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Zatizeni ¥es{ kontrolu rotaénich valcovych
soufdstl, zejména pro automaty na defek-
tometrickou kontrolu povrchu valivé plochy
loZiskovych vélelkil.

ZaP{zeni je vytvofené z pohybového Gstro-
ji spojeného s davkovalem, zdsobnikem,
tridiCem a jednoho nebo vice defektometric-
kych kontrolnich systémi. Naklonéné po-
hybové tustreji sestdvd z poddvaciho vélce,
ktery je spojen s vdlcovou souddsti pro-
stFednictvim 1i8t a Cisticiho pésu.

Vyhodou vyndlezu je jednoduchost pohy-
bového ustroji, které svym uspofddédnim a
optimdlni polohou liSt vzhledem k podédva-
cimu vélci a kontrolované soudasti, umoZ-
fiuje kontrolu rotacnich valcovych soucdsti
v Sirokém rozmérovém rozsahu. Provedeni
pohybového ustroji zajiSiuje mimo do€isto-
védni valivé plochy kontrolované soudasti
bezprostFfednd pied kontrolou i priib&Zné
¢iStént povrchu poddvaciho vdlce b&hem pro-
vozu. Dalsi vyhodou je miniméalni sefizo-
vani kontroiniho mista pro kontrolu sou-
¢astf odliSného priméru.

Obr. 2
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Vynalez se tyka zalizeni pro kontrolu
rotacnich valcovych souldsti zejména pro
automaty na defektometrickou kontrolu po-
vrchu valivé plochy loziskovych vdleCki.

Dosavadni zatizeni pouZivand pro kontro-
lu rotacnich vélcovych soucésti zejména lo-
ziskovych véleCkll nejsou vybavena Cisticim
zafizenim, které by béhem provozu pri-
bdzné odstraniovalo z povrchu podavaciho
a roztadeciho vdlce ulpélé nséistoty, pre-
nagené otdrem z koutrolovanych soudésti.
Tyto negistoty zplsobuji zmény poddvaci
rychlosti v dlsledku rozdilného treni mezi
povrchem kontrolované soulésti a povichem
podavactho vélce s néslednym naruSenim
tF{diciho cyklu, které ovliviiuje stabilitu se-
Fizeni tridiciho mista a tim spolehlivost
kontroly. RovnéZ poloha vodicich 1iSt vzhle-
dem ke kontrolované soucésti a podévaci-
mu valci neni optimdlni, pfitom je nutno
sefizovat samostatn® kaZdou vodicl listu
vzhledem k priméru kontrolované soucés-
ti.

Nevyhodou tohoto zafizeni je sloZité a
znatng dasové ndro¢né sefizovdni mechani-
ky kontrolniho tstroji a nastaveni optické
hlavy optoelektronického kontrolniho systé-
mu pro kazdy kontrolovany typorozmér sou-
gasti vzhledem k jeho priméru ve dvou
smérech — nastaveni ohniskové vzdélenos-
ti a osy objektivu do normaly ke kontrolo-
vanému povrchu.

Tyto nevyhody odstraiuje zafizeni pro
kontrolu rotacnich vélcovych soulasti, vy-
tvoFené z pohybového Ustroji spojeného s
davkovadem, zasobnikem, tiidiCem a z jed-
nohic nebo vice defektometrickych kontrol-
nich systémi. Jeho podstata spocCiva v tom,
7e naklon&né pohybové Ustroji sestdvad z
podavaciho védlce s prevodem a motorem,
ototného v drzdku, otodném na &epu, pri-
temZ poddvaci vdlec je spojen s viélcovou
souldsti prostfednictvim vedicich 1iSt s ma-
ticemi a. regulaénimi Srouby s ovlddacim
prvkem, spojenymi ozubenymi kuZelovymi
koly, a disticiho pésu, vedeného z odvijeci
civky s kotoudovou brzdou, pres levou vo-
dici listu, levé vodici kladky, povrch poda-
vaciho valce, pravé vodici kladky a pravou
vodici liStu na navijeci civku s pfevodem a
motorem. Vodici liSty jsou v poloze, ve kte-
ré jejich osy sviraji tupy thel ¢ a protinaji
se v ose rotace vélcové souldsti, kterd je s
osou Cepu drZzdku ve vertiké&lni roving dé-
lici tupy Ghel g os liSt na polovinu. Ve ver-
tikdlni roviné je i osa sondy a o0sa objek-
tivu, pritemZ osy regulacnich 3roubl isou
odklonény od této roviny o ostry thel § a
osa rotace podavaciho vélce je v horizon-
talni roviné odklonénéd od roviny vertikal-
ni v ostrém uhlu ..

Pokrok dosazeny vyndlezem spolivd v
jednoduchosti pohybového dstroji, které
svym uspoiddanim a optimdlni polohou vo-
dicich 1list vzhledem k podavacimu vélci
a kontrolované soucdsti umoZiiuje kontrolu
rotadnich véalcovych soucésti, napfiklad lo-

Ziskovych véleCkil neho jehel v Sirokém roz-
mérovém rozsahu. Uspolddani je vyhodné
nejen pro soucdsti s v&tSim primérem a
délkou, kdy veéts! hmotnost sougésti zplso-
buje vé&ts§{ plitlak na podavaci védlec a tim
i rychlejsi roztoceni a plynulejsi podédvé-
ni soufésti, ale i lepsi pristupnosti svétel-
ného paprsku optoelektronického kontrol-
niho systému a sondy kontrolniho systému
metodou viFivfch proud( ke kontrolované-
mu povrchu umozituje kontrolu souCésti i
s velmi malym prGmérem. Provedeni pohy-
bového ustroji zajiStuje mimo dociStovéni
valivé plochy souddsti bezprostredné& pred
kontrolou i pribézné c¢isténi povrchu po-
davaciho valce b&hem provozu. DalSi vyho-
dou je minimdlni mechanické sefizovani
kontroiniho mista pro kontrolu soucésti od-
lisného praméru, spocivajici ve spoletném
nastaveni obou vodicich li§t jednim ovlada-
cim prvkem a v nastaveunl pouze ohnisko-
vé vzddlenosti objektivu optické hlavy op-
toelektronického kontrolniho systému.

Vyndlez je schematicky zné&zorn&n na pfi-
loZzenych vykresech, kde na obr. 1 je &4s-
te€ny ndrys zarizeni a na obr. 2 ¢&steény
bokorys zafizeni v pohledu smérem P.

Zafrizeni pro kontrolu rotadnich vélco-
vych soucdasti je vytvofeno z pohybového
ustroji spojeného s déavkovafem, zdsobni-
kem, tfidiCem a z jednoho nebo vice defek-
optoelektronickych kontrolnich systému, na-
pE. optoelektronického kontrolniho systému
a kontrolniho systému metodou vifivych
proudd.

Pohybové ustroji (obr. 1) naklonéné
pod ostrym Ghlem « v rozmezi 30°—45° po-
dle hmotnosti kontrolovanych souddasti, se-
stava z pedévactho vélce 1 s pruZnym povr-
chem, vytvolenym z materidlu s vy$3im koe-
ficientem tfeni, otofné uloZeného v drZaku
2 otoném na ¢epu 3. Podéavaci vélec 1 je
pohé&nén motorem 5 pies prevoed 4. Podé-
vaci védlec 1 je spojen s kontrolovanou val-
covou souldsti 6 prostfednictvim levé a
pravé posuvné vodici listy 7, 7° s maticemi
8, 9 a regulaénimi 3rouby 11, 11' a &istici-
ho pésu 17, vytvofeného s vyhodou ze syn-
tetického veluru s textilni osnovou. Regu-
laéni 3rouby 11, 11' z nichZ 11‘ je opatfen
ovladacim prvkem 13 jsou spojeny ozube-
nymi kuZelovymi koly 14, 14' a vloZenym
kuZelovim ozubenym kolem 16. Cistici pas
17 je veden z odvijeci civky 16 opatrené
kotoucovou brzdou 19 pfes levou vodici li§-
tu 7 tak, Ze obepind jeji Celni Cést, kterd je
ve styku s valivou plochou vélcové soudds-
ti 6 a prostrednictvim volné otoénych vodi-
cich kladek, levé horni vodici kladky 20,
levé spodni vodici kladky 21 a pravé spod-
ni vodici kladky 22, je polohovan tak, Ze o-
bepind ve spodni €asti povrch podéavaciho
vialce 1 v ostrém Ghlu opdsdni 5 a pro-
stiednictvim pravé horni vodici kladky 23
je veden pfres pravou vodici listu 7° tak, Ze
obepind jeji celni ¢dst na navijeci civku
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24, pohdné&nou pres pfevod 25 motorem 25.
Vodici 18ty 7, 7° jsou vzhledem k valcové
souddsti 6 v poloze, ve které osy levé vodi-
ci lidty 7 a pravé vodici listy 7' sviraji tu-
py thel 8 120° a protinaji se v ose rotace
X valcové souldsti 6, kterd je s osou Y &e-
pu 3 (obr. 1) drZdku 2 ve vertikalni roving
R (obr. 2} dé&lici tupy dhel g na polovinu.
Osy regulaénich $roubl 11, 11‘ jsou naklo-
nény od vertikdlni roviny R v ostrém thlu
6 tak, aby pro vSechny priméry D védlcové
souddsti 6 byly vodici listy 7, 7' v pFislus-
né poloze.

Osa rotace podédvaciho vdlce X1 je vy-
chylena v horizontdlni rovind S od roviny
vertikalnf R v ostrém dhlu ¢. Pfed hornim
koncem poddvaciho vélce 1 je umistdn za-
sobnik 27 {obr. 3), jehoZ vystupni hrdlo je
opatfeno dvojici odpruZenych davkovacich
kotou€d 28 pohdn&nych pies prevody 29,
30, 31 motorem 8 s plynulou regulaci ota-
gek. Pred spodnim koncem podévaciho val-
ce 1 je umist&no hrdlo tridie 10. Vlastni
kontrolni zafizeni sestdvd ze sondy 12 a
objektivu 15. Osa Y1 sondy 12 a osa Y2 ob-
jektivu 15 leZici ve vertikdlni rovin& R jsou
normdlami k prohliZzené ¢4sti valivé plo-
chy valcové soucésti 6.

6

Vélcovd souldst 6 je ze zdsobuiku 27
dopravena samospddem ve sméru Z k dav-
kovacim Kkotoutlm 28, které se otadeji ve
vhodném smyslu a posouvaji vdlcovou sou-
tast 6 mezi vodici listy 7, 7 {obr. 2} a po-
vrch podévaciho valce 1, ktery roztd¢f a
posouvad kontrolovanou véalcoveou soudédst 6
smérem N (obr. 1) pod sondou 12 kontrol-
niho systému metodou vifivych proudd a
objektivem 15 optcelektronického kontrol-
niho systému. Cistici pds 17 (obr. 2), kte- .
ry je veden pfes &elni ¢&st vodicich list 7,
7° a Gast povrchu poddvaciho valce 1, se
malou rychlostl plynule posouvd navijenim
na civku 23 a prib&ing gisti valivou plo-
chu valcové soulasti 6 a povrch podévaci-
ho véalce 1. Poddvaci rychlost davkovacich
kotott 28 je menS3i neZ podavaci rychlost
poddvaciho vélce 1 a zplsobuje oddé&lova-
ni jednotlivych vélcovych soutdsti 6 ze
sloupce soudasti v zdsobniku 27 a vytvote-
ni vhodnych mezer mezi nimi. Tyto mezery
jsou nutné pro kontrolni cyklus, Po skon-
tené kontrole je souCédst zavedena smérem
T do hrdla tiidice 10.

PREDMET VYNALEZU

1. Zafizeni pro kontrolu rotaénich vélco-
vych soudésti, vytvolené z pohybového -
stroji spojeného s podavadem, zdsobnikem,
tfidi¢em a z jednoho nebo vice defekto-
metrickych kontrolnich systémil, vyznade-
né tim, Ze pohybové ustroji naklon&né pod
ostrym thlem ({«), sestdvd z hnaného val-
ce (1) otocného v drzdku (2) ototné& uloZe-
ného na ¢epu (3) spojeného s vdlcovou sou-
¢ésti [6) prostfednictvim vodicich list (7,
7‘) s maticemi (9, 9‘) a reguladnimi $rou-
by (11, 11'), z nichZ jeden regula&ni Sroub
(11} je opatfen ovlddecim prvkem ({13},
pfi¢emZ vodicl listy (7, 7') jsou spojeny
ozubenymi koly (14, 14%, 16}, a d&isticiho
pasu (17), vedenéhc z odvijeci civky (18}
s kotou€ovou brzdeu (19) pies levou vodi-
ci listu (7), levé vodici kladky (20, 21), po-
vrch podévaciho védlce (1), ktery obepind v

ostrém Ghlu («) opdsdni, pres pravé vadici
kladky (22, 23) a pravou vodici listu (7°),
na navijeci civku (24) s prevodem (25) a
motcrem (28).

2. Zatizeni podle bodu 1, vyznalené tim,
Ze vodici listy (7, 7') jsou v poloze, ve kte-
ré jejich osy sviraji tupy thel () a proti-
naji se v ose rotace (X) valcové soudéasti
{6), kterd je s osou (Y) €epu (3} drZdku
(2) ve vertikdlni roviné (R} délici tupy
thel (8 os lidt (7, 7°) na polovinu, pfitemZ
v této roviné je i osa (Y2) sondy (12) a
osa (Y2) objektivu (15) a osy regulaénich
Sroubll jsou od této roviny odklon&ny o ostry
thel () a osa rotace {X1) podavaciho v4l-
ce (1) je v horizontalni roviné (S) odklo-
nénd od roviny vertikdlni (R} v ostrém udhlu

{e).

2 listy vykresi
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