinac{ spojka 37 a sepne se prvn{ vypinacit
spojka 36, takie clektromotor 39 pohant vysouvaci kladky 11 pffimo nizkymi otd&kami.

PREDMET VYNALEZU

1. zaifzenf k posouvdn{ ty&ového materisluy pEi loupidn{, sestdvajfc{ z pod4vact-
ho a vysouvacfho Gstrojf, vyznadujici se ti{m, %e vysouvact kladky (11) vysouvactho
istroj{ (3) jsou sptaieny s F{dic{ jednotkou (21), pfitem: vstupy Efdic{ jednotky
(21) jsou napojeny na vystupy optického snimaie (6), zadniho délkom&rného piistroje
(51, ktery je v 24bdru s vysouvac{ kladkou (11) a vystup ffdic{ jednotky (21) je na-
pojen na Efdicf vstup pohonu (40) vysouvacfch kladek (11}.

2. zaffzen{ podle bodu 1, vyznatujfc{ se tim, %e ff{dic! jednotka (21) je opatfe-~
na dals{m vstupem, na ktery je napojen vystup pfednfho délkomérného pitistroje (22),
ktery je v 28b&ru s poddvac{ kladkou (7) poddvacicho ustrojf (1).

3. Zatizen{ podle bodd 1 a 2, vyznaéuj(c( se tim, Ze pohon (40) je tvofen stej-
nosmérnym elektromotorem (4}.

4. Zatfzen{ podle bodd 1 a 2, vyznalujfc{ se tim, %e pohon (40) je tvofen elek-
tromotorem (39) o konstantnfich otd&kach a dvoustuphovou pfevodovkou (41) s volnob&-
hem.

5. Zatf{zen{ podle bodu 1 a3 4, vyznatujfcf se tim, %e s vysouvacimi kladkami (11}
je sptaien pojfzdny upfnacf vozik (25).

6. 2atfzen{ podle bodd 4 a S, vyznadujic{ sc tim, 3e dvoustupnovd pfcevodovka (41)
s volnob¢hem je uspof&dina mezi poddvaci{mi kladkami (7) s vysouvacimi kladkami (11).

3 vykresy
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