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' (64) ZaFizeni k Fizenf vélcovaci tratd pfi svinovéni pasu

G&elem zaYfzeni je zvySen{ propust-
nosti vdlcovaci trat& p¥i odstranéni lid-
ského faktoru z Yfzeni trati a zdokenaleni
zkru¥ovédni, zejména na zalétku p¥i tvofeni
prvntho zdvitu. Uvedeného dfelu se doséhne
za¥{zenim, které sestdvd ze dvou &idel
rychlosti pédsu, &ty¥ &idel polohy pésu,
¢idla rychlosti vdlcovaci stolice, &idla
tlaku vdlcovaci stolice, &ty¥ p¥itlalnych
prvkd poddvacich vélelkl, identifikaéniho
bloku, dvou ¥idicfich blokl, t¥{ napdjecich
blokl, vybdrového bloku a ovlddaciho bloku.
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Vyndlez se tyk4 za¥izeni k ¥fzeni vdlcovaci trat& p¥i svinovdni pésu.

P¥i vdlcovéni pasu o tloudtkdch mezi 4 aZ 10 mm vznikajf problémy v technologii odbavo-
vdni a manipulaci s pésem. Volny vyb&h p&su na dopravniky, jak je tomu u plostin, neni z d4u-
vodl velké délky pédsu moZny a rovn&%¥ navijeni tohoto pdsu na navi{jelky nelze realizovat
s ohledem na znalnou deforma&ni{ préci u t&chto relativn& silnych pésld. Proto se ukdzalo
vyhodné vyufft pro manipulaci s p&sem uvedenych tlou¥fek svinovadky, jejich% robustni jedno-
duchéd konstrukce davd moZnost uplatnit efektivni technologii. AZ dosud se pro pohon svinovadek
pédsl pouZivaly p¥evAdin& asynchronni motory s ru®nim zavdd&nim pdsu do stroje a relativn&
nizkou a konstantnf rychlost{ po celou dobu svinovdni. Existuji vBak té% svinovalky, pohéné&né
stejnosm&rnymi motory. Zde dochdzf ke zkruZovdni pdsu op&t p¥i konstantni rychlosti, pouze
pfechodové stavy p¥i urychlenf a zabrzd&ni traté jsou programovdny. Pro zm&nu sm&ru se pak
vyu¥{vd logick4 informace ke skokové zm&n& drovn& zadéni.

Spole&nou nevyhodou obou Fefeni je, Zg¢ pracujil s konstantni rychlosti. Jakékoliv zmény
Ub&ru mohou totiZ zplsobit ne?ddouci d&inky - tahové nebo tlakové - na materidl. Soudasné
je zde i vyloudena jak&koliv automatizace trat& s ohledem na pouZité ¥eZeni pohonu obou
typl’ svinovadek.

Uvedené nevyhody odstrahuje zar¥izeni k ¥fzenf vdlcovaci trat& p¥i svinovdni pédsu podle
vyndlezu, které sestdvd ze dvou &idel rychlosti pédsu, &ty¥ ¢idel polohy pésu, &idla rychlosti
vdlcovaci stolice, &idla tlaku valcovac{ stolice, &ty¥ p¥itladnych prvkil poddvacich vdledkiy,
dvou pohonl poddvacfch védle&kl, identifika&nfho bloku, dvou ¥idicich blokld, t¥{ napdjecich
blokl, vyb&rového bloku a ovlddacfho bloku.

Podstatou za¥fzeni podle vyndlezu je to, Ze vystupy &idel polohy pédsu a &idla tlaku
vdlcovaci stolice jsou p¥ipojeny na odpovidajici informaini vstupy identifika&éniho bloku,
jeho% defini¥ni vystup je zapojen na informainf{ vstup prvnfho ¥idiciho bloku, stavovy v¥stup
na informa&ni vstup a ovlddaci vstup na druhy ¥idici v¢stup ovlddaciho bloku. Prvni ovlddaci
vystup ovlddaciho bloku je spojen s ovlddacim vstupem prvniho ¥f{diciho bloku, k jeho% logic-
kym vystuplim jsou p¥ipojeny p¥islusné ¥{idic{ vstupy napdjecich blokl a k stavovému vystupu
logicky vstup druhého ¥fdicfho bloku, jehoZ prvni ¥fdic{ vystup je spojen s ovlddacim vstupem
p¥ftladného prvku poddvacich véledkid druhé svinovalky, druhy ¥{dici v§stup s ovlddacim vstupem
pfitladného prvku druhych poddvacfch vdledkl védlcovaci stolice, t¥eti ¥{dici vystup s ovla-
dacim vstupem pohonu druhych poddvacich vdle&kl védlcovaci stolice, &tvrty ¥f{dici v¢stup
s ovliddacim vstupem p¥ftladného prvku prvnich poddvacich véledkd vdlcovaci stolice, paty
¥{idic{ vystup s ovlddacim vstupem pohonu prvnich poddvacich valelkd vdlcovaci stolice a
Sesty rfdici vystup s ovlddacim vstupem p¥itla&ného prvku poddvacich vale&kd prvni svinovalky.

V§stupy &idel rychlosti pdsu a &idla rychlosti vilcovaci{ stolice jsou zapojeny na kores-
pondujici informa&ni vstupy vyb&rového bloku, jeho% prvni synchroniza&ni vystup je p¥ipojen
na prvni analogovy vstup prvniho napdjecfho bloku a druhy synchronizaini vy¢stup na prvni
analogovy vstup druhého napdjeciho bloku.

P¥inosem za¥fzeni podle vyndlezu je tc , Ze z ¥fzenf vdlcovac{ trat& odstrafiuje lidsky
faktor, &imZ se zvy3uje spolehlivost celého za¥izeni a bezpe&nost p¥i manipulaci s pésem.
Dal¥f vyhodou za¥fizenf podle vyndlezu je jeho kladn§ vliv na zvy¢Seni prichodnosti trati
a tedy i na zvySeni produkce. Technologie zkruZovéni je dokonalej¥i, zejména na poldtku

zkruZovéni p¥i tvo¥eni prvého zévitu.

zZa¥fzeni k ¥izen{ vdlcovaci trat& pfi svinovdni pésu podle vyndlezu je p¥fkladné& schema-
ticky znédzornéno blokovym schematem na p¥ipojeném vykresu.

zZa¥fzenf podle vyndlezu sestdvd ze dvou &idel 9, 10 rychlosti pdsu 8, coZ jsou napf.
tachodynama, ¢ty¥ &idel 17, 18, 19, 20 polohy pdsu 8 coZ jsou v daném pfipad® foto&idila,
&idla 27 rychlosti vélcovaci stolice 5, cof je opé&t nap¥. tachodynamo, &idla 28 tlaku vdlco-
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vaci{ stolice 5, tvo¥eném nap¥. tenzometrem, &ty¥ p¥{tladngch prvkd 23, 25, 29, 30, ¥eSenych
hydraulickymi vdlci a dvou pohoni 24, 26 poddvacich vdledkud 3, 4 vdlcovaci stolice 5. D4le
zafizenf podle vyndlezu sestdvd z identifika¥nfho bloku 11, co¥ je nap¥. prégramovatelny
automat, prvniho ¥idiciho bloku 12, realizovaného technologickym regulédtorem, druhého ¥fdicfho
bloku 22, tvo¥eného nap¥. elektrohydraulickym ovlddaem s autonomni logikou a t#{ napéjecich
blokd 13, 14, 15, coZ jsou tyristorové m&nife s autonomnim ¥i{zenim.

Nedilnou souldstfi za¥fzeni podle vyndlezu je téZ vyb&rovy blok 16, sestdvajlci z operad-
nich zesilovall s p¥isluinymi vazbami a ovlidac{f blok 21, co% je v daném p¥ipad& ovlidact
pult, vybaveny tla&itky, ovladafi, apod. Jednotlivé bloky 9 aZ 30 jsou pak zapojeny tak,

Ze vystupy &idel 17, 18, 19, 20 polohy pdsu 8 a &idla 28 tlaku valcovaci stolice 5 jsou
pfipojeny na odpovidajici informa&ni vstupy j1 a%Z j5 identifikadnfho bloku 11, jeho¥ definid-
ni vystup n je zapojen na informadni vstup o prvniho ¥idicfho bloku 12, stavovy vystup g

na informa¥ni vstup w a ovlddaci vstup g na druhy ¥{dic{ vystup m2 ovladaciho bloku 21.

Prvn{ ovlédac{ vystup ml ovlddacfho bloku 21 je spojen s ovlddacim vstupem p prvnfiho
¥idicfho bloku 12, k jeho% logickym vystupim kl aZ k3 jsou p¥ipojeny p¥fslu¥né ¥fdic{ vstupy
d, e, b napédjecich bloki 13, 14, 15 a k stavovému v§stupu r logicky vstup z druhého ¥fdictfho
bloku 22. Prvni ¥fdici vystup hl druhého ¥idiciho bloku 22 je spojen s ovlédacimlvstupem
x p¥ftla&ného prvku 30 poddvacich vdlefkl 7 druhé svinovalky 2, druhy ¥{dicf vystup h2 s ovla-
dacim vstupem s p¥itla&ného prvku 25 druhych podévacfch vdlelkt 4 vdlcovaci stolice 5, a
t¥et{ ¥idic{i vystup h3 s ovlidacim vstupem t pohonu 26 druhych poddvacich vdledkh 4 vélcovaci
stolice 5, &tvrty ¥idici vystup hd s ovlddacim vstupem u pi{tla®ného prvku 23 prvnich podé-
vacich véledkd 3 vdlcovaci stolice 5, paty ¥f{dici vystup h5 s ovlddacim vstupem v pohonu
24 prvnich poddvacich véle&kd 3 vdlcovaci stolice 5 a Zesty ¥Fidici vystup h6 s ovlddacim
vstupem y p¥itlaéného prvku 29 poddvacich vdle&kh 6 prvni svinova&ky 1.

V¢stupy &idel 9, 10 rychlosti pdsu 8 a &idla 27 rychlosti vdlcovaci stolice 5 jsou
zapojeny na korespondujici informa&ni vstupy fl aZ £3 vyb&rového bloku 16, jehoZ prvni{ syn-
chroniza&ni vystup il je p¥ipojen na prvni analogovy vstup al prvniho napédjecfho bloku 13
a druhy synchroniza&ni vystup i2 na prvni analogovy vstup cl druhého napdjeciho bloku 14.
Druhy analogovy vstup a2 prvniho napdjecfho bloku 13 je pak spojen s vystupem nezakresleného
¢idla rychlosti prvni svinova&ky 1, druhy analogovy vstup c2 druhého napdjecfho bloku 14
s vystupem nezakresleného &idla rychlosti druhé svinovalky 2 a druhy analogovy vstup 12
t¥etfiho napdjeciho bloku 15 s vystupem nezakresleného &idla rychlosti vdlcovaci stolice
5, p¥itemZ analogovy prvni vstup 11 t¥etfho napdjeciho bloku 15 je zapojen na vystup nezakres-
leného technologického reguldtoru vdlcovaci trati.

Funkce za¥fzeni podle vyndlezu je nésledujfci. Pro zavedeni pdsu 8 do vdlcovaci stolice
5 slou#f prvni, resp. druhé poddvaci vdleCky 3, 4. P¥i spufténi vdlcovaci traté& vystupnim
signdlem z prvnfho ¥fdiciho vystupu ml ovlddacfho bloku 21 se rozbihd vdlcovaci stolice
5 zavdd&c!f rychlosti dle navoleného smé&ru, déle pak p¥islufné podévaci valelky 3 resp. 4
u vélcovaci stolice 5 a obé svinovalky 1, 2. Rychlost svinovafek 1, 2 je pak synchronizovéna
v¥stupnimi signdly vyb&rového bloku 16, pfivadéngymi na prvni analogové vstupy al, cl prvniho
a druhého napédjeciho bloku 13, 14. V okamZiku, kdy zaldtek pdsu 8 dosdhne urovné& prvniho
gidla 17 polohy, resp. druhého &idla 18 polohy, identifikadni blok 11 tento stav vyhodnot{

a signdlem z definiénfho vystupu n pfes prvnf ¥fdici blok 12 pod& logicky signdl na logicky
vstup z druhého ¥idicfiho bloku 22, ktery signdlem ze &tvrtého ¥idicfho v§stupu h4, resp.
druhého ¥{dicfho vystupu h2, vydd p¥fkaz k sev¥eni p¥isluSnfch poddvacich véledkl 3, resp.

4 vélcovaci stolice 5. Zaroveh vystupnimi signdly z logickgch vystuph k1 a% k3 prvnfho ¥{dici-
“ho bloku 12 se celd trat rozbfhd na vy38{ zavddéci rychlost.

Kdy# zaldtek pésu 8 dosdhne lrovné &tvrtého &idla 20 polohy, resp. tfetfho ¢idla 19
polohy, identifikadnf blok 11 signdlem z definiéniho vystupu n p¥es prvni ¥idic{ blok 12
pod4 s Casovym zpo¥d&nim logicky signdl na logicky vstup z druhého ¥idiciho bloku 22, ktery
signilem z prvnfho ¥fdicfho vystupu hl, resp. Sestého ¥idictho vystupu hé, vydd pifkaz
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k sevieni prislusnych poddvacich vdledkl 7, resp. 6 druhé svinovalky 2, resp. prvni svino-
vacky 1, &im%# se zabezpel{ zavedeni p4su 8 do tohoto stroje. Zdroved vystupnimi signdly

z logickych vystupl k1l aZ k3 prvniho ¥fdiciho bloku 12 se snf%{ rychlost trat& na ni%%{
zavddéc{ rychlost, kterd zaruduje bezpelné zavedeni pdsu do druhé svinovalky 2, resp. prvni
svinovalky 1.

Po bezpe&ném zaveden{ pédsu 8, vydé opét prvni ¥fdicf blok 12 signdl ke zvySenfi rychlosti
trat€, a to na vdlcovac{ rychlost. Kon&i-li vdlcovdni a konec pésu 8 dosdhne Grovné t¥etiho
&idla 19 polohy, resp. &tvrtého &idla 20 polohy, identifika®nf blok 11 vystupnim signdlem
z defini¢nfho vystupu n informuje o této skutelnosti prvni ¥idfcf blok 12, ktery s &asovym
zpoZidé&nim vySle z logickych vystupd kl aZ k3 signdly ke zpomaleni trat&€ na ni2%{ zavid&ct
rychlost. V okamZfiku, kdy konec pésu 8 opustf vdlcovaci stolici 5, &idlo 28 tlaku vyd4 signil,
ktery pfes identifikaéni blok 11, prvni ¥idic{ blok 12 a p#islusné napédjeci bloky 13, 14,

15 zastavi vdlcovaci trak.

Soucasné pfes druhy ¥idici blok 22 d4 tento signdl povel k rozevienf prvnich poddvacich
véledkl 3, resp. druhych poddvacich vale&kld 4 vélcovaci stolice 5. Tim kon&{ jeden dbdr
a p¥es ovlddacf blok 21 se signdlem na jeho prvnim ¥{dicim vystupu ml zm&n{ smér vdlcovani,
a cely cyklus se opakuje.

PREDMET VYNALEZU

za¥fzenf k ¥{zen{ vdlcovaci traté& p¥i svinovadni pdsu, sestdvajfci ze dvou &idel rychlosti
pédsu, ¢&ty¥ &idel polohy pésu, &idla rychlosti vAlcovaci stolice, ¢idla tlaku vdlcovaci stoli-
. ce, &ty¥ p¥itla&nych prvkd poddvacich v4le&kd, dvou pohoni poddvacich vale&kl, identifikad-
niho bloku, dvou ¥fdicfch blokd, t¥{ nap&jecich blokli, vyb&rového bloku a ovlddaciho bloku,
vyznalujici se tim, Ze v¢stupy &idel (17, 18, 19, 20) polohy pésu (8) a &idla (28) tlaku
védlcovaci stolice (5) jsou p¥ipojeny na odpovidajicf{ informa&ni vstupy (jl1 aZ j5) identifi-
ka&niho bloku (11), jehoZ defini&ni vystup (n) je zapojen na informadnf vstup (o) prvniho
¥fdiefho bloku (12), stavovy vystup (g} na informa®ni vstup (w) a ovlédac!f vstup (¢g) na
druhy ¥{idic{ vystup (m2) ovlddaciho bloku (21), jehoZ prvni ovlddac{ vystup (ml) je spojen
s ovlddacim vstupem (p) prvniho ¥fdicfho bloku (12), k jehoZ logickym vystuplm (k1 a% k3)
jsou p¥ipojeny p¥isludné ¥idici vstupy (d, e, b) napdjecich blokdt (13, 14, 15) a k stavovému
vystupu (r) logicky vstup (z) druhého ¥fdicfho bloku (22), jehoZ prvn{ ¥fdic{ vystup (hl)
je spojen s ovlidacim vstupem (x) p¥itla&ného prvku (30) poddvacich valedkl (7) druhé svino-
valky (2), druhy ¥fdici vystup (h2) s ovlddacim vstupem {s) p¥ftla&ného prvku (25) druhych
podévacich véle&kl (4) vdlcovacf stolice (5), t¥etf ¥idicf vystup (h3) s ovlddacim vstupem
(t) pohonu (26) druhych poddvacich vdleCkd (4) vdlcovaci stolice (5), &tvrty ¥{fdici vystup
(h4) s ovlddacim vstupem (u) p¥itla&ného prvku (23) prvnich poddvacich v&lelkd (3) vdlcovaci
stolice (5), paty ¥{dici vgstup (h5) s ovlddacim vstupem (v) pohonu (24) prvnich podévacich
vdle€kd (3) vdlcovaci stolice (5) a Sesty ¥idici vystup (h6) s ovlddacim vstupem (y) p¥itlad&-
ného prvku (29) poddvacich vélelkd (6) prvn{ svinovadky (1), p¥ifemZ vystupy &idel (9, 10)
rychlosti pésu (8) a &idla (27) rychlosti vdlcovaci{ stolice (5) jsou zapojeny na korespondu~
jic{ informa&ni vstupy (£f1 a% £f3) vybé&rového bloku (16), jehoZ prvni synchroniza&ni vystup
(il) je p¥ipojen na prvn{ analogovy vstup (al) prvniho napdjeciho bloku (13) a druhé synchro-
nizaénf v§stup (i2) na prvn{ analogovy vstup (cl) druhého napdjecfho bloku (14).

1 vykres
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