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(54) Odd&lovaci dstroji kontrolniho automatu

ReSen{ se tykd odddlovaciho vstroji
pro synchronizované vkldddn{ jednotlivych
souddsti do pohybujiclho se dopravniho

' zaF{zené zejméne kontrolnich automati pro :
rozmdrové triddni drobnych vélcovych sou- ' | ;
&ésti, Podstata epolivd v tom, Ze za vatup- ‘ i :
nim gravitaénim skluzem a d4vkovacim gt~ : :
roiim Je usporddin kaekddovy brzdioi . '
skluz a odprufeny vykyvny dorez pojistnsho . o | . ‘ ’

N

zab{zeni, JehoZ vychylka Je sriimdna bezdo-
tykovym snimadem elektroniokého obvodu )
_pro vysldni impulsu pro zastaven{ chodu . : I

stroje., Pokrok dosaieny spodivé ve zvyde- » rosbresrers
ni spolehlivogti odd&lovasfho iistroji, ‘ ] '
-+ zejména pFi odddlovédni a ddvkovdni jedno= L ;
~tlivych souddati s osazenim priméri v »

blizkosti jejioh t&Zists, : 57 . r ,
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Vyndlez se tykd odd&lovaciho ustroji pro syﬁchronizované

- vkldddni jednotlivych souddsti do pqpybujiciho se dopravniho za-
¥izeni ze jména kontrolnich automati pro rozm&rové t#id&ni drob-
- njch vélcovych souddsti. :

; oddslovaci ustroji vstupn1 ¢4sti kontrolniho automatu se-
stdvd obvykle z gravita®niho skluzu pro vytvo¥eni zdsoby souddsti
a dévkovaciho Ustroji pro odebirdni jednotlivych sou¥dsti a jejich
vkldddni v taktu stroje do pohybujiciho se dopravniho zatizeni,
které souddsti dopravuje do m&¥ic{ stanice. ProtoZe vklddéni sou-
gdsti do vyfezl undSetl dopravniho za¥izeni se d&je. za pohybuw,
je nutné souddsti. pro ddvkovdni pFivdd&t ve vhodny okamZik.

S rostoucim vykonem kontrolniho automatu je obtiZné pF¥ivddé&t
souddsti pfesné ve stanovenou dobu, jeliko% rizné mechanické

~ zédkmity zpisobuji rozptyl okamZiku vstupu souldsti do dopravni-
ho za¥izeni. Tento problém se vyskytuje zejména u vdlcovych sou-
gdsti s osazenim ﬁrﬁmérﬁ, které.jsou néchylné na nepravidelnosti
p¥i pohybu. Proto se pouZivaji riizné systémy zabezpeleni doprav-
niho zaPizeni proti jeho poékozeni pri nedokonalém zapadnuti
souddsti do vyPezu undsede dopravnlho zatizeni. Jednim zplsobem
je pouZiti pojistné spojky uw hnaciho ustroji dopravniho za¥izeni.
Timto usporddénim se viak neodstrafiuje vznik chybného vstupu sou-
gdsti do dopravniho za¥{zeni, nybrZ jén ndsledek p¥i zablokovdni
pohybu dopravniho za¥izeni zastavenim chodu stroje. k

Uvedené nevyhody odstranuje oddilovaci ustroji kontrolniho
automatu pro synchronizované vkldddni jednotlivych souddsti v cyk-
lu stroje do pohybujicich se undSe&d dopravniho za¥fizeni sestéd-
vajici z dvoudilného gravitadniho skluzu a ddvkovaciho ustroji

ovlddaného impulsy synchronizadniho za¥izeni stroae. Jeho podstata
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spodivd v tom, %e za vstupnim gravita®nim skluzem a ddvkovacim
ustrojim je uspofddan kaskédovy‘brzici skluz a odprufeny vy-
kyvny doraz pojistného za¥izeni, jehoZ vychylka je snimdna
bezdotykovym snimalem elektronického obvodu pro vyslani 1mpulsu
pro zastaveni chodu stroje. '

Pokrok dosaZeny vyndlezem spolivd ve zvySeni spolehlivosti

odd&lovaciho ustroji, zejména pri odd&lovdni a ddvkovéni jednotli-~

vych vdlcovych souddsti s osazenim prim&rd v blizkosti jejich
t8%2i8t8, u nichZ vznikéd nepravidelné valeni na gravitadnim skluzu.
Kaskddovy brzdici skluz zkracuje K délku valeni souddsti a zdroven
vyrovnava jeji naSikmeni p¥i valeni, takZe souddst vstupuje do
vyfezu undSede dopravnlho za¥izeni ve vodorovné poloze. OdpruZe-
ny vykyvny doraz p¥ichdzi v &innost, pokud souldst nezapadla
spravné do vyrezu unaSede dopravniho zarlzenl, bud ndsledkem
opo%d&ni nebo vzpfideni, které vznikne v p¥ipadd pFerudeni a obno-
veni chodu kontrolniho automatu a jinych p¥i&in vyskytujieich se
ndhodn&. Vychylenim odpru¥eného vykyvného dorazu se'vyéle impuls

k zastaveni chodu hnaciho ustrojf{ dopravniho zaiizeni a tim se
zabrdni poskozeni ne jen undSed& dopravniho zafizeni, ale i prvki
mé¥iciho a t¥idiciho systému kontrolniho automatu.

Predm&t vyndlezu je zndzornén na p¥ipojeném vykresu,. kde
na obr 1 je zobrazeno v podélném Fezu odd&lovaci ﬁstroji a navazu-
jici &ast dopravniho zatizeni se synchronlzaénlm systemem a na
obr.2 pidorysny fez odd¥lovacim ustrojim. ‘

Oddé&lovaci ustroji v podstaté sestdvd ze vstupniho gravitad-
niho skluzu 1, ddvkovaciho ustroji 2, kaskddového brzdiciho skluzu -
3 a odpruzeného vykyvného dorazu 4. Prlény profil vstupniho gravita&-
niho skluzu 1 je uspo¥dddn podle tvaru kontrolovane soutdsti 5.
Dédvkovaci ustroji 2 tvori otodny elektromagnet 6, na jeho¥ hfideli
Jje uchyceno rameno 7 nesouci zvedaci raménko 8.Kaskddovy brzdici
skluz 3 sestdvd z odstupnovaného gravita&niho skluzu 9, 3ikmého

"horniho vedeni 10 a rovnob&#ného horniho vedeni 11. Vykyvny odpru-

Zeny doraz 4 je oto&né& uchycen ve vyskové stavitelném prlénlku 12.
Vykyvny odpruZeny doraz 4 sestdvé ze svislé gasti, jejiZ funkéni
plocha je v pfi¢ném sm&ru osazena podle tvaru kontrolované souddsti
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a z vodorovné &4sti, Jjeji% funk&ni plocha md v podélném smEru
‘st¥echovity tvar. Ke svislé &4sti vykyvného odprufeného dorazu
4 je z bolni strany uchycena clonka snimale 13. Pro nastaven{
k1lidové polohy odpruZeného vykyvného dorazu 4 je urden stav601
Sroub 14. Na p¥i¥niku 12 je z bolni strany uchycen v drZdku 15
bezdotykovy snima& 16, jehoZ poloha je vi&i clonce snimage 13
prestavitelnd. Pod vystupnim otvorem. kaskédového brzdiciho skluzu
3 a odprufenym vykyvnym dorazem 4 jsou uspo¥dddny undSele 17

~ dopravniho zafizeni. Synchroniza®ni kotoud 18 Jje spojen svér-
nym spojenim s h¥{delem undSeciho kola doprawnfiho za¥izeni 19.
Synchronizagni bezdotykovy snima& 20 je souddsti elektronického
obvodu pro ovlddani funkce oto&ného elektromagnetu 6 ddvkovaciho
dstroji 2. :

. Funkce odd&lovaciho ustroji spoéivd v oddé&leni jédnbtlivé
kontrolované souddsti 5 ze vstupniho gravita®niho skluzu 1 a jeji
dopraveni ve vhodny - okamZik a ve SPrévné'poloze do vyFfezu undSe-
de 17 dopravniho za¥izeni. Pokud nejsou tyto pOdminky dodrZeny
" a kontrolovand souddst nezapadne do vyfezu undSele 17, pFichdzi
v &innost odpruZeny vykyvny doraz 4,ktery po vykyvnuti uvede
v &innost elektronicky pojistny obvod pro zastaveni chodu doprav-
niho za¥izeni kontrolniho automatu.

Do vstupniho gravita®niho skluzu 1 p¥ichdzeji konirolované
souldsti 5 bu& rychleji, stejn& rychle nebo pomaleji, ne% je '
rychlost ddvkovaciho ustroji g.‘OkamEik pfichodu kontrolované
‘gouddsti je vdtZinou odli¥ny od Basovéni sykld kontrolniho auto-
matu. Ddvkovaci dstroji 2 odebira kontrolované souldsti 5 bud
ze zdsoby ve vstupnim gravitadnim skluzu 1, nebo p¥imo po jejich
vetupu, v cyklu kontrolniho automatu. Zvedaci raménko 8 ovlddané
oto¥nym elektromagnetem 6 dopravuje jednotlivé kontrolované sou-
8dsti do kaskddového brzdiciho skluzu 3. Kontrolovand souldst
se po odrazu od Zikmého horniho vedeni 10 a valeni po horni &dsti
‘odstupnovaného gravita¥niho skluzu 9 zastav1 0 &elni plochu
. rovnob&Zného horniho vedeni 11, propadne na spodni &4st odstupnované-
ho gravita&niho skluzu a po .:.8valeni se zastavi o &eln{ plochu
odpruZeného vykyvného dorazu 4 a zapadne do vyfezu undsede 17
dopravniho zaPizeni. P¥edni ikos stFfechovité &dsti odpruéeneho
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v¥kyvného dorazu 4 napomdhd vstupu kontrolované souZdsti do.
‘vyrezu undSete 17, kdeZto zadniAﬁkos umo¥nuje vykyvnuti{ odpru-
Zeného dorazu. Vychylka odpruZeného vykyvného dorazu 4 je

~ indikovédna bezdotykovym snimafem 16. P¥i vykyvnuti odpruZeného
dorazu pEfi nesprdvn& uloZené kontrolované spuddsti ve vyfezu
undSede doprawvniho za¥izen{ elektronicky obvod bezdotykového
snimade 16 vysild impuls k zastaveni ¢hodu dopravniho za¥izeni
kontrolniho automatu. Synchronizadni bezdotykovy snimad 20
podle na_toleni vyfezu synchronizaniho kotouée.lg vzhledem

k undSecimu kolu dopravniho zafizeni ddvd pomoci elektronického
obvodu impuls k p¥itahu otoéného'elektromagnetu 6 davkovaciho
ustroji 2. Nastavenim vzdjemné polohy Synchronizaéniho bezdotyko-
vého snimade a synchroniza®niho kotoule lze upravit optimélnl
predstih zdvihu zvedaciho ramenka 8 davkovaclho ustroji 2.

- PREDMET VYNLLEZU

| 1, Odd&lovaci ustroji kontrolniho automatu pro synchronizovéné
vkldddni jednotlivych souddsti v cyklu stroje do pohybujicich se
undSedt dopravniho zaiizeni sestdvajici z dvoudilného gravita¥ni-
ho skluzu a ddvkovaciho Ustroji ovlddaného- impulsy synchroniza&ni-.
ho zaiizeni stroje, vyzna¥ené tim, Ze za vstupnlm gravita&nim
skluzem / 1 / a dévkovacim ustrojim / 2 / je uspofdddn kaskédovi
brzdici skluz / 3 / 'a odprufeny vykyvny doraz / 4 / pojistného .
za¥izeni.

2, Odd&lovaci ustroji podle bodu 1 , vyznaéehé tim, Ze vichylkg
odprufeného vykywného dorazu / 4 / je sniména bezdotykovym snimaem
/16/elektronického obvodu pro vysldni impulsu pro'zastavehi"chodu
, stroje. ) : ' B

1 vykres
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