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(54)  Mechanismus pro automatické poddvéni tyd1i, zejména pro stroje na pri¥né klfnové
vélcovén! vybavené induk&nfm ohfevem

"Mechanismus pro automatické poddvént tyd&f,
ze jména pro stroje na pr{¥né kifnové vél-
covénf vybavené induk&nim ohdevem.

Vynélez se tyké mechanismu pro automatic-
Yé poddvinf! ty¥f a jc vhodny zejména pro
gtroje na p#{¥né klfnové vélcovénf, vyba-
vené induk¥nim ohievem. Vyndlez ¥esf1 pro-
- blém umoZnit vracenf i velmi krdtkyeh ty3f.
Gselu Jo dosaZeno tim, %e jedny podévaci
klest3 jsou uloZeny na supnortu pohybujf-
cim se ve sméru osy ty¥f bBezprostlednd
p¥ed induktorem a suport poddvacfch kled-
t{ je opatfen snimafem drahy suportu a
mezi suportem poddvacich kledtf & induk-
torem je upraveno bezdotykcvé Xidlo pro
indikaci konce podévané tyde, pPilem¥
vzddlenost x mezi bezdotykovgm $idlem a
Zelnfm koncem nov¥® nahozené tyle je v&tSf,
ne¥ délka vréceni konce podédvané tyde.

ReSeni podle vyndlezu je z¥ejmé zejm.
z ptipojeného obr.l,

198 755



198 755 1

'ynélez se tyké mechanismu pro automatické podévéni tyéi,'zejnéna pro stroje na pf{&-
né klinové védlcovéni vybavené indukinim ohreven.

Pr{Ené klinové vélcovéni je takovy zplsob vyroby rotadnich vyvalko, kdy dochéz{

k vélcovén{ kruhového ty¥ového polotovaru mezi dvéma, gpravidla nad sebou unisténymi
vélci, jejichZ osy jsou rovnob¥iné & osou vélcovaného polotovaru. Na povrehu téehtﬁ véled
jsou vytvoreny takové vystupky, Ze je vyvélcovén vyvalei zidahébo tvarw, PFi vélcovéni do-
chéz{ vZdy ke zvdtden{ délky vyvalku oproti plvodnf délce polotovaru. Zaklédéni pelotova-
rd do vélcovacfho stroje je provédéno dvima zékladnimi zplsoby. PFi prvnin>zpﬁaobu Jesou
zakl4ddny mezi vélce vdlcovactho stroje polotovary presné délky a z ka¥dého polotoveru Je
vyvélcovén pii jednom otodenf vélcld jeden nebo i vice vyvalkd. Tento zplisob tedy vyzaduge
presné dleni ty&f, PFi druhém gpisobu se mezi vélce vélcovacfho stroje zasouvd aZ ma do-
‘pag dlouhd ty&, kterd se vélcuje v Edsti nnzivobéla vélci a po dokondeném vélcovémi se
vyvélcované ¥dst odd¥lf od zbfvajict ¥ésti noZem, ktery je upevnién rovndZ na povrchu vdl-
cd. PP vélcovén! se tedy celd tyl otdlf a 5éqt t&éc vySnivajici z védlcovaciho stroje se
souZasné vzdaluje od vélcovacfho stroje, protoZe v pribshu vélcovéni se zvitSuje délka
‘vtlcovuné tye. Tento druhy zpisob nevyZaduje presné ddlemi tyd¥{ na jgdnotlivé polotovary, -
gpracovédvané vidy pfl jednom otofen{ vélch, coi je vyhodou tohoto zplsobu, Déle bude ho-
voterio jem o tomto zplsobu pFiZného klinového vélcovéni. Pfed vdlcovacim strojem byvé
umf{stadn induktor induk¥nfho ohPf{vacfhe stroje, kterym ty¥e prochéz{. Pled induktorem

je poddvac{ mechanismus, gabegpedujici poddvéni ty¥{ vZdy ai na doraz ve vélcovacim stro-
j%. Poddvént tyd{ byvé Fedeno pomoci pneumaticky ovlddanych klesti. Klest& jsou bud jenom
jedny, nebo je jich vice. Pokud jeou u dosud znémyeh podévacich mechanismd pouiity Jjenom
jedny klests, je pFitomnost obsluhy nezbytné. Obsluha provédi zasouvéni nové tyle do pros-
toru klest{ a provéd{ také vraeeni druhé ty¥e v pfipadd, Ze jsou v induktoru tyfe dvé.
Kdyby nebyla druhé tyd po provedeném pracovnim zdvihu kledtf vrécena zpét minimdln& o hod-
netu vrécenf konce prvni (vglcovlné) ty&e, byla by druhé ty¥ prvaf ty¥{ odtlafena. ProtoZe
viak prvn!vtyé pri vileévéni rotuje, dochézele by k potiZim, ke zkratim na gpravidla ne-~
izolovﬁny induktor, pf{padnd i k havérii induktoru. Praxe ukazuje, ¥e vrascen{ druhé tyle
e nezbytné.

Jsou znémy nésledujici -eehnnismv pro podivini ty&L, které nevyZaduji oblluhu a pro=
védi vracenf ty&{ automaticky. Je to zejnéna mechanismus 8 jednim podavalem, ktery né dvo-
je podévaef kledtd (pFed a za pneumatickym védlcem), které zaji&ipji soutasnd podénf, pii-
Zem¥ zadnf kledtd poddvajfl novd nihosenon tyd k prednim kleftim podavale samy a predr{
klestd v této fézi podédvajl samy tyd tvdiénou.‘rfi refinu podévéni s vracenim zadnf kledtd
,pouo%i vlastntho suportu s pneumatickym vélcem zaji®¥ujl také vréceni druhé tyle o pledem
nastavenou délku. P¥i vracdni tyle zadnimi klestémi jsou predni klestd sabrzdény svldstnl
brsdou, ovliédanou rovndi pneunaficky. Tento mechanismus mé tedy 5 pneu-ntickyeh véled:
dva védlce pro sviréni klesti, dva vdlce pro posuv Kledt{ a jeden vélec pro brzdu. Tote Ire-
Seni je ze znémfch mechanisml ne jvyhodn¥js1, né nejmend{ néroky ma pracnost, rozvod vzdu-
chu, néhradnf d{ly i na prostor pro umisténi.,
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Déle mechanismus se dvéma podavadi, kde podaval zajiéiujiei pedéni, mé dvoje pedévact
klest¥ (pred a za vdlcem), které zajidtujf soudasné podén{, pfi¥emZ zadn{ kledt¥ podévajf
nové nahozenou ty® k pfednim kleStfm podavale samy a prednf klet¥ v této fézi podévajt
samy tvéFenou ty¥. Dfle podédvaji ty% oboje klests souZasns. Druhy podava¥, umfstdny na
zésobnfku ty¥{ za prvnim, zajisftuje pouze vracenf druhé (netvérené) tyle. Nevyhodou oproti
Felenf s jednim podavalem je zde vEt3f pracnost, vEt3{ néroky na umistdni a také to, Ze
ne jkrat5{ vrdcend ty& je dels{ nef v prvnim prfpad¥. Je zném také mechanismus se t¥emi po-
davali, kdy podava¥e jsou umfstdny v ¥ad® za sebou & to tak, Ze prvy a tretf zajisdtujt
podévéni, plilem¥ tretf podava’ zajisfuje podénf nové nahozené tyte, a to od zésobniku
ty¥f do kle¥t{ prvého podavale. Déle prvni a tret podavad zajistujf pedént souZasnd.
Druhy podaval, umfstdny mezi prvnim a tietim podavalenm, zajiZ¥uje pouze vracenf druhé
{netvétené) tyle. Nevyhodou je velkd prhcnost, velkd spotfeba vzduehu, velké néroky na
prostor a sloZity rézvod vzduchu.

Nevyhody znémfch FeSenf odstrafuje prevéZnou mérou mechenismus podle vyndlezu pre
automatické poddvéni ty&f, ze jména prostroje na pF{Zné klfnové vélcovéni, vybavené induk-
Enim ohfevem, kde jedny podévaci kleit& jsou uloZeny na suportu pohybujicim se ve sméru
osy ty¥f, jeho% podstata spo¥fivéd v tom, %e suport podévacich klesStf je opat¥en snimalem
dréhy suportu a mezi suportem podévacich kieXtf & induktorem Je upraveno bezdotykevé Zdle
pro indikaci konce podévané tyde, prilem vzddlenost X mezi bezdotykovym %idlem a Zelnim
koncem nové nahozené tyfe je vEtBf, ne% délka vrécenf konce podévané tyde.

Podstatnou vyhodou zaPfzenf pro automstické podévéni ty¢1 podle vyndlezu je to,.Ze je
mechanicky velmi jednoduché, mé pouze jedny klest&, pouze dva pneumatické vélece, mé nizkou
spot¥ebu vzduchu a zabezpeluje spolehlivé automatické poddvéni ty¥{ v&etns§ vracem{ druhé
tyle., '

Dal3{ podstatnou vyhédou zaF{zen{ podle vyndlezu je, Ze kledt& zajis¥ujfe! vracent
ty¥1 jsou umfstény bezprostiednd pred induktorem, tak¥e nejkratsf ty&, kterou je moZne
kle3t&mi vracet je krat3f, neZ u dosud znépych mechenismi, u kterych jsou kledts zajidfu-
jici vraceni ty%f umfstény ve v&ti{ vzddlenosti od induktoru. To umoZfuje zpracovévat tyde
s v&t3{m rozsahem délek. Ty¥e se nemus{ t¥fdit podle délky a souZasnd se tim zmen¥uje odpad
nateridlu.

P¥{klad provedenf{ mechsnismu podle vynélezu je schematicky znézorn&n na p¥ipo jengeh
vykresech, kde
na obr. 1 je bo¥nf pohled na mechanisnus,
na obr. 2 je pohled na mechenismus shora,
na obr. 3 je Fez rovinou A~A oznaefenou na obr. 1 a
na obr. 4 je moZny zplsob provedeni elistf podévacfch klest1,

Mechanismus pro automatické podévént ty¥{ podle vyndlezu je v podstatd proveden tak,
Ze na nosnfku 1 je upevnin suport 2 poddvacich klestf 4 nesouef v prednf ¥dsti podévaef
kle3té 4 8 na protilehlém konci pneumaticky vélec d suportu 2. Na obr. 1 a 3 je nakrelen
rechanismus s podévacfmi kleXtimi 4 v zadnf krajnf pologe, to je dél od induktoru 1l.
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Na obr. 2 je ¥érkoven® naznalena i predn? krajni poloha poddvacich kledtf 4. Na pevné
¥4sti suportu 2 poddvacich kledt{ 4 je upevnén snimad 5 dréhy suportu 2, ktery miZe byt

s vyhodou proveden jako bezdotykovy tak, %e na pohyblivé Zdsti suportu 2 podévacich kled-
t{ 4 je upevn&n ozubeny hfeben 14, ktery zasahuje do Stdrbiny bezdotykového.snimaae 5
drédhy suportu. 2, upevn&ného na pevné %ésti suportu 2 poddvacich klest{ 4. PFi pohybu su-
2 elektrické impulsy, jéjiché

portu 2 pqdévacich klest{ 4 vys{lé snimal 5 dréhy suportu
polet je stejny jeko polet zubl ozubeného hi¥ebenem 14, které projdou Zt¥rbinou bezdotyko-
vého snimade 5 dréhy suﬁortu 2, @ je proto umdrny ujeté dréze suportu 2 poddvacich kle¥-
t{ 4, Pred wechanismem pro poddvén{ ty¥f je induktor 11, do kterého se postupn& zasouvéd
podévané ty% 9. Po stran® nosniku 1 je zésobnik 13 ty¥f, ve kterém jsou narovnény tyde
tak, Ze Zelnf konce ty¥f jsou v jedné urovni. Novd nahozendé tyZ 10 je oznadena pozicf 10
u svého Zelnfho konce. Na nosnfku 1L je podp¥rné dréha podévané tyle vytvoirend s vyhodou
kladkami 12. Suport 2 miZe byt s vyhodou vytvofen jako valivy a pohyblivé &dst suportu 2
se miZe pohybovat napffklad po osmi kladkéch T. fielisti 8 podévecich kle&t{ 4 mohou byt
podle obr. 4 s vyhodou provedeny tak, Ze paji tvar prizmatu se sraZenou hranou. SraZeni
je na té strand Zelist{ 8, kterd Je obrécena k induktoru 11l. Bezdotykové Eidlo § reagu-
jle! na konec poddvané tyle 9 miZe byt vytvoreno napiiklad na principu fotolldnku, kde osa
svételnéﬁo paprsku je kolmé na osu podévané ty%e 9 a protiné osu podévapé tyle 9.

Mechanismus pro automatickéd podédvéni ty¥{ podle vynélezu pracuje ve dvou zékladnich
re¥imech: v reZimu "bez vraceni" a v refimu " s vracenim". Musi byt pri tom zabezpeleny
nékteré r{dief, signély od vdlcovactho stroje, cof je vdak nutné i u dosud zndmych mecha-
nismd pro podévéni ty¥{ a b¥ind se provad{.

PFi reZimu "bez vraceni® je poddvéné ty& 9 uloZena na kladkéch 12 kladkové dréhy a
na siénél od védlcovacfho stroje se poddvaci kledt& 4 seviou a dopravuji{ podévanou ty& 9
dopredu af do okam¥iku, kdy podévané ty¥ 9 narazi na doraz ve vdlcovacim stroji. Tehdy Jje
vyslén impuls, ktery umo¥ni otevreni poddvacich klestf 4 a jejich névrat zp&t do zadni
xrajnf polohy, kde ¥ekajf na dald{ podéni. Jakmile je podéna celé ty¥ a pfijde signédl
od bezdotykového &idla 6, je zvléStnim neznézornénym mechanismem vhozena daldf ty¥ ze zé-
sobnfku 13m kladky 12 @ nastupuje refim " s vracenim®, Podévaei kle3td 4 podévaji nové
nahozenou ty& 10 tak dlouho, &% pFedchozi poddvand ty& 9 narazi na doraz ve vélcovacim
stroji, kdy je vyslén impuls, po ném% se podévaci kledt¥ 4 ihngd zatnou pohybovat dozadu,
ale zdstdvajf{ seviené. Dochézi k‘vraceni nové hahozené ty¥e 10. Rfdief blok pritom p¥iji-
mé informaci od snimale 5 dréhy suportu 2 & po odjeti suportu 2 o predvolenou vzddlenost,
kterd se rovné pofadovenému vrécenf nové hehozené tyle 10, se podévaci klestd 4 oteviou
n oteviené pokraduji v pohybu a do zadni krajnf polohy, kde oteviené tekajf na dald{ po-
ddvéni. Jekmile je ve vélcovacim stroji spot¥ebovéna vdlcované podand ty% 9, a pfipadn&
jo sutomaticky vyhozen jejf konee, ktery ji% délkou nestadf na zhotoveni daldftho vyvalku,
safnou kle3t& pracovaet opit v reZimu “bez vraceni®.

Dosud byl popsén nejjednodu¥¥f zplsob préce pechanisiu pro automatické poddvéni ty&i

podle vyndlezu. Mohou nastat n&které zvidstnf stavy, na které musf{ mechanizmus vhodnym
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zplsobem reagovat. JestliZe p¥i reZimu"bez vracenf" nedojde z gkéhokoliv divodu k zasunu-
tf podédvané tyle 9 a% na doraz ve vélcovacim stroji, i kdyZ suport.2 podévacich klestf 4
Je jiZz v prednf krajnf poloze, podédvaci kledt® 4 se oteviené vrét{ do zadni polohy & po-
dén{ se opakuje. JestliZe vZak nedojde k zasunutf podévané tyte 9 na doraz do vélcovactho
stroje p#i reZimu "s vracenim", poddvac{ kleXt¥ 4 se otevFiené vraei zpét, ale nedojdou

@Z do zadnf krajni polohy. V urlité vzdélenosti od zadnf krajni polohy, kterd je odmire-
na snimafem 5 drdhy suportu 2, se poddvac{ klelt& 4 zastav{, sevfou a opst poddvajf. Kdy-
by se vrdtily podédvaci kle3td 4 a% do zadn{ krajni polohy, mohlo by p¥i podévéni dojft

k zesunutf podédvané ty%e 9 na doraz do védlcovacrtho stroje tak brzy, Ze pro»nisledujici
vréceni nové nahozené ty&e 10 by JjiZ nebyla k dispozici dostatené &8st zdvihu suportu 2
a suport 2 by se tedy vrétil do zadn{ krajnf polohy jedté pred odméFenim pFedvolené
vzddlenosti snimadem 5 dréhy suportu 2. Podévac{ mechanizmus by se zastavil.

Ojedin&le miZe nastat prfpad, kdy dojde k vyslénf 8ignélu bezdotykovym &idlem 6 pri
pohybu podévacich kledtf 4 zpét. ProtoZe po signélu hezdotykového ¥idla 13 dochﬁzi k naha-
zovdn! nové ty¥e 10 na kladky 12 kladkové dréhy, hrozf nebezpedf, Ze se podévaci kledts 4
sraz{ s nov& nahazovanou ty&{ 10. Aby se to nestalo, podévac{ kle3ts 4 se ihned po vysldni
signélu bezdotykovym &idlem 6 zastavi, pFfpadn¥ se pPesunou o urditou vzdélenost dopredu,,
a teprve po dokonfen{ nahozenf nové nahazované tyde 10 na kladky 12 kladkové dréhy se po-
dévacf kle¥t& 4 se suportem 2 vrac{ oteviené do zadni polohy.

Dojde-1i k vysléni signdlu bezdotykovym &idlem 6 pti pohybu poddvacich kledtf 4 do-
pfedu, vracf se poddvacf kle3t¥ 4 do zadni krajnit polohy a% po dokondeném nahozenf nové
nahazované tyfe 10 na kladky 12 kladkové dréhy. PFftomnost nové nahazované tyte 10 na
kladkéch 12 kladkové drshy miZe byt indikovéna vhodnym tidlem, s vyhodou bezdotykovym,
unfst&nym nap¥. mezi kladkami 12 kladkové dréhy.

Podévacf kle&t¥ mohou poddvat poddvanou ty& § bud tak, Ze ji seviou, nebo tak, %e ji
tla¥f pred sebou. JestliZe ji tla¥{ pfed sebou, uplatnf se JiZ zminény tvar &elistf 8 po-
dévacfch kledtf 4, nakresleny schematicky na obr. 4. Prizmaticky tver Zelist{ 8 se sra-
Zenou hranou zabezpedf automaticky ust¥ed¥nf konce podévané tyde 9.

Rizenf celého pracovntho procesu mechanismu pro automatické poddvént ty&{ podle vy-

ndlezu miZe byt s vyhodou provedeno mikroprocesorem.
PREDMET VYINALEZU

Mechanismus pro automatické poddvdni tydf, zejmdns nrs sireis na pF{%né klinové vdlcovéni,

vybavené indukénim oh¥evem, kide jJ s owparhn pahybnrite

i ppate

cim se ve smdru osy tydf, wrmuadro-7 oo 1i. - g L0 vanialy b

fen snimaZem (5) drdhy supvriv (0

rem (11) je upraveno bezdst:

vzddlenost x mezi bezdotykovym Sidism (6) a dej
ne% délka wrécenf konce poddvané tyde (9),

4 vykresy
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