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(64) Zafizeni pro poviakovani povrchii prostorovych rotaénich téles Zarovymi

metodami

-Vyndlez spadd do oboru povrghové upravy
a tykd se zarizenl, které umoZnuje povla-
kovdni povrchd prostorovych rotaénich t&-
les, jako jsou kupfikladu uzévéry velkych
kulovych ventild, Zdrovymi metodemi.

Podstata vyndlezu_spodivéd v polohovacim
zabizeni, které umoZnuje asutomaticky dodr-
%Yet konstantn{ vzédjemnou rychlost mezi
strikaci pistoli jekéhokoliv, tedy i plaz-
mového metalizadniho zaPizeni, a povrchem
povlakovaného pfedm&tu ve sméru rotace a
ve sm&ru kolmém na osu rotace povlakované-
ho predm¥tu bez ohledu na jeho okemZity
tvar. V podstaté je zaPizeni tvoreno sto-
jenem pro uloZeni povlakovaného piedmé&tu
s elektrickym pohonem jeho rotace, a
z oto¥ného ramene, na kterém je uloZena
str{kaci pistole metaliza¥niho zarizeni,
kde pohon remene je odvozen od druhého
elektromotoru, kde oba elektromotory jsou
ovléddny z #idiciho panel: systémem elek-
troniky, kterd tvoi{ ¥4st predm&tu-vy-
nélezu.
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Vyndlez se tykd zedizeni pro povlakovdni povrchd prostorovych rotafnich tdles, kupfi-
kladu uzdvéru velkych kulovych ventild, Zérovymi metodami.

Pro udely renovace, zvySeni korozni odolnosti, ochrany proti opotiebeni se v ¥iroké
mife pouzivé povlakovédni povrchd strojirenskych dflcd Zdérovymi metodemi. Krom& uvedenych
vlastnost{ se povlakovénim dociluje zvySeni %ivotnosti souddsti i zvy3eni jejich provozni
spolehlivosti. K vlastnimu procesu povlakovdni se poufivéd rdznych metalizadnich zaifizeni
a riznych pfidavnych materidld, a to ve form¥ prdXku nebo drétu.

Hlavnim poZadavkem metelizadniho procesu je dosafeni vysoké kvality povleku, &ehoZ

_ lze dosshnout rovnomdrnym ndnosem po celé ploSe v predepsané tlousice nanesené vrstvy. Pro
tento tdel se pouifivd rdznych typl polohovadel, jako jsou kup¥ikladu soustruhy vhodné pro
povlakovéni rotadnich soudsti., Tato polohovadla jsou schopna zajistit pouze rotadni pohyb
povlskovaného piedm¥tu, ale nemohou, s vyjimkou vdlcovych pPedm&td, zajistit rovnomérné
vedeni metalizadniho prvku, kupfikladu st¥ikaci pistole, v konstentni vzddlenosti od povla-
kovaného povrchu, ani nemohou zajistit kolmost dopadu pfidavného materidlu na povlakovanou
plochu.

St¥ikaci pistole je obvykle ulofena na suportu stroje, kde smér dopadu paprsku pfi-
davného materidlu je urfovén obsluhou. Obsluha vede sti¥ikaci pistoli ru¥n&, a proto dose-
Yeny vysledek je z#évisly na zkuSenosti a zru¥nosti obsluhy. DosaZeny povlek byvé znalnd
nerovnomérny, a v pfipadech, kdy z hlediska funkce povlakovaného strojirenského dilce se
poZaduje docfleni hladkého & rovného povrchu, vyiaduje ndro&né opracovéni. Uvedeny postup
s pou¥itim znémych polohovedel je proto v pripad¥ sériové vyroby zcela neekonomicky.
Zejména p¥i povlakovéni hmotngjsich piedm&td kulového nebo kufelového tvaru, a v pfipadech
opakované vyroby se Zasto poufiv4 b¥%in& zndmych polohovadel pro svefovdni, které mohou byt
vybaveny poloautomatizadnimi prvky zabezpelujicimi plynulou zm&nu otéddek i riznou polohu
povlakovaného predmtu, ale #4dné ze zndmych polohovadel neni vybaveno mechanismem pro
vedeni st¥ikaci pistole s dodrZfenim nutnych parsmetrd pro povlakovéni prostorovych dtvard
zejména pokud jde o konstantni vzddlenost a kolmost st¥ikaci pistole vzhledem k povlako-
vané plo¥e a hlavné dodrZfeni konstantni rychlosti nand¥enfi povliaku i pfi zm&n¥ tvaru plo-
chy povlakovaného predm&tu.

Uvedené nevyhody a nedostatky odstranuje piedm&t vyndlezu, kterym je zafizeni pro
povlakovéni povrchil prostorovych rota&nich t&les, kupPfikladu uzévérld velkych kulovych
ventild, %érovymi metodami, kde podstata vyndlezu spolivd v tom, Z%e zafizeni je tvoieno
stojenem opatienym loZisky, ve kterych je oto¥n& uloZen pomocny trn s pevnd uloZenym po-
vliakovanym pFedm¥tem, ddle je tvoFeno nosnym ramenem, na kterém je v ose rotace povlako-
vaného pPedm&tu umfstdna st¥fkac! pistole, p¥i¥emZ pomocny trn je spojen pFes prvni pirevod
s prvnim pohonnym elektromotorem a nosné ramenc je spojenc pfes druhy prevod s druhym
elektromotorem.

Dal¥fi podstatou vyndlezu je, Ze pomocny irn je na strang protilehlé prvnimu pohonnému
elektromotoru opat¥en prvnfm snime¥em natofeni povlekovaného pfedm¥tu, a druhy elektromotor
je opat¥en druhym snime¥em polohy nosného ramene, pii%emZ prvni pohonny elektromotor je
funkné& spiaZen s tachometrickym dynsmem.

Dal3i podstatou vyndlezu je, Ze pro p¥ipad povlakovéni kombinoveného tvaru povlakova-
ného predmdtu je nosné remenc opatdeno mechanismem, sestdvajicim z vodici ty¥e, na kterd
je suvn& uloZen drisdk oto&ného uloZeni stiikaci pistole, ktery je ddle spojen tdhlem s vo-
dicimi kladkemi, které jsou v zébdru se 3ablonou, JejiZ tvar odpovidd povrchu meridignu
povlakovaného pPedm&tu.

Konein¥& podstatou vyndlezu je, Ze regulalni a automatizedni prvky ovlddaciho panelu
sestdvaji z reguldtoru a silového obvodu spojenych s prvnim pohonnym elektromotorem, jeho#
tachometrické dynamo je spojeno s reguldtorem, ddle z ¥idictho obvodu a jeho vykonového
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stupn¥ spojenych s druhym elektromotorem, ktery je opatfen druhym snimedem dhlu nato&ent
nosného remene, spojenym pres elektronicky obvod, opatfeny potenciometrem zp¥tn& s reguld-
torem, prilem¥ ¥{dicimu obvodu jsou pred¥ezeny prvni snima& dhlu natoZeni povlakovaného
pfedm&tu a d¥li& frekvence s prepinefem d¥lictho pomdru pro zajistin{ konstantni rychlosti
nendseni povlakd i p¥i zm&n& tvaru povlekovesného prostorovébo t&lesa.

Vy381 dZinek vynélezu Je charakterizovén vysokou kvalitou dosa%eného povliaku, docile-
nim rovnomdrného povlaku v piedem stanovené tlousice vrstvy, a to na vicevrstvych a kompli-
kovenych rota¥nich plochdch. Vyndlez umo¥nuje snadnou aplikovatelnost odzkoudenych pare-
metrd, zarfizeni je jednoduché konstrukce, pracovni proces po ulofent piredm&tu urdeného
k povlakovéni do stojanu je pln& automatizovdn. PouZitim zseiizeni podle vyndlezu se zna&ng
sniZzuji ndkledy na koneZnou dpravu souldsti opracovénim povlaku, a dosahuji se zna&né
uspory na materidlu, protofe i pfi pouZiti mén# kvelitnich konstruk¥nich materlélﬂ vyndlez
umo¥nuje dosaZent vysoce kvalitnich funk&nich povrchd.

Zerizen! udrfuje automaticky pFedem zvolenou konstentni vzdjemnou rychlost mezi st#i-
kaci pistoll jakéhokoliv, tedy i plezmového metalizednfiho zafizeni, a povrchem povlskova-
ného predm¥tu ve sm&ru osy rotace a ve smdru kolmém na osu rotace povlakovaného predm&tu
bez ohledu na jeho okam#ity tvar. -

Priklad konkrétniho provedeni vyndlezu je schematicky znézornsn na piipojengch vykre-
sech, kde obr. 1 pfedstavuje ¥elni pohled na zafizeni v¥etnd upnutého povlakovaného pfed-
m&tu, obr. 2 je bo¥ni pohled na zafizeni z obr. 1, obr. 3 zndzornuje blokové schéma zapo-
Jeni regulelnich a sutomatizadnich prvkd zaffzen{ z obr. | a 2, a obr. 4 a¥ 7 Jsou detaily
alternativniho provedeni vyndlezu pro povlakovéni prostorového sloZeného p¥edmétu tek, te
obr. 4 je pidorysny pohled na zaff{zen{ p¥i povlakovéni prostorového tXZlesa tvorenédho kombine-
el koule a kuZele, obr. 5 pfedstavuje detail uloZeni st¥fkaci pistole pro piipad povlakovédni
t&lesa z obr., 4, obr. 6 je detail uloZeni vodicfch kladek na éablon;vzaffzeni‘z obr. 4, =8
obr. 7 Je bo&ni pohled na detail z obr, 6.

Podle vyndlezu sestdvd zaibizenl pro povlakovdni ze stojanu ] v jeho loZiskdéch 2 Je
otogn& uloZen pomocny trn 3, na kterém je pevnd uloZen povlakovany predmdt 4, kuprikladu
kulovy uzdvér ventilu. Pomocny trn 3 Jje spojen pres prvni prevod 5 s prvnim pohonnym
elektromotorem § s mo¥nosti plynulé, progremovd P#izené zmdny otddek. Prvni pohonny elek-
tromotor 6 je opatfen tachometrickym dynamem 7. Ne strand protilehlé prvnimu pohonnému
elektromotoru 6 je pomocny trn J opatfen prvnim snimadem 8 dhlu natodeni povlakovaného
pfedm&tu 4. Na zdkladn& stojanu 1 je otodnd uloZeno nosné rameno 9, na kterém je v ose
rotace povlakovaného predm&tu 4 upevn¥na st¥ikac{ pistole 10. Pohon nosného ramena 9 za-
jisiuje pres druhy prevod Ll druhy elektromotor 12, v jeho¥ obvodu je zapojen druhy snimad
13 dhlu nato¥eni nosného ramena 3. Provoz celého zafizeni je ovldddn z ovlddaciho panelu
14 obsahujiciho reguledni a automatiza¥ni prvky zapojené podle blokového schématu z obr. 3.
Nap&ti ze sit& je pfivdddno jednak k reguldtoru 15 a silovému ridicimu stupni 16 a jednak
k Pidicimu obvodu i7 a jeho vykonovému stupni 18.

Reguldtor 15 a silovy Fidici obvod 16 #{dl prvni pohonny elektromotor 6, opatfeny
tachometrickym dynemem 7. Tachometrické dynamo I je zp&tn¥ spojeno s reguldtorem 15. Prvni
pohonny elektromotor § je funk¥nd spojen s prvnfm snima&em § hlu natodent povlekovaného
pfedm&tu 4. Za prvnim snimefem 8 uhlu natodeni je zapojen frekven¥ni d¥li% 19, opatfeny
prepina%em 20 d¥licfho pom&ru. Prvni snima¥ 8 Uhlu natofeni a frekven¥ni d&li& 19 jsou
predfazeny ¥idicimu obvodu 17 a jeho vykonovému stupni 18, které »f{d{ druhy elektromotor
12, slouZfci k pohonu nosného ramena 9. Druhy snima® }3 thlu nato¥eni nosného ramena 9,
spfaZeny s druhym elektromotorem 12, je spojen pfes elektronicky obvod 21, opatieny poten-
ciometrem 22, s reguldtorem 15.

Povlakovany predm&t 4, kur ikledu koule uzdvdru, uloZeny na pomocnych trnech 3, se
vloZi do loZisek 2 stojanu J. GtPikaci pistole 10 se se*fdl na poZadovany vykon v gramech
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pPidavného materidlu za minutu, coZ predstavuje urditou tloudfku povlaku nanesenou QZdy
za | otodku povlakoveného pedm&iu 4. V pPipad¥, kdy je nutno nand3et vicevrstvy povlek,
sefidi se nezndzorn&né koncové vypinade a polet poZadovanych cykll se nastavi na politadle
s predvolbou umisténém v ovlddacim panelu 14.

Na potenciometru 22 elektronického obvodu 21 se nastavi konstanta "K" z ddle uvedeného
vzorce, a tim poZadovand rychlost povlakovdni, pridemZ prenos funkéniho elektronického ob-
vodu 21 se nastavi vym&nnou deskou s elektronickymi obvody na tvar

- X
Y * Sina

kde y = okamZity polom¥r povlakovaného prostorového t¥lesa, a K = parametrickd konstanta
zdvislosti zm&ny otd¥ek na moment&lnd povlakovaném poloméru "y" prostorového téless,

s fyzikdlnim rozmdrem m/s-1. Na prepina®i 20 frekvendnfho d8lide 10 se nastavi po¥adované
stoupdni Sroubovice ndstiikového pédsu. Nosné rameno 3 se ruZn& presune do levé krajni po-
lohy, kterd je posunuta pfibliZn¥ o $irku nandSeného pdsu mimo ptedpoklddany &isty nand-
Seny povrch. Po provedeni tichto p¥ipravnych prac{ se za¥izen{ uvede do chodu p#i souéasném
rudnim spoudténi st¥ikaci pistole 10. Nato se zal&ne povlakovany piedm¥t 4 otélei kolem své
osy a soulasn? se natdli nosné rameno J se st¥ikac{ pistoli 10 od leva do prava, takfe na
povlekovaném piedm¥tu 4 se vytvéFi rovnom&rnd vrstva pfidavného materidlu v pfedem stanove-
né tlousice. V krajni poloze, po dojeti na kohcovy vypina¢ dojde k reverzaci pohybu nosného
ramene 9. Uskute¥n{ se dal¥f cyklus, prifem} po¥et cykll je urden pol{tadem s piredvolbou.
Po dosafeni poZadované tloudiky vrstvy zafizeni automaticky vypne.

Popsané zarizeni lze s vyhodou pouZit i pro poviakovani prostorového rotalniho té&lesa,
které je kombinaci koule a kuZele, jak je zndzorn&no v alternastivnim provedeni na obr. 4.
V tomto pPipadd se pPepinadem d&liciho pomdru 20 nastavi poZadovend rychlost posuvu pisto-
le 10 ve sm¥ru osy rotace povlakovaného pfedmdtu 4, vymdnnou deskou elektronického obvodu
21 _se upravi jeho prenos tak, aby byla zachovéna podminka konstantni vzdjemné rychlosti me-
zi pistoll 10 a povlakovenym povrchem 4 ve sm¥ru kolmém na osu rotace, kolmost st¥ikeci pisto-
le 10 k povlakovanému povrlchu se odvozuje od Sablony 23, jejiZ tvaer snimaji vodici kladky 24.
Vlastni stffkaci pistole 1§ je uloZena na samosigtném mechanismu 25, ktery umofnuje vol-
né otddeni stifkaci pistole 10 jednak kolem svislé osy a jednak posuv po vodiei tyZi 26
upevn&né na nosnén rameni 9. Na vodici ty¥i 26 je suvn& uloZen dridk 2] oto&ného ulcfeni
st¥ikaci{ pistole 10, pridem# drZdk 27 je pevnd spojen s tdhlem 28 na jeho konci jsou
uloZeny vodici kladky 24. Vodici kladky 24 spojené s tdéhlem 28 s dridkem 27 strikaci pisto-
le 10 kopiruji tvar 3ablony 23,jejiZ tvar odpovidd tvaru povrchu hlavniho Fezu povlakované-
ho pfedmdtu 4. Soudinnosti vodicich kladek 24 s mechanismem 25 je zaji3tdna jednak kolmost
paprsku nand¥eného pfidavného materidlu a jednak stdld vzddlenost st¥ikaci pistole 10.od
povlakovaného povrchu.

PREDMET VYNALEZU

1. Zatizeni pro povlakovdni povrchd prostorovych rotanich t&les, kup¥ikladu uzdvérd
velkych kulovych ventill, Zdrovymi metodami, vybavené ovlddacim panelem, vyznadujici se
tim, %e je tvoXeno stojanem (1) opatienym loZisky (2), ve kterych je oto¥nd uloZen pomocny
trn (3) s pevnd ulofenym povlakovanym pfedm&tem (4), ddle je tvoreno nosnym ramenem (9},na
kterém je v ose rotace povlakovaného predmdtu (4) umist¥na st¥ikaci pistole (10), pridem¥
pomocny trn (3) Je spojen pres prvni pFevod (5) s prvnim pohonnym elektiromotorem (6) a
nosné rameno (9) je spojeno.pres druhy prevod (11) s druhym elektromotorem (12).

2, Zaifizeni podle bodu 1, vyzna¥ujici se tim, Ze pomocny trn (3) je na strand proti-
lehlé prvnimu pohonnému elektromotoru (6) opat®en prvnim snimalem (8) nato&eni povlakovaného
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predm&tu (4), a druhy elektromotor (12) je opatieén druhym snima&em (13) polohy nosného ra-
mene (9), pri¥em? prvni pohonny elektromotor (6) je funk¥n& spiaZen s tachometrickym dyna-
mem (7).

3. Zatizeni podle bodl | aZ 3, vyznadujic{ se tim, %e pro p¥ipad povlakovédni kombinova-
ného tvaru povlakovaného predmtu (4) je nosné rameno (9) opat¥eno mechanismem (25) sestdva-
Jicim z vodici tyZe (26), na které je suvnd uloZen dridk (27) oto¥ného ulofeni stifkaci pis-
tole (10), ktery je ddle spojen téhlem (28) s vodicimi kladkami (24), které Jjsou v zdbdru
se Sablonou (13), jejiZ tvar odpovidd povrchu meridignu povlekovaného p¥edm&tu (4).

4. Zerizeni podle bodu 1 aZ 3, vyznadujici se tim, %e reguladni a automatizadni prvky
ovlddaciho panelu (14) sestdvajf z regulétoru (15) a silového obvodu (16) spojenymi s prvaim
pohonnym elektromotorem (6), jehof tachometrické dynamd (7) je spojeno zp&tn¥ s reguldtorem
(15), ddle z ¥fdictho obvodu (17) a jeho vykonového stupnd (18) spojenymi s druhym elektromo-
torem (12), ktery je opat¥en druhym snimefem (13) Ghlu nato¥eni nosného ramene (9), spojenym
pFes elektronicky obvod (21) opatteny potenciometrem (22) zp&tné s reguldtorem (15), pri~
temZ Fidicimu obvodu (17) jsou predrazeny prvni snimaé (8) hlu natoeni povlakovaného
pFedm&tu (4) a d¥li¥ frekvence (19) s p¥epfnadem (20) d&licfho pom&ru pro zaji3t¥ni konstat-
ni rychlosti nandSen’ povlekd i p¥i zm&n¥& tvaru povlakoveného prostorového t&lesa (4).

T vykresd

Sevarografia, n. p., zévod 7. Most
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