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NavaFovaci automat pro nav

ploch ndtrubkd pdskou

Uéelem navriensho redeni je dosaze-
ni moZnoeti provadéni nédvarl technologii
pod tavidlem operativné jak piiL priéne
poloze pédsky ke sméru avaFovdni, tak pii
podélné poloze ¢i jakékolov mezipoloze.
Uvedendho 1idelu se dosdhne uchycenim nava-
fovaci hlavy vietnd zdsobniku navaiovaci
pésky na pomocném rému, otoln& spojeném
g rotadni ddsti tak, Ze osa otdleni pro-
chdzi osou navarovaci hubice,
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Vyndlez se tyka nava¥ovaciho automatu pro naverovani celnlch
ploch ndtrubkd pdskou,a Pedi moZnost provddéni ndvari technolo-
gii pod tavidlem operativne jek p¥i pPiéné poloze pédsky ke
sméru svarovanl, tak pri podélné poloze &i° jakekoliv mezipolo-'

C Ze.

Automatové provdddni nédvard &elnich ploch rotadnich ndtrub-
ki se nejdastéji provddi na rotadnim stole, na ktery se upevni
ndtrubek. Navafoveci hlava se upevni na pevny rdm nad &élni
hranu ndtrubku., Rotaci ndtrubku vznikne pohyb mezi navaiovaci
hlavou & navarovanou plochou,.jehoi rychlost je dédna poZadove-
nou neve¥ovaci rychlosti., Nevyhodou tohoto uspo¥sddni je roz-
mérnost zefizeni a zejména nemoZnost provddéni ndvari na nédtrub-
cich, spojenych uZz s tlakovou nddobou. Tento poZadavek vzniké
pr1 opravach tésnicich nédvari.
Pro provadéni ndvarl €elnich ploch nétrubkd spojenych s tleko~
vou nddobou se navaiovaci‘hlava.uchyti k rotaénimu undSedi,
nesenémi portdlovym rédmem: Pro zajidténi. souososti rota¥niho
pohybu s osou ndtrubkd byvd zakizeni doplnéno pomocnym centro-
vénim na vnitini plochu nétrubku. Kromé pomérné malé mobilnosti
zaFizeni je spolednou nevyhodou obou systémi nemoZnost ménit
jednoduchym zplsobem natodeni nava¥ovaci pésky ke sméru nevero-
~véni., BéZnd poloha pésky.je kolméd ke sméru.navafovdni., Ve spe=-
cidlnich p¥ipadech, nap¥, p¥i navarovéni koutd, je vhodndjdi
jind poloha, nap?. podélné, pPipadnd obecnd pootodend.

Uvedené nevyhody odstranuje navarovaci automat pro nevaio-
véni &lenich ploch ndtrubkd pédskou, podle vyndlezu, sestdvaji-
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ci z centrovaci &dsti uchyeené na piiva¥ovany ndtrubek, na
niz je otoénd uloZena rotadni ééét, nesouci navaiovaci hlavu
s navarovaci hubici, jehoZ podstata spolivd v tom, %e navado-
- vaci hlava vietné zdsobniku neva¥ovaci pdsky je uchycena na
pomocném rdmu, otodnd spojeném s rotadni 34sti tak, Ze osa
otdleni prochdzi osou navatovaci trubice.

Vyhodou navafovaciho automatu podle vyndlezu je, Ze
umo#nuje providét ndvary p¥i jakékoliv poloze naveovaci pésky,
pric¢emZ ose pdsky zistdvd neménnd. Zménu polohy pdsky lze
provddét plynule, bez nutnossi nového nastaveni polohy hubice
suporty. Natdleni lze provddét i za provozu p#i namaiovéni,
odpada nutnost pferuSeni nava¥ovdni., RovnéZ je vyhodou to, ¥e
celé zabizenid®ence p¥enosné a umoznuje provddét sloZité né-
vary i na ndtrubcich, které jsou uZ privareny k tlakové nddo-
bé.

P¥ikladné provedeni navaiovaciho automatu podle vyndlezu
Je zobrazeno na priloZenych vykresech, kde na obr. 1 je ndrys-
‘ny pohled, na obr. 2 phdorys & na obr., 3 detail polohy navaio=-
veci pdsky v pricéném Fezu vicéi sméru svaiovdni,

Navarovaci automat v pfikladném provedeni podle vyndlezu
je uchycen x ndtrubku 11, urdeném k naveiovéni prostfednictvim‘

-centrovaci &dsti 10, v které je otodéné uloZena rotaéni &édst

12. Nava¥ovaci hlava 8, opatrend navafovaci hubici 9 je spolu
se zdsobnikem pdsky 1 uchycena na pomocném rému 3, ktery je
otodn& spojen s rotadni &dsti 12, vybavenou vodorovnym suportem
7 a svislym suportem 6. Otocné spojeni je realizovéno Sneko=
vym prevvdem 4, u n€hoZ osy vstupniho i vystupniho hiidele

leZi na jedné p¥imce 5, prochdzejici osou navarovaci hubice J.

P¥i navarovédni s priénou polohou navafovaci pdsky 2 vidi
smdru svafovani Jje pomocny rém 3 vytolen o 90°, 0t4&ivym po-
hybem rotaéni ¢&dsti 12, vyvozenym pohonem 13 dochdzi k pohybu
navafovaci .hubice 9_ po drdze, dené nastavenim suportd 6 a T.
Je=1li z technologického hledlskarg%tne zménit polohu navafova-
ci pdsky 2 vici sméru navatovdni { pootocenlm Snekového pFevodu

4_ nastavit potfebnou polohu pomocného rému 3 & tudiz i polo~
hu navafovaci pésky 2.
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Navafovaci automat pro navefovéni &elnich ploch nédtrubki
pdskou, sestdvejici z centrovaci &4sti, uchycené na privatova-
ny ndtrubek, ne ni% je otodn& ulo¥ena rotedni ¥4st, nesouci na~
varovaci hlavu s navafovaci'hubici, vyznadeny tim, %e navabo-
vaci hleva(8) véetné& zdsobniku navarovaci pdsky (1) je uchyce-
na na pomocném rédmu (3), otoéné spojeném s rotadni &dsti (12)
tak, Ze osa otddeni (5) prochézi‘osou navefovaci hubice (9).

1 vykres
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