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Vyradbéna pfize se pii navijeni na civky /1/
rozvadi posuvné vratnym pohybem vodi¢t
/4/, které jsou umistény na spole¢né rozva-
déci ty¢i /5/. Jeji pohyb je vyvozen vatkovym
mechanismem. Pro sniZeni naméahani a
opotfebeni tohoto mechanismu a umozZnéni
zvy8eni rychlosti navijeni pfize jsou pfed
avrati pohybu rozvadéci tyée /5/ usmistény
pruZici vratné prvky /16, 16, 23, 23 /, které
zachycuji jeji dynamické sily a zpétné ji
urychluji. Poloha pruZicich vratnych prvka
/16, 16 , 23, 23 / je vzhledem k rdmu stroje
konstantni nebo se mtize pfemistovat v soula-
du s pfemisfovanim krajnich Gvrati rozvadéci
ty¢e /5/ pii pfekladdn{ krajii na civce /1/.

4 4

4115 32 7 96y

22 5 2y

21
" 20 20

% 3 9 10 3




TV 1925 - GF

Zatizeni pro navijeni p¥ize na bezvretenovych dopradacich
strojich.

Oblast techniky

Vynédlez se tykdé zatizeni pro navijenf prize na bezviete=
novych doprddacich strojich, kde ke ka%dé spiédaci jednotce
je p¥isludné navijeci misto pro prizi, pridem? podél kadé
strany stroje jsou vodile pro rozvddsnf prize upevnény na
gpolelné rozvéd@civtyéi probihajiel podél stroje, kterd je
na konei napojena na mechanismus pro vyvozeni jejiho podélng
viatného pohybu.

Dosavadni stav techniky

S rostouci vykonnosti sprddacich jednotek se soudasnd
zvySuje rychlost navijeni piize, coZ md za dtsledek zvy¥eni
rychlosti a tim kinetické energie rozvéddéci tyde, kterou je
nutné v udvratich pohybu utlumit a op&t rozvédsei tyd urychlit
v opadném sméru. Refeni tohoto ukolu byvé zam¥iteno na snient
hmotnosti rozvdddci tyle a vSech spolu s ni se pohybujfcich
souldsti. Ddle se provédi optimalizace pribshu vratného pohy=-
bu rozvddéel tyle, zejména Fefeni pribsdhu dynamickych sil
v uvratich pohybu. K utlumenf chv¥nf, které je na vykonnych
strojich vyvoldno navijeei soustavou, se uZivajf konstrukdnf
dily a rém stroje se zvySenou tuhostf.

Vy8e uvedené sméry FeSeni vykazuji pii aplikacich n&které
podstatné nevyhody. PouZit{ specidlnich lehkych a pevnych hmot,
na priklad trubek z uhlikovych nebo kevlarovych vldken, je né-
kladné a vyvolévd nutnost specidlniho ¥efenf{ pro uloZeni roz-
véddéel tyce.

Dynamické sily Jje také mo¥né sni¥it zv&tdenim dseku dvra-
t& pohybu rozvéd¥ei tyle. S tim je v8ak spojen¢ prib&h uklddant
p¥*ize na eivce, kde pPi zvétdZeni pFechodového oblouku na kra=-
jich civky se zv&tSuje tvrdost névinu v okrajich, co¥ je nutné

kompenzovat v&i3im prekldddnim okrajd, které se provddi axidlnim
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premistovénim zdvihu vodi&d upevndnych na rozvéddci tydi, Tim viak
vzristd detnost tak zvanych pPehozl piize v udvratich, coZ zplsobu-
je véZnou zévadu pri ndsledném odvijeni prize z civky.

Dynamické sily od hmot spojenych s rozvédéel tyli se u stiva-
jieiho stavu techniky utlumi aZ na vadce pro vyvozeni podélné& vrat-
ného pohybu rozvddéci tyle, kterou tim nadmérn& opotiebovévaji,
jakoZ i souvisgejici souldsti mechanismu rozvédéni piize.

Podstata vyndlezu

Nevyhody stdvajlciho stavu techniky si klade za cil podstat-
n& zmirnit zaPizeni pro navijeni prize na bezvietenovych dopfé-
dacich strojich podle vyndlezu, jehoZ podstata spodivd v tom,
%e do drdhy mechanismu s vratnym pohybem pro rozvédé&ni prize po-
dél civky Jje nastaven pPed udvrati pohybu pruZici vratny prvek
pro zachyeeni dynamickych sil a zpétné urychleni rozvédéci tyle.
Poloha pruZicich vratnych prvkd miZe byt vzhledem k rému stroje

' konstantni, nebo se mt¥e pPemisfovat, na pPiklad shodnd s pie-
2 3

misfovénim zdvihu vodidt. Pru¥fci vratné prvky mohou s vyhodou
byt umistdny na vice mistech podél rozvéd&el tyCe.

Cilem YeSeni podle vyndlezu je zachytit dynamické sily v
dvratich pohybu rozvéddeil tyle a nepPipustit jejich koncentraci
na vadce pro podélnd vratny pohyb rozvdddci tyle v rozvadéei
sk¥inia.

Prehled obrdzkd na vykresech

Na obr. 1 je schematicky v &elnim pohledu zndzornno Ustro-
ji pro rozvadéni pPize p¥i navijeni na bezvietenovém dopiédacim
stroji, na obr. 2 je zndzorn&na v Pezu rozvaddei skiin a jejf
napojeni na rozvaddel tyd& a tlumici zarfizeni, na obr. 3 je zné-
zornén hydraulicky samoreguladni mechanismus pro premistovént
polohy pruZicich vratnych prvkd, na obr. 4 je schematicky v
gelnim pohledu zndzorndn bezvdetenovy dopiddaci stroj a na obr.5
jeou diagramy zndzornujict prab&h rychlosti a zrychlenf rozvédd-
cf tyde a souvisejici dynamické sily.
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Provedent vynale zu

Podstatné znaky vyndlezu jsou zndzorndny v piikladném
provedeni na vykresech, kde je na civku 1 navijena prize 2,
kterd je vyrdb&na ve spPéddaci jednotece 3 a vodidi 4 upevnd-
nymi na rozvdd&ei tydi 5 je rozvdddna podél civky 1 vratnym
pohybem zndzorndnym Sipkou 6. Rozvéddel ty¥ 5 je spojkou 51
napo jena na vratnou tyé 7, kterd je kluzn¥ ulofena v rozvi-
d&ef ski'fni 11 a je na ni upevn¥n ndraznfk 52 s rozvédécim
¢epem 8, ktery zasahuje do dré¥ky 9 rozvéddei vadky 10,
kteréd je upevnéna na h¥ideli 19, na n¥m# je ozubené kolo 12,
zabirajici s kolem 13, na hifdeli 14, na n¥m¥ je upevn&no
pohéné&ci kolo 15, které je kinematicky napojeno na nezné—
zorn&ny zdroj pohonu stroje. Na vratné tydi 7 jsou navlie-
Ceny dorazové pruZiny 16, l§;, unisténé na obou strandch
rozvéddeiho Sepu 8. Na libovolném daliim mfstd, zejména
s vyhodou na opadném konci stroje, jsou umistdny dorazy 20,
207, které jsou prostiednietvim Sroubd 21, 217 setiditelné
ve sm&ru Fipek 22, 22° pro nastavenf polohy pruZin 23, 23°
vzhledem k Uvratim pohybu nérazniku 52.

Na obr. 2 je zndzorn&na rozvdddci tyd 5 v levé krajni
poloze, takZe nédrazniky 52, Qg:Ajsou v kontaktu s dorazovymi
pruZinami 16, 17, které jsou jimi stladeny. V pravé krajnf
poloze jsou dorazové pru¥iny 16°, ;zit Rozsah posuvné vrate
ného pohybu rozvdddci tyle 5 je podle §f¥ky civky l. Pohon
rozvédéefl vacky 10 je proveden koly 12, 13, 15, pFicemZ na
h¥ideli 14 je upevnéna zéroven presuvnd vadka 25 s draZkou
26 pro vyvozeni axidlniho posuvu B. Do dréZky 26 zapadd nd-
kruZek 27, ktery je pevn& spojen s vadkou 10 a ktery soulasnd
zapadé do dréZky posuvného ¢lenu 6l. Ten je upevndn na sta-
v8cel tydi 60, kterd je opatPena pravolevym zdvitem, do kte-
rého zabiraji prisludné zévity stavécich dorazi 18, ;§’,
které jsou opatreny prichozimi otvory pro vratnou tyd 7,
na ni¥ jsou navledeny dorazové pruZiny 16, ;é:‘ Stavéel ty& 60
je axidln& stabilizovand a je otolné& uloZend, pridemZ proti
otddeni je zajidténa.




Na opadéném konci stroje jsou proti naraznfiku 52' v kraj« :
nich dvratich rozvéd&ei tyde 5 umistény ploche pruZiny 17, 17° 17,
které jsou opPeny o dorazové Erouby 28, 28 a tyto jsou pie~
mistitelné ve sméru Sipky 29 pro ovlivnéni charakterlgtlk pru-
in 17, 17 .

Na obr. 3 je zndzorndno tlumeni rozvaddel tyle 5, na niZ
je néraznik gg: v krajnich dvratich pohybu v kontaktu s delséfm
ramenem 30 vinuté pru¥iny 31 na nehybném depu 37 a ke kratdimu
remenu 32 je pPfipojena pistnice 34 tlumide 33, v ndmZ pist 35
rozd¥luje vnit¥ni prostor na dvé Romory, které jsou propojeny
kanédlem 36. Toto propojeni miZe byt s vyhodou opatreno neznézor-
né&nou regulaci pratoku kapsliny. V levé krajni dvrati je delsd
rameno 30 stladeno o miru E 1 , na p¥{klad 5 mm. Vinuté pru-
Yina se deformuje a soulasnd natodi na epu 37, ktery je upev-
n&n na rému stroje a kratdi rameno 32 se premisti o miru F 1,
na priklad o I mm, coZ je umoZnéno pritokem kapaliny kandlem 36.

V pravé krajni Gvrati ndrazniku 52° se del¥f rameno 307
stladf o mfru E 2, na priklad o 6 mm a kratdf remeno 32° se
premisti o mfru F 2, na priklad 1,5 mm. V&t8{ premfsténi pist-
nice 34 vpravo o 0,5 mm je zplsobeno tim, Ze na ni sila plsobi
deldi dobu a v&t¥{ silou, takZe kandlem 36 protele vice kapa-
liny ne% p#i opadném sméru pohybu rozvdd&ei tyle 5. Vysledkem
je premisténi polohy obou ramen 30, ;Q:, ¢im% se kompenzuje
axidinf premisfovéni vadky 10. Koncové polohy ramen 30, 307 je
mo¥no sePizovat nezndzorndnym zabizenim, napPfklad prodlufovi-
nim, nebo zkracovénim pistnice 34, &imZ se ovliviuje prtibsh
a velikost tlumicich sil, Jjak Jje zndzornéno na obr. 5.

Na obr. 4 je bezvbetenovy dop#daci stroj opatfen skii-
ndmi pohonu 35, ;gj a sekcemi 36, kterych byvd rizny polet,
dle typu stroje a dle po¥adavkl uZivatele. V sekecich jsou
vedle sebe uspofddsna spradaci mista, na nichZ je na civku 1
navijena prize 2 vyrébsné ve sprédaci jednotece 3 z vl ékenného
pramenu 33, ktery je uloZen v konvi 34. Sekce 36 jsou mon-
té¥nim celkem a maji bolnice 37, Qz:, kterd jsou navzdjem
spojeny. P¥ize 2 je na civky 1 rozvéd¥na vodi&i 4, upevninymi
na rozvéddel tydi 5, kterd probihé podél stroje. Na ni jsou
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upevnény ndrazniky 52, Qg:, které jsou v kontaktu s pru¥nymi
dorazy 38, Q§; umisténymi~ve sk¥inich pohonu 35, ;2:. PruZné
dorazy 38, §§: Jsou stabilizované téhly 39, ;2:, kters jsou
spojena s tlumi&i 40, 407, napojenmymi trubkou 41 na tlakovy
zdroj 42 se seriditelnym tlakem.

Na obr. 5 je diagramem zndzorn&n prdbsh rychlosti
y /me.min” 1/ rozvédges tyfe 5, resp. vodi&d 4, b&hem jedné
obrétky rozvidéedl vacky*lo. Druhy diagram znézornuje pribdh
zrychlenf a /m.sec / které je v krajnich dvratich rozvdddel
ty8e 3 zdrojem setrvadnych sil Fi /N/, jak je zndzorn¥no na
tretim diagramu, kde je zn&zorndn i pribZh brzdnych sil R /N/
zplsobeny dorazovymi prufinami, tlumfeimi v dvratfch rychlost
rozvédéedl tyde a kteréd ji udilejf zp&tné zrychleni.

Maximdlni setrvacné sily Jjeou oznaéeny Fm, Fm a2 max. brzdné
sila Rm, Rm pfi deformaci D, D.

élnnost za¥izeni podle vynélezu spodivéd v zachyceni se-
trvaénych sil p#i tlumeni pohybu rozvéddcd tyde 5 v krajnich
Uvratich a v jejim zrychleni v opadném smdru. Tim se dynamické
sily zachyti statickymi prvky a sni%{ se nsmdhini a opot¥Febent
mechanismu rozvédéni, jakoZ i chvdni stroje.

Pro rizné rychlosti navijenf se provédi seipizeni tlumfcich
sil nastavenim polohy tlumfcich prvké, volbou nebo se¥izenim
charakteristik pruZin, nebo u pneumatického tlumfciho za¥izent
volbou tlaku vzduchu.

Pro citlivé se¥fzeni tlumici soustavy jé upravena zarize-
ni podle obr. 2, které presouvéd o miru B stavdci dorazy 18, ;gi
prostiednictvim mechanismu 25, 26, 27, 61 soudasnd s pPevouvd—
nim vacky 10, co? se provddi za uUlelem piesouvdrf zdvihu vo-
diéd k docflenf m&k&ich krajd civek. K setizeni polohy pruZin
16, 16° vzhledem k uvratim rozvadici tyle 5 slouZzi stavdce
tyd 60 s pravolevym z&vitem. Jejim uvoln®nim a otddenim se
nastavuje poloha pruZin 16, ;§: a tim velikost jejich defore
nace Q,_Q'podle'obr. 5. Toto serizovdni se s vyhodou provadi
pro rizné rychlosti newfjenf za chody stroje, kdy je mo¥né dob¥e

systém tlumeni nastavit, &i vyladit sluchem.
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Samodinnéd nastavovéni polohy dorazovych ramen ;Q,_;QL
podle obr. 3 je mo#né pouZit pro rizné provozni podminky. Na
priklad p¥i rozsahu presouvéni vafky 10 a tim soulasné i kraj-
nich dvrati pohybu rozvéddci tyle 5 o 3 mm se ramena 30, 307
premisfujf v rozsahu 2,2 mm, co¥ pro dany udel zcela vyhovuje,
pridem¥ je konstrukdni usporddéni velmi jednoduché.

7pisob priémyslové vyu¥itelnogti vynédlezu

Vynélez umo¥nuje sniZit namdhdni mechanismu pro navijeni
p¥ize na bezvietenovych dopPddacich strojich a tim zvydit Je-
jich #ivotnost a ddle umoZnuje doséhnout vySSich rychlosti
navijeni, co¥ je pro Zetné druhy prizf spojeno s moZnosti
pou¥itf vydsich rychlosti predents
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Predmét vyndlezu

1. Za¥izeni oro navi jeni pPfze na bezvretenovych doprddacich
strojich opatfenych vodidi pfize umist¥nymi u ka¥dého spra-
daciho mista na rozvéddci tydi, kteréd je napojena na vad-
kovy mechanismus pro vyvozeni jejfho podéln& vratného pohy-
bu, vyznatujici se tim, %e do dréhy mechanismu s vratnym
pohybem pro rozvdddnil piize podél civky je nastaven pied
krajni dvrat{ prufici vratny prvek /16, 16, 17, 17, 23,
237 38, 387,/ pro tlumenf setrvadné sily /pohybu/ rozvédsci
tyde /5/ a pro jeji urychleni v opadném smiru.

2. Zarizeni podle ndroku 1 vyznadujici se tim, ¥e pru¥ici
vratné prvky maji stabilnf polohu vzhledem k rému stroje.

3.. Zatlzeni podle ndroku 1l vyznadujici se tim, ¥%e alespon
jeden pruZici vratny prvek méd promdnlivou polohu v zd=-
vislosti na premistovént krajnich tvratf pohybu rozvéddefl
tyde /5/.

4. Zatizeni podle nérokd I a 3 vyznadujici se tim, ¥e alespon
jeden pruZieci vratny prvek je napojen na hydraulicky samo-
reguladni mechanismus /32, 33, 34, 35, 36/ pro premistovént
jeho polohy v zdvislosti na premistovéni krajnich dvratil
pohybu rozvédiei tyde /5/.

5 ZaPizeni podle ndroku 1 vyznadujici se tim, Ze pruZici
vratné prvky /16, 167, 17, 177, 23, 237, 38, 38"/ jsou
umistény na vice mistech podél rozvaddei tyde /5/.
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