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rozdilu odtahové a navijeci rychlesti
prlze, zegmuna pii nav1jen1 ku"elovych
civek na bezvzetenovich dopradaclch gtro-
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prize a bezporuchové dal3i navz]enl pll~
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dvouramenné zdpadky Joou kinematicky spra—
Zeny s ovlddacim Ustrojim navijenjch ci-
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Vyndlez se tyka zafizen{ pro ovladdéni kompenzatoru rozdilu
odtahové a navijeci rychlosti pi*ize, kterym se ustavuje vykyvné
raménko kompenzétoru do pracovni polohy po uvedeni navijeciho
mista do funkce. P*1i obsluze navijeciho mista obsluZnymi auto-
maty se raménko kompenzdtoru ustavuje do vychozi i pracovni
polohy samo&inn&, p@sobenim pracovnich mechanismd obsluZného
automatu a jiné elementy neZ raménko kompenzdtoru.

P¥*i navijeni kuZelovych civek dochdzi vlivem kuZelovitosti
civky, otddejici se stdlou rychlosti ke koliséni navijeci
rychlosti. Tento jev je zndmy u soukacich strojd, a zvlésté u
strojd s konstantni dodadvkou pZize, jako jsou bezvifetenowvé
doprddaci stroje.

Sm&rd jak re3it problém rozdild mezi podévaci a navijeci
rychlosti je zndmo n&kolik. Statické kompenzitory v podobé
pevnych rdzné tvarovanych 1i3t nebo dratd, prfipadné 1list
Uhlovd nastavitelnych, nepokryvaji poZadovany rozsah rozdild
rychlosti.

Znamé jsou i pneumatické kompenzédtory, vytvéiejici
plsobenim proudu vzduchu na p#izi zdsobu prize. Jejich nespornou
nevyhodou je znadnd narocnost na energii pro ziskdni tlakové-

ho vzduchu.

Pouzivédny jsou téz kompenzétd%; vytvarejici zasobu prize
tim, Ze mé&ni délku drédhy prize plsobenim odpruzZeného raménka
na tuto prizi. Tyto kompenzétory jsou pomé&rné jednoduché a
umo2nuji navijeni kuZelovych civek v Sirokém rozsahu jejich

tvard. Problém zde v8ak zlstdvéd moZnost spolehlivého zavedeni




263 100

ptize do funk&ni zony kompenzdtoru v pozadovanédm &ase a spudté-
ni t&chto kompenzatord do pracovni polohy, zejména pii
znovuzapiedeni piize obsluZnym automatem po piedchozim

p*etrhu p*ize. "

P*L ruinim uvdd&ni navijecich mist do &innosti byvaji
kompenzdtory v poloze rozb&hové, tedy mimo drdhu pfize a po
rozb&hu navijeciho mista byvéd obsluhou piestaven ruéné do
pracovni polohy. Tento zplisob prodluZuje &as celé operace, je
ndroény na manuelni zru&nost obsluhy a v nékterych piipadech
zpbGsobuje problémy plynouci z toho, Z2e zahdjeni kompenzace
nezajisti obsluha v dany okamZik. Dojde-1i ze strany obsluhy
k pomalému nahozeni piize za kompenza&ni raménko, vznikaji z
navolné&né prize smyfky nebo dochédzi k pietrhim pize vliivem
jejiho predpéti. PFi&inou je opo2d&né vytvaFeni zalohy na
navijené pirizi vliivem kompenza&niho raménka. V prvnim pFipadé
smy&ky navinuté na civku vytvareji presuky na &Celech civky
a pfi ndsledném zpracovéni civek zpidsobuji pfetrhy ptize.

Tim dochdzi ke sniZeni produktivity préce u zpracovatele

ptize. V druhém pFfipedd, kdy dochdzi k pfetrhu pifize pfepnu-
tim, je sniZena produktivita préce pri navijeni kuZelovych civek
u uzivatele bezvietenovych dopiéddacich strojd.

U znimého konstruk&niho *eSeni tohoto problému uvolnuje
kompenza&ni raménko zajisténé ve vychozi poloze obsluha stroje
po zapfedeni prfize. V tomto pripadé zdvisi z v&ts{ Césti
usp&dnost Ukonu na rychlosti a obratnosti obsluhy, kterd musi
uvolnit zajist&mné kompenzaini raménko velmi rychle, aby
navolnénd piize netvofila po zaprfedeni smytky e odpruZené vy-
kyvné raménko kompenzétoru zatalo vias vytvaret zdélohu prize
pro navijeni.

Dals{ problémy vznikaji v pr{ipadech, kdy jsou uvedend
navijeci mista spu3téna automaticky, at jiZ individuédlni
automatikou, tak i objiZ2d&cimi obsluZnymi automaty. V téchto
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pripadech jsou mechanické i jiné kompenzdtory i obsluXné
automaty komplikovény, ovlddéni byvéd zdvojeno a podobné&.

Cilem vyndlezu je odstranéni uvedenych nevyhod takovym
resenim které zajisti{ jednoduché provedeni kompenzéatoru s
vykyvnym raménkem se spolehlivou funkci v névaznosti na
znovuzapiedeni piize, zvlastd pii provddéni procesu znovu-
zapredeni piize obsluZnym: automatem, piifemZ jeho podstata
spoéivé v tom, Ze ovlédaci elementy, jeden ve form& posuvného
téhla a druhy ve tvaru dvouramenné zépadky s aretalnim ozubem
na svém konci, jsou kinematicky spfaZeny s ovladacim ustrojim
navijenych civek.

0&inky tohoto uspoiddéani se kladn& projevuji v jednoduchém
fedeni, kteréd zajistuje ustaveni raménka kompenzétoru do pra=-
covni polohy bez z&sahu obsluhy a soulasn& ustaveni téhoZ
raménka do vychozi i pracovni polohy p#i znovuzapfeceni prize
obsluZnym automatem tak, Ze obsluZny automat pro svou funkci
na zapfaddédni nemusi byt vybaven specielnimi mechanismy pro
ovléadani kompenzétoru.

vyhodou zaiizeni podle vyndlezu je ddle jeho spolehlivé
funkce, kterd umoZnuje navijeni kuZelovych civek na bezviete-
novych dopi*éddacich strojich bez piresukl vzniklych na &elech
navijenych kuZelovych civek z dbévodu chybnédho zaprédéni prize.
K dal3im vyhodém néleZi snadnéd vyroba, jednoduchd montaZ
a trvalé serizeni.

Dalsi vyhody a vyznaky podle piedloZenédho vyndlezu jsou
patrny z nésledujiciho popisu prfikladného provedeni, které
je schematicky znézorn&no na pi#iloZenych vykresech, kde znali
obr. 1 pohled na zai’izeni s vykyvnym raménkem kompenzdtoru
zajidt&nym ve vychozi poloze pFed linii navijeciho Gseku pfize,
obr. 2 pohled na zafizeni po zapfedeni prize, kdy je vykyvné
raménko kompenzdtoru v pracovni poloze a vytvari zdlohu na
prizi, obr. 3 pohled na zarfizeni v kinematické vazbé na
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ovléddaci ustroji navijenych civek.

Zarizeni podle vyndlezu je tvofeno uhlovou dvouramennou
pdkou 9 oto&nd uloZenou na &epu 16, ktery je pevnou &dsti
stroje. Na uhlovou dvouramennou pédku 9 je na jedné strand
napojeno posuvné tédhlo 10, které ovlédé raménko 11 kompen-
zétoru, oto&nd uloZené v pouzdrech 19 a ovlédané p¥Fipojenou
‘pru2inou 15. Na strand druhé je k uhlové douramenné pice 9
napojeno ovlddaci tédhlo 8, které spojeno s ramenem 7 za-
sahuje do prosteru 18 tak, 2e pootd&i dvouramennou zépadkou 13
otodnou na &epu 14 a event. ovlddanou pruZinym &lenem 17.
Uvoln&né vykyvné raménko 11 kompenzétoru vytvairi v navijecim
Gseku zdlohu na piizi 1, vypiddané ve spiddaci jednotce 2
a to mezi dvojici odtahovych vélcd 3, 4 a omezovalem 20.

Ddle je p*ize 1 navijena pomoci vélce 6 na kuZelovou civku 5.
V jednodu33im provedeni mtZe byt dvouramennd zdépadka 13
uzplsobena na &epu 14 tak, Ze konec s aretadnim ozubem 12
prevazuje zdpadku 13 vliastni vahou,

Zarizeni v prikladném provedeni pracuje nédsledovné
P#i zaprédéni je konec pfize 1 z navijenéd kuZelové civky 5
zaveden do spfadaci jednotky 2 a po zapifedeni se zalne odtahovat
soustavou vélct 3, 4 a navijet na kuZelovou civku 5, ktersa
dosedla na navijeci vélce 6. Piitom se vlivem pohybu ramene 7
‘ovladaciho Ustrojf 21 navijené civky 5 pohybuje ovlédaci
tédhlo 8 smérem dold, vykyvne thlovou dvouramennou péku 9,
kterd posuna posuvnym tédhlem 10 dozadu, naleZ vykyvné raménko
11 kompenzétoru dosedne do areta&niho ozubu 12, dvouramenné
zépadky 13. V t&sném Casovém sledu po dosednuti civky 5 na
hnac{ védlec 6, neZ dokonii rameno.z svlj pohyb, narazi konec
ovlddaciho tdhla 8 na dvouramennou zépadku 13, kterd se pooto-
&1 na &epu 14 a uvolni vykyvné raménko 11 kompenzatoru z
aretaédniho ozubu 12. vykyvné raménko 11 kompenzdtoru se vlivem
prufiny 15 za&ne natéfet v pouzdrech 19 a vytvori zélohu na
prizi 1 v navijecim Useku, tj. mezl soustavou odtahovych valcd

3, 4 a omezovalem 20.
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P*i pifetrhu pfize pracuje zatizeni takto : :
Signalizalnim zaitizenim pretrhu se uvede v &innost ovlédaci
ustroji 21 navijené civky 5, které prostiFednictvim ramene 7
posune ovlédacim téhlem 8 sm&rem nahoru. Tim vykyvne uhlovd
dvouramenné pédka 9 na Cepu 16, posune posuvné téhlo 10 dopiedu
a vysune tak vykyvné raménko 11 kompenzdtoru pred aretaéni
ozub 12 dvouramenné zépadky 13. Ovladaci tahlo 8 uvolni sou-
tasné dvouramennou zépadku 13 tak, Ze zapadne svym aretalnim
ozubem 12 za vykyvné raménko 11 kompenzatoru. Tim je za¥izeni
pripraveno pro dals8i cyklus zapiddéni a odji3t&ni vykyvného
raménka 11 kompenzétoru z vychozi polohy, tj. z polohy pied
linii navijeciho uUseku p¥ize 1.
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PREDMET VYNALEZU

1. Za¥izeni pro ovlédéni kompenzdtoru rozdilu odtahové
a navijeci rychlosti pi*ize, zejména p¥i navijeni

kuZelovych civek na bezvietenovych dopfddacich strojich
vybavenych podél v3ech spifédacich mist pojizdnym obsluinym
automatem s Ustrojim pro znovuzapiadéni a kterd jsou
opati¥ena signdlnim ustrojim pfetrhu piize a v soudinnosti
s nim spolupracujicim ovladacim uUstrojim navijenych civek,
zv1é8té pro jejich prechodné oddédleni od hnaciho vélee, a kde
kompenzédtory jsou tvoifeny odpruZenymi vykyvnymi raménky s
volnymi konci uspotfddanymi v blizkosti odtahovych vélelkd pfize
a pohyblivych napif{& k liniim navijecieh Usekd pfize, pii&emZ
o roviné vykyvovéni kaZdého odpruZenédho raménka jsou vedle
sebe usporddény proti odpruZenému raménku kompenzétoru alespon
dva jeho ovlédaci elementy pro odtlaleni jeho odpruZeného
raménka pred linii navijeciho Useku pFfize a aretaci v této
poloze, vyznalené tim, 2e ovlAdaci elementy, jeden ve formé
posuvného tadhla (10) a druhy ve tvaru dvouramenné zépadky (13)
s aretadnim ozubem (12) na svém konci, jsou kinematicky spraZeny
8 ovladacim Ustrojim (21) navijenych civek (5).

2. Zatizeni podle bodu 1, vyznalenéd tim, Ze posuvné téhlo(hd
je uchyceno na konci Uhlové dvouramenné pékxﬁgspojené s
ovlddacim tdhlem (8), pfipojeného na ovlddéni dstroji (21)
navijenych civek (5), zatim co dvouramenné zédpadka (13) je

v dosahu konce fe&eného ovlédaciho téhla (8).

3 vykresy
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Obr. 2
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