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Urządzenie do automatycznej regulacji napięcia taśmy
w przenośnikach taśmowych

Przedmiotem wynalazku jest urządzenie do au¬
tomatycznej regulacji napięcia taśmy w prze¬
nośnikach taśmowych.

Znane urządzenia regulujące automatycznie na¬
pinanie taśmy przy sterowaniu wykorzystują im¬
pulsy pochodzące od zmian poślizgu taśmy lub
momentu na wale bębna. Urządzenia regulujące
napięcia taśmy w zależności od wielkości po¬
ślizgu taśmy na bębnie dopuszczają cykliczne po¬
jawianie się poślizgu całkowitego, natomiast urzą¬
dzeni® wykorzystujące zmiany momentu nie są
czułe na zmiany wspóczynnika tarcia, co pociąga
za sobą stosowanie większych sil napinających.
Wadą znanych urządzeń jest powstawanie szkód-

;liwych zjawiifek poważnie zmniejszających żywot¬
ność taśmy.

Jak wykazały badania, utrzymując odpowiednią
wartość rzeczywistego skutecznego kąta opasania,
określającego jednoznacznie stan sprzężenia cier¬
nego taśmy z bębnem, nie dopuszcza się do pow¬
stawania pośliizgu całkowitego taśmy na bębnie,
a równocześnie siłę napinającą obniża się do mi¬
nimalnej wartości.

Wymienione wady i niedogodności usuwa urzą¬
dzenie będące przedmiotem niniejszego wynalazku,
którego istota polega na wykorzystaniu wartości
kąta odchylenia dźwigni wystającej przez po¬
dłużny otwór wykonany w płaszczu bębna na¬
pędowego, przy czym dźwignia ta jest sztywno
osadzona na wałku zaopatrzonym na drugim końcu
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w dwignię ze zworą magnetyczną czujnika in¬
dukcyjnego zabudowanego na płaskiej poboczniey
bębna.

Na przedłużeniu bębna jest. zamocowana tarcza
zaopatrzona w dwie zwory indukcyjnych czuj¬
ników. Zerowe położenie dźwigni, wystającej
przez otwór w bębnie ustala się za pomocą sprę¬
żyny, która jednym końcem jest zamocowana do
wewnętrznej płaszczyzny płaszcza bębna, a dru¬
gim końcem do ramienia dźwigni ze zworą mag¬
netyczną Indukcyjne czujniki1 są połączone ko¬
lejno z układami formującymi, logicznymi, licz¬
nikiem impulsów z nastawnikiem i układem ste¬
rującym silnikiem napinarkh

Zaletą urządzenia według wynalazku jest ml§&:
dzy innymi to, że regulowanie napięcia taśmy
odbywTa się wyłącznie w zależności od rzeczy¬
wistego stanu sprzężenia ciernego taśmy z bębnem
napędowym oraz minimalizowanie siły napinającej
bez wywoływania całkowitego poślizgu taśmy.
Istnieje przy tym możliwość zastosowania dwóch
różnych czułości regulatora, większej w kierunku
napinania, a mniejszej w kierunku luzowania
taśmy.

25

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przy¬
kładach wykonania na rysunku, na którym fig. 1
przedstawia rozkład naprężeń w taśmie na bębnie
napędowym, fig. 2 — schemat ogólny układu na-

30 pędowego wraz z urządzeniem regulacyjnym, fig.
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3 — konstrukcję układu pomiarowego, a fig. 4 —
układ elektryczny regulatora. /

Jak uwidoczniono na fig. 1 W taśmie 1 opasu¬
jącej bęben 2, występują siły TJl i T2 i odpowia¬
dające im naprężenia 0, wywalane przyłożonym
momentem M. Taśma nabiega na bęben 2 w pun¬
kcie A, a zbiega z bębna w punkcie C. Pomiędzy
punktami A i C jest zawarty I tak zwany całko¬
wity kąt opasania a, kjóry zaj pomocą punktu B
podzielono na skuteczriy kąt/ccs opasania obej¬
mujący część kąta a, w którei występuje zmiana
naprężeń rozciągających w taśmie 1 i związany
z tym ruch jej przekrojów i względem bębna 2
oraz na kąt az, w strefie którego nie występują
zmiany naprężeń w. taśmie. Punkt B może się
przesuwać od punktu C do | punktu A, lub od¬
wrotnie w zależności od kierunku i wartości

zmian momentu M, napinającej siły T2 oraz od
wcpółczynmika tarcia taśmy na bębnie.

Regulacja napięcia taśmy urządzeniem według
wynalazku jest oparta na jokreśleńiu położenia
punktów B i sprowadzeniu i tego punktu, przez
zmianę siły T2 w czasie pracy przenośnika, do
strefy nieczułośoi regulatora odpowiadającej przy¬
jętemu kątowi an, przy równocześnie dobranym
kącie az. Dla małych kątów az, przenoszenie mo¬
mentu M zachodzi przy małej wartości siły T2.
Jednocześnie kąt az zabezpiecza taśmę 1 przed
całkowitym jej poślizgem po bębnie 2. Ze strefy
kąta aT punkt B uprowadza się do strefy kąta an
przez zmniejszenie napinającej siły T2, a ze strefy
kąta az przez zwiększenie siły T2.

Uwidocznione na fig. 2—4 urządzenie składa się
z taśmy 1, która przechodzi przez napędowy bę¬
ben 2 oraz przez odchylające bębny 3 i 5 i napi-
jący bęben 4 zamocowany na wózku połączonym
za pomocą liny 6 z bębnem napinarki 7 sprzę¬
gniętej z silnikiem 8. Napędowy bęben 2 ma
w płaszczu podłużny otwórr. przez który wystaje
ramię dźwigni 19 zamocowanej sztywno na wał¬
ku 20 ułożyskowanym w bębnie i połączonym
sztywno z drugą dźwignią 21 zaopatrzoną w mag¬
netyczną zworę 22. Zerowe położenie dźwigni 19
i 21, przed ich wejściem w kąt a opasania za¬
pewnia sprężyna 23, która jednym końcem jest
zamocowana do wewnętrznej powierzchni płaszcza
bębna 2, a drugim końcem do ramienia dźwigni
21.

Naprzeciw magnetycznej zwory 22 jest zabu¬
dowany indukcyjny czujnik 9 przekazujący swoje
sygnały za pomocą ślizgowych pierścieni 24 za¬
mocowanych na wale napędowego bębna 2, na
którym jest również sztywno osadzona tarcza 14
zaopatrzona w przesuwne zwory 12 i 13 tak u-

< kształtowane, aby odpowiadały one kątom as i a2.
Tarcza 14 wiruje razem z bębnem 2, a zwory 12
i 13 włączają indukcyjne czujniki 10 i 11. Sygnały
czujników 9, 10 i 11 są przekazywane do układu
elektrycznego, który jest opisany niżej.

Czujniki 9 i 10 są połączone za pośrednictwem
progowych prżerzutników. 25 i 26 z elementem
sumy logicznej 28, który z kolei poprzez element
negacji 29 jest połączony z kołowym licznikiem 30.
Natomiast czujnik 11 jest połączony za pośred¬
nictwem progowego przerzutnika 27 z elementem
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sumy logicznej 35, który z kolei poprzez emiterowy
wtórnik 36 jeist połączony z drugim kołowym licz¬
nikiem 37. Element 35 jest połączony ponadto
z przerzutntkiem 25 za pośrednictwem separują-

5 cego elementu 33 i elementu negacji 34. Wyjścia
z liczników 30 i 37 są połączone z nastawnikami
31 i 38, połączonymi z kolei z dwoma przekaźni¬
kami 32 i 39. Przekaźniki 32 i 89 są włączone
w obwćd sterownika 16 sterującego silnikiiem 8

10 sprzęgniętym z bębnem napinarki 7.
Działanie urządzenia według wynalazku ma

charakter cykliczny. Pomiar kątów az i ar jest
dokonywany przy każdym obrocie bębna 2. Strefa
działania czujnika 9 jest zawarta w całym zakre-

15 sie kąta opasania a, natomiast cykl napinania
względnie luzowania taśmy 1 może nastąpić po
pierwszym lub po kilku impulsach czujnika 9 w
zależności od stawienia nastawników 31 i 38
i trwać będzie tak długo, dopóki rzeczywisty

20 punkt B nie zajmie położenia w założonej strefie
nieczułości kąta an.

Gdy dźwignia 19 czujnika 9 wskutek kurczenia
się taśmy 1 znajdźcie się w punkcie B, wówczas
nastąpi jej przesunięcie w kierunku przeciwnym

25 do kierunku obrotów bębna 2. Powoduje to prze¬
sunięcie zwory 22 w stronę rdzenia czujnika 9,
a w konsekwencji wzrost napięcia wyjściowego
i pojawienie się sygnału „1" na wyjściu prze¬
rzutnika 25. Na wyjściu przerzutnika 26 wystę-

so puje zawsze sygnał „1" w strefie kąta az i ana¬
logicznie sygnał „1" na wyjściu przerzutnika 27
w strefie kąta «r. Jeżeli w okresie pojawienia się
sygnału „1" na wyjściu przerzutn:ka 26 pojawi
się również sygnał „1" na wyjściu przezrzutni-

35 ka 25, wówczas oznacza to. że punkt B znajduje
się w strefie kąta ar

W tym przypadku na wyjściu elementu sumy
logicznej 28 pojawi się sygnał „1", który zostaje
zanegowany przez element negacji 29, przy czym

40 zbocze narastającego imupsu uruchamia licznik 30.
Po pojawieniu się kolejno ustalonej nastawni¬
kiem 31 liczby impulsów, zostaje załączony prze¬
kaźnik 32, który poprzez sterownik 16 zawiera¬
jący stycznik, załącza silnik 8 napinarki 7 w kie-

45 runku zwiększającym naciąg taśmy 1.
Jeżeli punkt B znajdzie się w strefie kąta on,

to na wyjściu przerzutnika 25 pojawi się sygnał
„1". W tej strefie przerzutn-iki 25 i 27 znajdują
się w stanie spoczynkowym, natomiast sygnał „1"

50 na wyjściu przerzutnika 25 zostaje zanegowany
przez element negacji 34 na sygnał „0", który

.. blokuje wejście elementu sumy logicznej 35. Po¬
jawienie się wtedy sygnału „1" na wyjściu prze¬
rzutnika 27 nie spowoduje wysłania impulsu do

55 licznika 37, wobec czego taśma 1 pozostaje w po¬
przednim stanie napięcia. Jeżeli na wyjściu prze¬
rzutnika 25 jest sygnał „0" zanegowany przez
element negacji 34 na sygnał „1", a na wyjściu
przerzutnika 27 pojawi się sygnał „1" przy wejściu

60 czujnika 11 w zakres kąta ar, wówczas na wyj¬
ściu elementu sumy logicznej 35 pojawi się rów¬
nież sygnał „1", który poprzez emiterowy wtór¬
nik 36 zostanie przekazany do licznika 37.

Licznik 37 nie zostanie jednak uruchomiony,
65 dopiero pojawnienie się na wyjściu przerzutni-



55 257

ka 25 sygnału „1" i zanegowanie przez element
negacji 34 powoduje zablokowanie sygnałem „0"
elementu sumy logicznej 35, przy czym zbocze
narastającego impulsuj uruchamia licznik 37. Po
pojawieniu się kolej.no1 ustalonej nastawnikiem 38
liczby impulsów, zostaje załączony przekaźnik 39,
który poprzez sterownik 16 załącza silnik 8 na-
pinarki 7 w kierunku zmniejszającym naciąg ta¬
śmy 1.

Liczniki 30 i 37 oprócz elementów zliczających
wyposażone są w elementy ► czasowe zapewniające
cykliczne zliczanie impulsów po każdym obrocie
bębna napędowego k oraz układy do kasowania
wskazań licznika w przypadku braku kolejnego
Impulsu na wejściu i licznika. W przypdku awarii
urządzenia, krańcowe wyłączniki 17 i 18 po prze¬
kroczeniu przez napinający bęben 4 krytycznego
położenia wyłączają silnik 8 napinarki 7, unie¬
możliwiając w ten sposób zerwanie lub zbyt duże
luzowanie taśmy 1. |

i •

Zastrzeżenia patentowe

1. Urządzenie do automatycznej regulacji napię¬
cia taśmy w przenośnikach taśmowych, zna¬
mienne tym, że napędowy bęben (2) ma wew¬
nątrz ułożyskowany ekscentrycznie względem
jego osi wałek (20) zaopatrzony w dwie sztywno
osadzone dźwignie (19 i 21) utrzymywane w ze¬
rowym położeniu za pomocą sprężyny (23),
z których ramię jednej dźwigni (19) wystaje
poprzez szczelinę wykonaną w pobocznicy bęb-
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na i styka się bezpośrednio z taśmą (1), a dru¬
ga dźwignia (21) ma magnetyczną zworę (22)
współpracującą z indukcyjnym czujnikiem (9)
zamocowanym do bocznej części bębna (2),
przekazującym impulsy elektryczne przy wy¬
stąpieniu poślizgu taśmy (1) i odchyleniu dźwig¬
ni (19) od położenia zerowego, przy czym na
wale bębna (2) jest zamocowana tarcza (14)
z elektrycznymi zworami (12 i 13) wspópra-
cującymi z indukcyjnymi czujnikami (10 i 11)
zabudowanymi trwale, najkorzystniej do ramy
przenośnika, przekazującymi elektryczne im¬
pulsy, które razem z impulsami z czujnika (9)
uruchamiają poprzez układ elektryczny silnik
(8) sterujący napinarką (7).
Urządzenie według zastrz. 1 znamienne tym,
że ma dwa kołowe liczniki (30, 37), z których
jeden (30) jest połączony z dwoma indukcyjny¬
mi czujnikami (9, 10) za pośrednictwem dwóch
progowych przerzutników (25, 26) elementu
sumy logicznej (28) oraz elementu negacji (29),
a drugi licznik (37) jest połączony z indukcyj¬
nym czujnikiem (11) za pośrednictwem pro¬
gowego przerzutnika (27), elementu sumy lo¬
gicznej (35) i emiterowego wtórnika (36), przy
czym element sumy logicznej jest połączony
ponadto z progowym przerzutnikiem (25) za
pośrednictwem separującego elementu (33) i e-
lementu negacji (34), natomiast nastawniki (31,
38) liczników(30, 37) są połączone z przekaź¬
nikami (32, 39), połączonymi z kolei ze ste¬
rownikiem (16) silnika (8) napinarki (7).



KI. 81 e, 1 55 257 MKP B 65 g

Flg.1

Fig.2



KI. S\ e, 1 55 257 MKP B 65 ą

Fig.4


	PL55257B1
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


