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Czujnik plozowy do wykrywania zgrubien materialow

1

Czujnik plozowy do wykrywania zgrubien ma-
teriatow stuzy do wykrywania zgrubien wszelkich
tkanin tekstylnych i technicznych, tasm papiero-
wych, tworzyw naturalnych i sztucznych, z folii
metalowej lub tez z innych materiatéw, wszedzie
tam, gdzie zachodzi potrzeba kontroli odchylek
od grubosci nominalnej okre§lonych wyrobow.
Czujnik ten, po zastosowaniu wiasciwych stolikéw
i stopek plozowych moze byé wykorzystany do
kontroli grubo$ci wszelkich nitek, zyl, sznuréw,
wiokien, drutéw itp.

Dotychczas do kontroli grubosci materiatéw bytly
stosowane czujniki pojemnosciowe, w ktorych jed-
ng okladzine kondensatora stanowi badany ma-
terial. Wspoétpracujg one z rozbudowanymi uktada-
mi, gléwnie elektronicznymi. Uklady te zaroéwno
pod wzgledem konstrukcyjnym jak i eksploatacyj-
nym sg kosztowne i ponadto nie pozbawione bte-
dow w okre$laniu zgrubien. Do pomiaru zgrubien
stosowane sg rowniez czujniki elektromagnetycz-
ne posiadajgce cechy konstrukcyjne i eksploata-
cyjne zblizone do cech czujnik6w pojemnoscio-
wych.

Istota wynalazku polega na tym, iz opracowany
zostal uklad mechaniczno-elektroniczny pozwalajg-
cy w toku produkcji na wykrywanie mieznacznych

bezwzglednych przyrostéw lub ubytkéw grubosci

badanego materialu przy minimalnych nawet gru-
bosciach nominalnych. Uzyskuje sie to przez po-
czatkowe ustawienie mastawnych stykow 7 wzgle-
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dem styku 6 w zalezno$ci od grubos$ci nominalnej.
W tym tez celu zaprojektowany zostal uklad me-
chaniczny w postaci dzwigni o zmiennej diugosci
ramion dzieki czemu istnieje mozliwo$é regulacji
czuto$ci ukiadu w zaleznosci od zatozonych do-
puszczalnych granic zmian grubosci.

Na oryginalno$¢ projektu sklada sie ponadto
tranzystorowy uklad elektroniczny, ktory przewi-
dziany jest dla dalszego zwiekszenia czulosci calego
urzadzenia. Uklad elektroniczny przedstawia sobag
przekaznik posredniczacy, ktorego parametry pracy
pozwalajg na przekazywanie impulséw sterujgcych
przekaznik roboczy, przy minimalnych, odchyle-
niach dzwigni 5. Dzieki temu moze by¢ okreslony
z duzg dokladno$cia moment zetkniecia sie lub
rozwarcia stykéw przy zalozonym dopuszczalnym
maksymalnym zgrubieniu lub ubytku.

. Takie warunki pracy stykéw mozliwe sg dzieki
bardzo malym mnapieciom wukiadu tranzystorowego,
wystepujgcym pomiedzy tymi stykami i nie powo-
dujgcym iskrzenia, ktory by zakl6calo prawidiowg
prace przekaznika roboczego, sterowanego przez
tranzystor. Do wlaczenia przekaznika roboczego
przeznaczone sg zaciski oznaczone ma fig. 1 i 2 na-
pisem ,,przekaznik”. -

Tego rodzaju uklad mechaniczno-elektroniczny
pozwala na wykrywanie bardzo matych zmian gru-
bosci materiatow.

Ponadto w czujniku wedlug wynalazku elementy
i zespoly konstrukcyjne zostaly tak zaprojektowa-
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ne azeby czujnik spelnial stawiame przed nim za-
dania w nawet trudnych warunkach eksploatacyj-
nych. Polega to mianowicie na usytuowaniu ich
wzgledem siebie w jednej ptaszczyznie lub w ptasz-
czyznach réwnolegtych co pozwala na duzg sku-
teczno§é -tthumienia drgan szkodliwych dla pracy
czujnika. Z tych samych réwniez wzgledéw kine-
matyka ukladéw uwzglednia tylko jeden stopien
swobody ruchu podstawowych elementéw czujnika,

Do trudnych warunkéw eksploatacyjnych malezy

liczyé warunki ruchowe oraz warunki produk-
gﬁno-techlnologiczne. Na warunki ruchowe skila-
dajg sie warunki pracy maszyny i urzagdzen produk-
cyjnych, a przede wszystkim to, ze sg one silnym
sr6dlem drgan wutrudniajacych mnormalng prace
aparatury sterowniczej oraz, ze sg zrédlem duzych
zanieczyszczenh w postaci kurzu, brudu i innych
substancji powstalych w procesie technologicznym
i poglebiajqcyéh trudnoséci eksploatacyjne tego ro-
dzaju aparatury.

Warunki technologiczne okre§ldne sg mnatomiast
ruchem, czyli przesuwaniem sie ze znaczng szyb-
ko$cig wyrobu kontrolowanego przez czujnik po-
miedzy stolikiem 1 i stopkg 2. Szybkosé ta ma

wplyw ma prawidlowo$§é dzialania catego ukiadu.

Prawidtowa prace czujnika w takich warunkach
umozliwia odpowiedni ksztait plozy stopki 2 w jej
przekroju podiuznym. '

Podstawowym elementem konstrukcyjnym czuj-
nika jest ptyta montazowa, na ktérej zmontowany
jest caly mechanizm czujnikd. Elementy robocze
czujnika zmontowane sg ma plycie w ten sposéb
aby ich drgania, wywotane drganiami maszyny, od-
bywaly sie w jednej ptaszczyznie w okre§lony spo-
s6b. Przedmiot “wynalazku jest przedstawiony w
przykladach wykonania mna rysunku, ma ktérym
fig. 1 przedstawia schemat czujnika wedlug wyna-
lazku, fig. 2 — konstrukcje zmontowanego czujnika.

Dziatanie czujnika polega mna przekazywaniu
impulséw elektrycznych, wywolywanych impulsa-
mi mechanicznymi, do urzadzenia wykonawczego,
znajdujgcego sie w ukladzie zespoléw automatyki
maszyny. Mechanizm dzialania jest nastepujacy.
Pojawienie sie zgrubienia w zasiegu czujnika po-
woduje impuls mechaniczny, ktéry z kolei przeka-
zywany jest na styki zamykajgce obwdd elektrycz-
ny w urzadzeniu wykonawczym ukladu regulacji
grubo$ci materiatu. W czujniku przedstawionym
schematycznie na fig. 1 element reagujgcy na zmia-
ny grubosci, czyli stopka 2, posiada tylko jeden sto-
pien swobody.

Czujnik jest uniezalezniony od jakiegokolwiek

" elementu maszyny dzigki czemu nie jest podatny

na jej drgania. Przenosza sie one jedynie poprzez
podstawe czujnika-ale w tej samej fazie dla wszy-
stkich jego elementéw, co nie powoduje niekorzy-
stnych zakl6cen. Chodzi tu o faze drgan ptozy 2
i przegubu 12, jako punktu zamocowania dzwigni
5. Poza tym jakiekolwiek inne drgania, a miedzy
inmymi pochodzace od sprezyny 8, sa dostatecznie
silnie tlumione, dzieki temu, ze stopka 2 opiera
sie o stolik 1 na plycie.

. Zasada dzialania‘ czujnika jest nastepujgca. Ba-
dany material dostaje sie pomiedzy nieruchomy
stolik 1 i ruchoma stopke 2, ktéra osadzona jest
na trzpieniu 3 polaczonym za pomocg przegubu 4
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z dzwignig 5. W chwili doStania sie pomiedzy stop-
ke a stolik materialu o wiekszej grubodci, stopka 2
zostaje odepchnigta i dziatajac ma dZwignie zacze-

‘piong w przegubie 12 powoduje zwarcie styku 6
-1 jednego ze stykéw 7. Przy zastosowaniu posred-

niczacego przekaznika elektronicznego  zostaje
zwarty jeden z opornikéw 14 w obwodzie baza
kolektor tygmzystora 13, co spowoduje przeplyw
pradu przez przekaznik roboczy i jego zadzialanie.

W przypadku pominigcia w ukladzie posrednicza-
cego przekaznika elektronicznego, za pomocg sty-
kow 6 1 7 zostaje zamkniety bezposrednio obwéd
przekaznika roboczego. Elektroniczny przekaznik
posredniczacy zaprojektowany jest celem garpewnie-
nia prawidlowej pracy przekaZnika roboczego.
PrzekazZnik elekironiczny po$redniczgcy celowy jest
przede wiszystkim w przypadku stopniowej bardzo
powolnej zmiany grubosci. Wykluczenie takiego
przekaznika i zastosowanie ‘bezpo§rednio prze-
kaznika roboczego typu, na przyklad, elektromag-
netycznego, moze prowadzi¢ do zaklécen w jego
pracy mna skutek iskrzenia jakie mogloby powstaé
pomiedzy stykami 6 i 7 przy powolnym ich rozwie-
raniu.

Dla przejrzystosci na rysunku pokazane jest wy-
korzystanie tylko jednego ze stykéw 7, a miano-
wicie dla przypadku zgrubienia materiatu. Iden-
tycznie moze byé wykorzystany drugi styk 7 do
wykrywania ubytku gruboéci. Woéwczas stosuje sie
tez drugi przekaznik elektroniczny identyczny
z tym, ktory jest pokazany na rysunku. Drugi
przekaznik pominiety jest na rysunku celem za-
chowania przejrzystosci.

Z chwilg, gdy miejsce zgrubienia materiatu prze-
sunie sie poza zasieg stopki 2, sprezyna 8 dziata-
jac ma dzwignie 5 powoduje rozwarcie sie stykéw
6 i 7. Czujnik przygotowany jest do odebrania
impulsé6w spowodowanych nastepnymi niedozwo-
lonymi odchyleniami od normy. Zadang czulo§é
czujnika mozna osiggngé przez odpowiednie zbli-
zenie (lub oddalenie) przegubéw 12 i 4. Odbywa
sie to poprzez obracanie moletowanej nakretki 9,
ktora powoduje woéwczas odpowiednie przesuwa-
nie sie §ruby 10, a wraz z nig przybliza (lub od-
dala) sig przegub 12 do przegubu 4.

Rozwigzanie konstrukcyjne czujnika wedlug wy-
nalazku z zastosowaniem dZwigni jednoramiennej
przewiduje umieszczenie zespolu stykéw 7 na ru-
chomej prowadnicy 16. Cze§é¢ ta przesuwa sie pro-
stopadle do osi podiluznej trzpienia 3. Na skutek
przesuwania sie ruchomej prowadnicy 16, przesu-
wa sie ré6wniez ramie dZwigni 5 w przegubie 4. Dla
przesuwania rubhome’j prowadnicy 16 przewidziana
jest §ruba 10 zwigzana sztywno z ta czeScia, nie-
ruchoma prowadnica 11, oraz magwintowany krg-
zek moletowany 9, spelniajacy role mapedu $ru-
by 10 prowadzonej w prowadnicy 11.

W konstrukcji czujnika wediug wynalazku prze-
widziano ponadto mozliwo$é ustawienia stolika 1
na $rubie nastawnej 17 w sposéb wahliwy, aby
jego plaszczyzna pod wplywem macisku stopki 2
automatycznie wustawiala sie r6é6wmnolegle do jej
plaszezyzny. Oprécz tego przewidziane jest prze-
suwanie stolika 1 wzdluz osi podluznej trzpienia 3
przy pomocy $ruby nastawnej 17 celem umozliwie-
nia regulacji odleglosci stolika 1 od krancowego
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potozenia stopki 2 przy ré6znych grubosciach nomi-
nalnych materiatéow.

Charakterystycznym szczegélem w przegubie 4
jest okraglty ksztait kotké6w 18 obejmujgcych ra-
mie dzwigni 5, ich mozliwoS$ci oObracania sie wokaél
ich osi podluznej oraz elastyczne ustawienie za

pomocg sprezyny 20 jednego z nich w nasadce 19, -

ink pokazano na rysunku. Wkret 21 stuzy do re-
gulowania nacisku sprezyny 20 na masadke 19.
Dioda 15 w posredniczacym przekazniku - elektro-
nicznym stuzy do lagodzenia szkodliwych dla
tranzystora przepieé¢, powstajacych w czasie dzia-
tania przekaznika roboczego.

Zastrzezenia patentowe

1. Czujnik plozowy do wykrywania zgrubien ma-
terial6w z zastosowaniem dZwigni jednoramien-
nej, znamienny tym, ze posiada stolik (1) i stop-
ke (2), majagce w przekroju podiuznym ksztalt
plozy, pomiedzy ktérymi przesuwa sie badany

" material, przy czym stolik (1) ‘osadzony jest
wahliwie na S$rubie dystansowej (17), ktoéra
stuzy do odpowiedniego ustawienia odleglosci
stolika (1) od stopki (2), oraz zapewnia samo-
czynne ustawienie sie plaszezyzny stolika (1)
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réwnolegle do plaszczyzny stopki (2), a stopka
(2) osadzona jest ma trzpieniu (3) z przegubem
(4), oraz wyposazony jest w styk (6) umieszczo-
ny ma koncu dzwigni (5), styki (7) umieszczone
na ruchomej prowadnicy (16) i ma elektronicz-
ne przekazniki wlgczane w momencie pojawia-
nia sie zgrubienia lub ubytku materialu w za-
siegu czujnika, ktére stuzg do zwiekszenia
czulo$ci czujnika oraz zapewniajg prawidlowe
dziatanie. przekaZzniké6w roboczych.

. Czujnik plozowy -wediug zastrz. 1, znamienny

tym, iz przegub (4) posiada dwa kotki (18) obej-
mujace dzwignie (5), z ktérych jeden osadzony
jest ruchomo w uchwycie (19) mogacym prze-
suwaé sie wzdluz osi podiuznej, i ktéry poprzez
sprezyne (12) dociskany jest do dzwigni (5) przy
pomocy wkretu (21). R

. Czujnik plozowy wedlug zastrz. 1 i 2, znamien-

ny tym, ze prowadnica (16) wraz z dZwignig
(5) ma mozliwo§é przesuwania sie wzgledem
przegubu (4) za pomocg mechanizmu mapedo-
wego, skladajgcego sie z prowadnicy mnierucho-
mej (11), $ruby (10), oraz nagwintowanej mole-
towanej nakretki (9).



MKP G 01 b

53561

Kl. 42 b, 10

—{~
—g t R
Przekaznck

Fig. 1.

Fig. 2.

nakt. 320

W-wa, zam. 763-67

,,Ruch”



	PL53561B1
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


