(19) @) LT 3213 B
VALSTYBINISPATENTUBIURAS 12 PATENTO APRASYMAS
(11) Patento numeris: 3213 (51) Int.CL>: B65G 47/00,
B26D 5/00,
(21) ParaiSkos numeris: IP1888 B26D 5/14

{22) Parai$kos padavimo data: 1994 03 01

41) Paraiékos. paskelbimo data: 1994 10 25

(45) Patento paskelbimo data: 1995 04 25
(31,32,33) Prioritetas: 00751/93, 1993 03 12, CH

(72) |Sradejas:
Bruno Giamelio, IT

(73) Patento savininkas:
SOREMARTEC S.A., Dreve de I’Arc-en-Ciel 102, B-6700 Schoppach-Arion, BE

(74) Patentinis patikétinis:
Marija Lenkutiené, 6, Patentiniy paslaugy centras, UAB, J. Basanavi¢iaus g. 11/1,
2600 Vilnius, LT

(54) Pavadinimas:
Sinchronizavimo jrenginys produkty gamybos ir pakavimo sistemoms

(57) Referatas:

Konvejerio linija turi prijungtg judantj jtaisa, ant kurio yra sumontuoti konstrukcijos elementai, tokie kaip
ultragarsiniai pjovimo jrankiai produktams, judantiems konvejerio linija, apdirbti. Judantysis jtaisas yra varomas
pirmyn ir atgal taip, kad galéty cikligkai sekti konvejerio linijos judéjima, tuo tarpu, kai ten pritvirtinti konstrukcijos
elementai apdirba ant linijos i¥déstytus produktus. Judantysis pirmyn-atgal jtaisas yra varomas skrigjiko-vaistiklio
mechanizmo, ir skriejiko sukimosi greitis yra valdomas valdymo priemoniy taip, kad judangiojo pirmyn-atgal jtaiso,
skirto linijos sekimui, judesio greitis yra pastovus atZvilgiu linijos judéjimo greitio. Konstrukcijos elementy, iSdéstyty
ant judangiojo pirmyn-atgal jtaiso judéjimas yra sinchronizuotas su auk$&iau paminétu sekimo judesiu.
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Sis iSradimas susijes su judesius sinchronizuojandiu
irenginiu pagal 1 punkto iZangg ir buvo sukurtas su
ypatingu démesiu jo galimam ©panaudojimui maisto
produkty, tokiuy kaip, pavyzdziui, konditerijos gaminiy,

gamybos ir ipakavimo sistemose.

Sioje srityje daZnai i8kyla poreikis atlikti ivairiau-
sias operacijas (pavyzdZiui, produkty nuémimas, pro-
dukty pakrovimas, papuosimas, ipakavimas, ir t.t.) su
produktais, judanc¢iais konvejerio linija, nesustabdant

juy judeéejimo arba, bent jau Zymiau nestabdant.

Siomis panaudojimo aplinkybémis yra priimta ant jtaisy
(slankiojan¢iy mechanizmo daliu), galindiy Jjudeti
pirmyn ir atgal isSilgai konvejerio linijos, i8déstyti
konstrukcijos elementus produktams apdirbti. Tai sudaro
sglygas apdirbantiems produktus konstrukcijos elemen-
tams sekti produktus idilgai linijos, per juy apdirbimo
faze. Tuo biudu, konstrukcijos elementai per juy sekimo
kelig i8lieka i3 esmés stacionaris produkty, kuriuos
jie apdirba, atZvilgiu, net jeigu tie produktai ir juda

kartu su linija.

Konkreciai yra Zinomas slankiojanc¢ios mechanizmo
dalies, ant kurios konstrukcijos elementai, apdirbantys
produktus, yra sumontuoti, privertimas judeti pirmyn ir
atgal naudojaﬁt sekimo itaisg, kuris turi ekscentrikg
ir tarnauja varymo sistemai linijos, ant kurios juda
apdirbami produktai. Tai vyksta panaudojant visisko
mechaninio valdymo sprendini (ZiGr. JAV p.Nr. 2951325,
k1.53-182, publ. 1960.09.06).

Yra Zinomi taip pat 1ir kiti sprendiniai, kuriuose
slankiojanti mechanizmo dalis juda pirmyn ir atgal
panaudojant elektrini varikli (pavyzdZiui, panaudojant
sraigtg, kuris susijungia' su sriegiu, sumontuotu ant‘

slankiojan&iosios mechanizmo dalies). Siuo atveju,
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elektrinis variklis, varantis slankiojandig mechanizmo
dali, elektroniskai tarnauja sistemai, kuri varo pirmyn
produktus iSilgai linijos (ZitGr. JAV p.Nr. 3237371, kl.
53-182, publ. 1966.03.01).

Nors auksc¢iau iSdéstyti sprendiniai yra schematifkai
visiskai patenkinami, juos panaudojant susiduriama su
ivairiomis problemomis, ypatingai  susijusiomis su
panaudojamyjy daliy inercija. Tai atsitinka ne tik
grynai mechaniniuose sprendiniuose, bet taip pat ir
sprendiniuose, kuriuose slankiojanti mechanizmo dalis
yra varoma varikliu, elektroniskai tarnaujané¢iu gamybos
linijai. Sios problemos tampa vis opesnés ir opesneés ir
sunkiai iSsprendZiamos dél to, kad linijos darbo
greitis auga tol, kol pasiekiama varikliui, varan&iam
slankiojan¢ig mechanizmo dali, bidinga inercijos fiziné
riba, tiek dél absoliutaus slankiojanciosios mechanizmo
dalies judéjimo greidio, tiek ypatingai dél slankiojan-
Ciosios mechanizmo dalies judéjimo slankiojamojo
charakterio. Faktiskai reikia pazymeti, kad
slankiojamojo judéjimo daZnis didéja kartu su produkty,
sekamy ant linijos, skaidiumi ir, vadinasi, praktidkai,
kartu su linijos ‘darbo apimties augimu. Todél
kritiSkiausias problemos aspektas yra faktiska
slankiojan€iosios mechanizmo dalies judéjimo slankio-
jJamoji savybé, ypatingai atsiZvelgiant i judéjimo
krypties pasikeitimg dviejuose linijos sekimo eigos

galuose.

Todel yra poreikis pateikti sekimo itaisa, kuris,
turéedamas visus’iki tol Zinomy sprendiniy privalumus,
ypéé susijusius su tikslumu, kuriuo jis seka konvejerio
linijg, 1% esmés nugali problema, susijusia su pavaros

slankiojamojo judéjimo savybe.

Sio i3radimo tikslas yra iSvengti technologinés linijos

darbo greiCio apribojimo dél variklio, varancio
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slankiojancigija mechanizmo dali, inercijos fizinés

ribos.

Pagal &i iSradima, Sis tikslas pasiekiamas irenginiu,

‘turindiu  konkrecias chrakteristikas, isdéstytas 1

- punkte.

I3radimas yra apradytas visiskai neapribojancdiu

pavyzdZiu, remiantis pridétais bréZiniais, kuriuose:

- 1 figlra wvaizduoja irenginio, susijusio su

gamybos linija pagal iSradima, sandarg;

- 2 figl@roje yra diagrama, apimanti dvi vienas ant
kitos uZdétas kreives, atitinkamai paZymétas a ir
b, vaizduojandias irenginio pagal isradima,
kinematiniy kiekybiniy chrakteristiky kitimo dvi

laiko diagramas, ir

- 3 figGra vaizduoja pranaSesni sprendinio pagal

i8radimg patobulinimg.

Kaip jau mineéta, 1 ir 3 figGros wvaizduoja ijrengini
pagal iSradima, pagrindinai schematine forma, siekiant
kiek galima aiskiau parodyti kinematines chrakteris-

tikas, kurios reguliuoja jo veikimg.

Ypatingai reikia paZymeti, kad nors 3 figlra ir vyra
konkred¢iai susijusi su Sio sekimo irenginio sujungimu
su pjovimo/suvirinimo agregatu (pavyzdZiuli agregatu su
ultragarsiniais pjovimo irankiais), visgli sprendinio
pagal iSradimg taikymo sritis faktis$kai yra nespeciali-

zuota.

Trumpai tariant, isSradimas yra skirtas sekimo itaiso

sujungimui kartu su konvejerio 1linija 1, schematiSkai
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¢ia pavaizduota varikliu varomo Jjuostinio konvejerio

formos.

Konkrec¢iai, aptariamas konvejeris yra sudarytas i3
begalinio dirZo 2, besitesiancio aplink du galinius
ritinélius 3, turinéius horizontalias a$is, bent jau
vienas 18 kuriy yra sukamas taip, kad galety nutempti
dirzg tokia judesio kryptimi, kuri priverdia dirZo
virSutine dali, paZyméta 4, judeti horizontaliai (i$s
kairés i deSine pagal 1 ir 3 figlras) pastoviu griediu
Vt taip, kad tuo biity jimanoma transportuoti produktus

5, atskirtus vienodais atstumais P.

Tai galima pasiekti, pavyzdZiui ant dirZo 2 ijtaisant
uZgriebiandius elementus, tokius kaip pirStus arba
plokSteles, iSdéstytus vienodais nuotoliais, kurie
lygis P. Tai atitinka placiai Zinomus kriterijus,
kuriuos aptarti néra reikalo, tuo labiau, kad jie néra

svarblls iSradimo paskirciai.

Konkre&iai tariant, produkty 5 kilmé vyra visiskai
nesvarbu iSradimo jgyvendinimui. Kaip pavyzdys, tai
gali buUti maisto produktai 5, tokie kaip konditerijos
gaminiai, judantys pirmyn automatinéje gamybos ir/arba

pakavimo sistemoje, kurios Saka yra linija 1.

Slankiojanti mechanizmo dalis, paZyméta 6, slysta
horizontaliomis kreipiamosiomis, iSdéstytomis  virs
virSutinés veikiandios dirZo 2 dalies 4. Tokiu biduy,
slankiojanti mechanizmo dalis 6 gali horizontaliai
judeti pirmyn ir atgal lygiagrediai produkty 5

judéjimui pirmyn ant linijos 1.

Konkrec¢iai, slankiojanti mechanizmo dalis 6 yra skirta
nesti kai kuriuos konstrukcijos elementus (tokius, kaip

pjovimo irankius 7 ir 8, kurie bus paminéti véliau),
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atliekanc¢ius tam tikrg produkty 5 tvarkymo arba
apdirbimo operacija.

Konstrukcijos elementy (aiskiai neparodyty figlroje 1)

pasirinkimo galimybés yra labai jvairios: pavyzdZiui,

- jie gali buti konstrukcijos elementai, skirti papuo-

Simui, jvyniojimui, nukreipimui, uZspausdinimui, iSémi-
mui, produkty paémimui i srautg, déjimui i déZutes,

suvyniojimui, pjaustymui ir t.t.

Bet kokiu atveju, slankiojancdiai mechanizmo daliai 6
reikia suteikti toki slankiojamaji judesi, kad Ji
judety ta pacia kryptimi, kaip ir linija 1, bent jau
dali to kelio, kai slankiojanti mechanizmo dalis 6 seka
dirZo 2 virsutine dali 4 pastoviu greidiu, lygiu dirZo,
o tuo pac¢iu ir produkty 5, slinkimo greidiui Vt.
Tokiomis sglygomis, t. y., tuo tarpu, kai slankiojanti
mechanizmo dalis 6, seka vir3utine dirZo dali 4 greidiu
Vt, konstrukcijos elementai, kurie yra ant slankio-
jan¢ios mechanizmo dalies, apdirba po Jja esandius
produktus 5, kurie per visg sekimo eiga, itaisams yra
"nejudami", t. Y. santykinio Jjudesio komponentas
pagrindine produkty slinkimo i prieki linija 1 kryptimi
yra lygus O.

Sprendinyje pagal iSradimg, slankiojanti mechanizmo
dalis 6 juda pirmyn-atgal naudojant besisukanti varikli
9 (toki kaip beSepetini varikli), kuris suka veleng 10
(pavyzdziui, naudojant krumpliarati), prie kurio yra
prijungtas skriejikas 11, kurio ilgis R. Pirmasis
Svaistiklio 12 galas yra sujungtas su skriejiko 11
pirStu 13, o kitas galas yra sujungtas su slankio-
jan¢ios mechanizmo dalies 6 tasku 14, kuris vaizdavimo
paprastumui tariamai yra iSdeéstytas tame pacdiame

auksStyje, kaip ir variklio 9 velenas 10.
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Besisukant wvarikliui 9 (pagal laikrodZio rodykle 1 ir 3
figGrose), slankiojanc¢iai mechanizmo daliai 6 galima
suteikti judéjimg pirmyn-atgal, apimanti darbo eiga, t.
y. linijos 1 sekimo eigg (iS kairés i deSine, pagal
bréZinius) ir griZimo eiga (i desSinés i kaire). Tai
vyksta be poreikio pakeisti wvariklio sukimosi kryptj

kuriuo nors metu.

Tokios konstrukcijos rezultatas yra toks, kad wvariklis
9 nebeturi inercijos problemy, kurios islikdavo anks-
tesniuvose sprendiniuose, kai reikédavo sustabdyti va-
rikli, varanti slankiojanc¢ig mechanizmo dali, ir

staigiai pakeisti judéjimo krypti.

Nors kita 3io aprad3ymo dalis ir bus skirta panaudojimui
konstrukcijos, kurioje skriejikas 11 turi nustatyta
ilgi R (rei8kianti atstumg tarp veleno a8ies 10 ir
skriejiko pir3to 13), sprendinys pagal iSradimg gali
taip pat Dbifiti pritaikytas konstruktyviai pana3iems
ekscentriniams itaisams, pvz., skriejiko ir kulisés su

iSpjova mechanizmams.

Nuoroda toliau einanc¢ioje iSradimo apibréZtyje i
Svaistiklini-skriejikini mechanizmg turi bdti supran-
tama ir kaip apimanti tokius konstruktyviai ekviva-
lentiskus mechanizmus, kaip, pavyzdzZiui, skriejiko ir
kulises su i8pjova mechanizmai, ir, tuo padiu, api-
bendrinant, visi mechanizmai, kuriuose sukimo judesys
viena kryptimi yra transformuojamas i slankiojamgji

judesi,.

Greitis, kuriuo slankiojanti mechanizmo dalis seka
linijg 1 ir produktus 5 darbo eigos metu (i& kaireés i
deSine figlrose 1,3) kai ji atlieka slenkamaji judesi
horizontaliomis kreipiamosiomis, esancCiomis virs

linijos 1, gali biti iSreikstas lygtimi:
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Vo = 27mRnsin (y+B)cos B, kur

V = 2nRn rodo skriejiko piréto 13 tangentini greiti,
Y <Zymi kampa, kuriuo skriejikas 11 yra pakrypes

horizontalés atzvilgiu, t. V. slankiojancdiosios

" mechanizmo dalies 6 judéjimo linijos atZvilgiu (kaip

minéta, praktikoje velenas 10 yra tariamai jtvirtintas
tokiame pat aukStyje, kaip ir taSkas 14, kuriame
Svaistiklis 12 yra sujungtas su slankiojandigja
mechanizmo dalimi 6), ir B Zymi pasvirimo kampa
Svaistiklio 12, kuris tariamai yra L ilgio, taip pat
slankiojanéiosios mechanizmo dalies 6 judéjimo linijos,

kuri yra horizontali, atZvilgiu.

Tiksliau, kampai y ir P yra kampai prie trikampio
pagrindo, kurio apatinés vir3inés yra tadkas ant veleno
10, prie kurio yra prijungtas skriejikas 11, ir taskas
14, kuriame Svaistiklis 12 yra prijungtas prie
slankiojan¢iosios mechanizmo dalies 6, o jo virSutineé
vir3tné yra skriejiko pir8tas 13. Akivaizdu, kad 2mn= mr
i8reiskia veleno 10 kampini greiti rad/s

(n=apsisukimai/sekunde) .

AnksCiau paminétos lygties tyrinéjimai parodo, kad jei
variklio 9 sukimosi greitis (n) yra palaikomas
pastovus, tai faktiSkai slankiojand¢iosios mechanizmo
dalies 6 greitis néra pastovus ir todél norimas linijos
1 sekimo efektas néra pasiekiamas, nebent tik labai
apytiksliai, be atitinkamo i$ilginio pasislinkimo tarp

slankiojan¢iosios mechanizmo dalies 6 ir linijos 1.

Norint pasiekti 3i efekty, reikia valdyti wvarikli 9
taip, kad jo greitis nuolat bty keidiamas, bent jau
per slankiojanciosios mechanizmo dalies 6 naudingos
eigos trukme, kad slankiojan&iosios mechanizmo dalies

greitis Vo baty palaikomas pastovus, t. y. kad bty
Vo=Vt.
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Tai pasiekiama sprendinyje ©pagal i3radima, prie
variklio prijungiant elektronini valdymo irengini 15
(Zinomo tipo), kuris kampo davikliu, tokiu kaip,
pavyzdZiui, kodavimo irenginiu 16, prijungtu prie
variklio 9, jaucd¢ia momentine kampine veleno 10 padeéti

(kampa v), tuo padiu ir skriejiko 11 padeti.

Geriau, kai greicdio ir padéties daviklis 17
(pavyzdZiui, sudarytas 18 taip vadinamojo kodavimo
irenginio) yra prijungtas prie linijos 1 ir - Zinomu
bidu - leidZia elektroniniam valdymo irenginiui 15
pritaikyti ir sinchronizuoti (netgi pagal faze) -
slankiojanciosios mechanizmo dalies 6 judesi su linijos

1 judesiu.

Praktiskai, daviklis 16 gali bGti taip reguliuojamas,
kad isduoty signala, atitinkanti kampo y dydj.
Irenginys 15 gali apskaidiuoti kampo B dydi (akivaizdu,
kadangi R ir L yra Zinomi) paprasto apdorojimo
operacija (praktikoje, kontroliné programa pastoviai

saugoma atmintyje).

Taip imanoma paveikti variklio 9 sukimosi greiti taip,
kad Vo (slankiojand¢iosios mechanizmo dalies 6 judéjimo
kryptimi, kuria 3ji seka 1linijg 1) buaty palaikomas
pastovus. Tai galima pasiekti valdant variklio kampinij

greiti 2mn taip, kad bity
2nn=vVt/ (Rsin (y+B) cosP), kur
Vt(linijos 1 greitis) yra pastovus.
Teoriskai 3ig lygti galima patenkinti per

slankiojan¢iosios mechanizmo dalies 6 darbo judesi ta

pac¢ia kryptimi, kaip ir linijos 1 (O%w<1800).
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NeZilrint to, parei8kéjo atlikti bandymai rodo, kad
apskritai yra daug naudingiau, kai slankiojandios
mechanizmo dalies 6 greitis linijos 1 sekimo " eigos
pradinéje ir galinéje dalyse laipsnidkai auga nuo 0 iki

reikalingo dydZio Vo=Vt ir po to vél maZéja taip pat

> laipsniskai nuo Vt iki 0 (naudingos eigos pabaigoje).

PareiSkejas pastebéjo, kad daugeliui taikymo atveijy
apskritai yra naudinga, kad pradinis greitéjimo etapas
testusi per sekimo eigos dalj, atitinkandig kampo ¥y
dydZzius (vel Zr. 1 figlQrg) tarp 0° ir 300, o leétéjimo
eiga - simetriniame dydZiy diapazone, t. y., kai y yra
tarp 150° ir 180°.

Sprendinys yra detaliau pailiustruotas 2 figQros
diagramoje, kur apatiné dalis, pazyméta b, rodo
momentini slankiojan¢ios mechanizmo dalies 6 judesio

greiti, kaip kampo y (matuojamo laipsniais) funkcija.

Kaip matyti, slankiojandiosios mechanizmo dalies 6
greitis Vo laipsniskai auga nuo 0 iki reikalingo dydZio
(tipiniu atveju tarp 0,20 ir 0,30 metry per sekunde) su

laipsniSka kreive, aitinkandéia pavyzdZio désninguma
Vo=27nRsin (y+B) cosP (I), kur
n yra pastovus.

Naudingos elgos ribose (y tarp 30° ir 150°)
slankiojanc¢iosios mechanizmo dalies greitis véliau yra

palaikomas pastovus, kaip kad pavaizduota anksc&iau.

Sekimo eigos galinéje dalyje (y tarp 150° ir 180°)
slankiojandiosios mechanizmo dalies judesio désnis vél
gali Dbti i8reik3tas lygtimi (1), ir, vadinasi,

mazeéjanc¢io greidio kreive.
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Per griZimo eigg (y tarp 180° ir 360°%) slankiojancios
mechanizmo dalies judesys gali vykti arba pagal greidio
didinimo/maZinimo désni, atitinkanti pastovy veleno 10
sukimosi greiti, arba gali vykti kitaip, pavyzdZiui,
pasiekiant labai greitg slankiojanciosios mechanizmo

dalies 6 griZimag i sekimo eigos iSeities padeti.

VirsSutiné diagramos figlOroje 2 dalis (a diagrama) rodo
irenginiu 15 pasiekiamg variklio 9 sukimosi n

(apsisukimy/minute) greidio valdymo atitinkamg kreive.

Tokio tipo valdymo funkcija gali biti lengvai pasiekta
besepetéeliniu wvarikliu, ypa¢ kali yra pritaikyta eigg

apskaic¢iuojandio valdymo strategija.

Primenant, jeigu yra tariama, kad slankiojancios
mechanizmo dalies 6 naudinga eiga (y tarp 30° ir 150%
yra suteikta 0,33 m eilés, gali bGti svarstomas
skriejiko 11, turindio 190 mm ilgi R ir $vaistiklio 12,
turinc¢io ilgji L=6R, t. y. 1143 mm, panaudojimas. Visa
tai, tariant, kad produkty isdéstymo tarpai P ant
atitinkamos linijos yra 0,825R, o judesio greitis vyra

0,275 metry/sekunde eilés.

Tai, kas auks$diau iS8déstyta, sudaro galimybe atlikti
naudingg eigg per 1,2 sekundés laikotarpi, kai pilnas
Svaistiklio-skriejiko mechanizmo apsisukimas yra 3

sekundes.

Konkrec¢iai, pareiskejo atlikti bandymai rodo, kad tokio
tipo judesi galima gauti, panaudojant variklio sukimosi
greiti 24,33 apsisukimy/minute (y tarp 150° ir 30% . Pper
darbing sekimo faze wvariklio sukimosi grei&iai kinta

pagal desni, pavaizduotg a diagramoje figGroje 2.

Konkre&iai, atsiZvelgiant i anks&iau paminéto greid&io

verte n, sukimosi greitis nukris iki 17,73 apsisuki-
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my/minute, kai vy 45° verte, toliau krisdamas iki 15,03
apsisukimy/minute ir po to iki 14,18 apsisukimy/minute,

kai y pasieks atitinkamai 60° ir 75° vertes.

Variklio greitis pasiekia minimaliag 14,17 apsisukimy/

- minute verte, kail y=90q

3 figGra yra susijusi su idradimo igyvendinimu, kuriame
konstrukcijos elementai, sumontuoti ant slankiojan-
Ciosios mechanizmo dalies 6, sudaryti i3 dviejy pjovimo
irankiy (pavyzdZiui ultragarsiniy pjovimo irankiuy)
apdirbti produktams 5, esantiems ant linijos 1.
Charakteringu atveju produktai 5 yra maisto produktai,
kurie 13 pradZiiy yra i8tisinés juostos formos, ir
pjovimo irankiais 7,8 yra smulkinami i vienas po kito

sekanc¢ius gabalus (produktus 5).

Pjovimo Jjrankiai 7,8 (kuriy veikimo chrakteristikos,
tarkim, yra plac¢iai Zinomos, todél <¢ia nereikia
detalesnio apra3ymo), atsiZvelgiant i juy slankiojamaji
judéjimg auk3tyn ir Zemyn link aktyviosios pjovimo
padeties, yra varomi varikliy 18,19 (pavyzdZiui, tokiy,
kaip Dbesisukantys apie adi elektriniai wvarikliai),
kurie veikia pjovimo irankiué 7 ir 8 atitinkamu
Svaistiklio-skriejiko kinematidkai veikianciu mecha-
nizmu, visi3kai identidku 3&vaistiklio-skriejiko kinema-
tiniam mechanizmui, kuris sukelia horizontaly slankio-

janCiosios mechanizmo dalies 6 judéjima pirmyn-atgal.

Konkre&iai, variklis 18 varo atitinkamg velena 20, prie
kurio skriejikas 21 yra opritvirtintas pir3tu 22.
Virsutinis Svaistiklio 23 galas yra prijungtas prie
pirsto 22, o jo apatinis galas yra prijungtas prie

pjovimo irankio 7 24-~ame talke.

Lygiai tokiu pat b@du, variklis 19, kurio jégos velenas

yra paZymetas 25, varo skriejika 26, prijungta pirstu
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27 prie S&vaistiklio 28, kuris savo ruoZtu prijungtas

prie pjovimo irankio 8 29-ame taSke.

Elemento (tokio, kaip pjovimo Jjrankiai 7 ir 8),
judan¢io slankiojamuoju judesiu, judéjimas pirmyn ir
atgal (arba tiksliau, pakylant ir nusileidZiant) taip
pat gali biti gaunamas kaip variklio sukimosi viena

kryptimi rezultatas (nekeicdiant krypties).

Sprendinys, apraSytas pasiremiant 3 figira, aidku, gali
biti taip pat naudojamas pritaikant ji vienam pjovimo

irankiui.

Siuo atveju, norint pasiekti tiksly produkty 5
pjaustymg, pakanka uZtikrinti, kad pjovimo irankis 7
judéety Zemesnigja savo kelio dalimi, iskaitant judesi
link produkto 5, produkto 5 apdirbima, ir pjovimo
irankio 7 griZimg atgal aukstyn, kai tuo tarpu
slankiojandioji mechanizmo dalis 6 juda tuo keliu,
kurivo Jji seka 1linijg 1 greic¢iu Vt, kuris yra

palaikomas pastovus.

Sprendinys, parodytas 3 figliroje, kurioje pateikti du
pjovimo irankiai, ©pritvirtinti prie slankiojandéiy
mechanizmo daliy 6, turi privalumg, kad sutrumpinamas
(pusiau) kiekvieno pjovimo irankio poveikio i produktus

5 daZnis.

Faktiskai, kai naudojamas vienas pjovimo jrankis,
kiekviena pjovimo irankio operacija su produktais
formuoja pjovimo ribag, atitinkancéig uZpakalini krasta
(linijos 1 Jjudéjimo kryptimi) ir gretimo produkto

priekini krasta (vélgi judéjimo kryptimi).

Taigi, reikia atlikti pilng pjovimo irankio pakelimo-
nuleidimo cikla, skirta kiekvienam gaminiui, gaunamam
pjaustant produktus 5.
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Naudojant du pjovimo ijrankius 7 ir 8 pagal sprendini,
parodytg 3 figuroje, visgi kiekvieno pjovimo irankio

judesio greitis gali bliti sumaZintas pusiau.

- Kiekvienas gaminys, gautas dalinant i3tisini produkta

5, faktiSkai turi priekini krasta, nustatyta vieno i3
pjovimo ijrankiy, ir uZpakalini kras$ta, nustatyta kito
pjovimo jrankio.

Be to, aukSc¢iau iSdestytas sprendinys tokiu biadu gali
baGti paskaiciuotas dar didesniam skaidiui judandiy

konstrukcijos elementy, tuo padiu sumaZinant juy judesio

greiti. Praktiskai vietoj pilno ciklo (kélimo-
nuleidimo, pjovimo irankiy atveju) atlikimo kiekvienam
apdirbamam produktui 5, jeigu yra imanoma m

konstrukcijos elementy (pavyzdZiui, m pjovimo irankiuy),
uztenka atlikti wviena cikla kiekvienam 138 apdirbamy

produkty m. Aisku, pavaizduotame jgyvendinime m=2.

Zinoma, kad variklio 9 sukimosi greitis yra valdomas
laikotarpiais, aprasSytais anksdéiau, t. y. taip, kad per
eigg sekant linijg 1 slankiojan&ioji mechanizmo dalis 6
juda tuo pacdiu greidiu (Vo=Vt) kaip ir 1linija,
varikliai 18 ir 19 ©paprastai sukami pastoviais
greic¢iais. Todél pjovimo irankiy 7 ir 8 pakélimas ir
nuleidimas nevyksta pastoviu greidiu, priesingai,
minimaliu greiciu (nuliniu taske, kuriame yra
pakeic¢iama judéjimo kryptis) pasikeitimo pozicijose
(virsaus ir apadios mirties taSkuose) ir maksimaliu
grei¢iu vidurinéje pakeélimo ir nuleidimo judesio
padetyje (kai skriejiko pirstai 22 ir 27 yra islyginami

horizontaliai su dviejy varikliy velenais 20 ir 25).

Sukamieji wvarikliy 9, 18 ir 19 judesiai gali bati
sinchronizuojami (reguliuojant jy atitinkamas fazes)

taip, kad bity galima pasiekti optimaly pjovimo poveiki
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(arba apskritai poveiki, atliekama konstrukcijos darbi-
niy daliy, sumontuoty ant slankiojancd¢ios mechanizmo
dalies 6).

Konkrec¢iai, slankiojanc¢ioji mechanizmo dalis 6 ir
pjovimo irankiai 7 ir 8 gali blti ciklisSkai varomi

pradedant pradine padétimi, parodyta 3 figilroje.

Tokiomis sglygomis, wvariklis 9 yra sukimosi blsenoje,
atitinkanéioje fazés, kurioje slankiojanc¢ioji dalis 6

seka linijg 1 pastoviu greic¢iu (kampas y=300 - Zr.

diagramg 2-oje figliroje), pradzZig.

Siuo momentu, variklis 19 yra reguliuojamas taip, kad
pjovimo Jjrankis 8, kuris yra padétyje, esandioje
pasroviui (linijos 1 judéjimo krypties atZvilgiu), bity
pristatytas i pjovimo fazés pradZia (kontaktg su
pjaustomuoju produktu), tuo tarpu, kai pried3 linijos
judéjimg esantis pjovimo irankis 7 bity kiek labiau
pakeltoje padétyje, praktiskai, kad wvariklio 18
(tiksliau, juo varomo skriejiko mechanizmo) fazé bity
uZlaikyta iki 60° variklio 19 ir jo varomo skriejiko

mechanizmo fazés atZvilgiu.

Pjovimo stadija vyksta, kai skriejikai 21 ir 26 jau yra
praéije 180°, ir skriejiko 11 kampine padeétis atitinka

dydi ¥ =150° (pastovaus greic¢io sekimo eigos pabaiga).

Tokiomis sglygomis, esantis pasroviui pagal linijos
judéjimo krypti pjovimo Jjrankis 8, kuris yra jau
ivykdes pjovimo operacija, yra pakeliamas nuo produkto
5 vel, atstumu, atitinkanciu atstumg, skirianti pjovimo
iranki 7 nuo produkto 5 figlGroje 3. Tuo pa&iu metu,
pjovimo irankis 7, kuris kg tik ivykdé pjovimo
operacijg, jau paliko produktg 5 ir, praktiskai, yra
aukstyje, atitinkandiame auksti, kuriame pjovimo

jrankis 8 yra i3déstytas 3 figlroje.
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IS Sios padéties trys skriejiko mechanizmai, kurie
veikia slankiojanc¢igja mechanizmo dali 6 ir pjovimo
irankius, 7 ir 8 atitinkamai, atlieka sukimosi judesius

griZzimui i ciklo, parodyto 3 figlroje, pradine padeti.

Siam tikslui, skriejikai 21 ir 26 atlieka likusius 180°
savo sukimosi eigos, kai tuo tarpu skriejikas 11, kuris
varo slankiojancigjg mechamizmo dali 6, griZta i ¥y -30°

padéti, .

Kaip jau paZyméta, varikliai 18 ir 19 sukasi pastoviais
greic¢iais, kurie gali biti padidinti arba sumaZinti,
priklausomai nuo komandos, taip, kad pjovimo Zingsnis P
gali biliti keicdiamas. I35 kitos pusés, variklis 9 turi
suderinti savo greiti su kiekvieno linijos 1 ciklo
greic¢iu (pasiekti Vo=Vt, kaip parodyta auksc¢iau), ir
i81likti sinchronizuotais su varikliais 18 ir 19 tam,
kad vél pradéty pjovimo cikla, kai skriejikai vyra
padéetyse, parodytose 3 figlroje.

Jeigu konvejerio 1linijos 1 greitis yra didinamas,
varikliai 9, 18 ir 19 turi prisitaikyti prie naujos
situacijos nekeisdami Zingsnio P: &i operacija gali
biiti lengvai atliekama panaudojant variklio wvaldymo

grandines.

Zinoma, ilaikant tokius pat i8radimo principus,
konstrukcijos detalés ir igyvendinimo formos gali
keistis, atsiZvelgiant i formas, aprasSytas ir

pavaizduotas, nenukrypstant nuo Sio iSradimo srities.
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ISRADIMO APIBREZTIS

1.Sinchronizavimo irenginys produkty gamybos ir
pakavimo sistemoms, naudojamas veikimui tarp konvejerio
linijos, ant kurios juda produkty srautas, ir itaiso,
galin€io judéti pirmyn ir atgal i8ilgai produkty
judéjimo ant konvejerio 1linijos, taip, kad galéty
atlikti produkty sekimo ant tos konvejerio 1linijos
eigg, ir turxintis varymo priemones, b e s i s k i -

riantis tuo, kad jis turi

- valdymo priemones, sujungtas su varymo prie-
monemis, selektyviai reguliuojanc¢ias  varymo

priemoniy kampini greiti (2z=n), ir

- Svaistiklio-skriejiko mechanizmg, turinti skrie-
jika, varomg minéty varymo priemoniy, ir Svais-
tiklji, veikianti tarp skriejiko pir8to ir minéto
judan¢io pirmyn-atgal itaiso taip, kad wvarymo
priemoniy judesys viena kryptimi sukelia slan-
kiojamgji judand¢io pirmyn-atgal itaiso Jjudesi,
valdymo priemonés turi davikli, jautry padéédiai
(y, B) bent jau vieno i3 skriejiky ir judanéio
pirmyn-atgal itaiso, kad bity galima selektyviai
reguliuoti varymo priemoniy kampini greiti (2=n)
per judanc¢iojo pirmyn-atgal itaiso bent jau dali
minetos sekimo eigos taip, kad blty palaikomas
judanéiojo pirmyn-atgal ijtaiso judesio greitis
Vo pastovus ir atitinkantis produkty judéjimo

ant konvejerio linijos greiti Vt.

2.Irenginys pagal 1 punkta, be s iskiriantis
tuo, kad valdymo priemonés reguliuoja varymo priemoniy
kampini greiti (2 n) pagal tokio tipo

lygti:

2nn=Vt/ (Rsin (y+B) cosP), kur
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2nn reiskia varymo priemoniy kampini greiti,

Y yra kampas, reiskiantis kampine skriejiko padetj

judan¢iojo pirmyn-atgal itaiso judesio linijos atZvil-

" giu,

B yra kitas kampas, Zymintis &vaistiklio pasvirima
judanc¢iojo pirmyn-atgal itaiso judesio linijos atZvil-

giu,

Vt reiSkia produkty judéjimo ant konvejerio linijos

greiti, ir
R yra proporcingumo pastovioji (skriejiko spindulys).

3.Irenginys pagal 1 arba 2 punktus, b e s i s k i -
riantis tuo, kad valdymo priemones veikia varymo
priemones taip, kad judandiojo pirmyn-atgal itaiso
judesio greitis biity  palaikomas pastovus tik per dalj
eigos, kuria judantysis pirmyn-atgal itaisas seka
konvejerio linijag taip, kad bent Jjau per vieng i85
sekimo eigos pradinés ir galinés daliy, Jjudantysis

pirmyn-atgal itaisas juda nevienodu greiciu.

4.Ilrenginys pagal 3 punktg, be s i skiriantis
tuo, kad varymo priemonés dirba pastoviu greiciu per

pradine ir galine sekimo eigos dalis.

5.Irenginys pagal bet kuri i8 1-4 punkty, b e s i s -
kiriantis tuo, kad varymo priemonés turi

besisukanti apie asi varikli.

6.lrenginys pagal 1 arba 5 punktus, b e s i s k 1 -
riantis tuo, kad varymo priemonés yra valdomos

elektra.
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7.Irenginys pagal 6 punktg, be s i sk iriantis
tuo, kad turi beSepetélini elektrini varikli.

8.Ilrenginys pagal bet kuri i8 1-7 punkty, b e s i s -
k i riantis tuo, kad judantysis pirmyn-atgal
jtaisas neSa bent vienag judantiji konstrukcijos elemen-
ta (7,8), kuris gali apdirbti produktus per sekimo
eigy.

9.Irenginys pagal 8 punkta, be s iskiriantis
tuo, kad bent vienas i§ judanc¢iy konstrukcijos elementy

(7,8) yra pjovimo irankis.

10.Irenginys pagal 9 punktg, b e s i s ki r i an -
t 1 s tuo, kad pjovimo irankis yra ultragarsinis

pjovimo irankis.

11.Irenginys pagal bet kuri is 8-10 punkty, b e s i s -
k i riant i s tuo, kad bent vienas judantis
konstrukcijos elementas (7,8) juda slankiojamuoiju

judéjimu konvejerio linijos atZvilgiu.

12. Trenginys pagal 11 punktg, b e s i s kirian-
t i s tuo, kad bent vienas judantis konstrukcijos
elementas (7,8) yra varomas atitinkamu &vaistiklio-
skriejiko mechanizmu (21,23,26,28) atitinkamomis vienos

sukimosi krypties varymo priemonémis (18,19).

13.Irenginys pagal 12 punktg, b e s i s ki r i an -
t i s tuo, kad atitinkamos varymo priemonés (18,19)
yra sinchronizuotos su varymo priemonémis (9) taip, kad
bent vieno 18§ judandiyjy konstrukcijos elementy (7, 8)
slankiojamasis judéjimas  blty sinchronizuotas su
judanéiojo pirmyn-atgal itaiso (6), skirto konvejerio

linijos sekimui, judesiu.
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14.Irenginys pagal 13 punkta, b e s i s ki r ian -
t i s tuo, kad judantysis konstrukcijos elementas yra
sujungtas su judandiuoju pirmyn-atgal itaisu ir gali
atlikti atitinkamg judesio ciklg kiekvienam apdirbamam

produktui.

15.Irenginys pagal 13 punkta, b e s i s kX i r i an -
t 1 s tuo, kad daugybé Jjudandiyjy konstrukcijos
elementy (7,8) yra sujungti su judandiuoju pirmyn-atgal
itaisu (6), 1ir kiekvienas gali atlikti atitinkamg
pirmyn-atgal judesiy cikla-kiekvienai atitinkamai

apdirbamy produkty sekai.

16.Irenginys pagal 15 punkta, b e s i s k i r i an -
t i s tuo, kad du judantieji konstrukcijos elementai
(7,8) yra sujungti su judandiuoju pirmyn-atgal jtaisu
(6), 1ir kiekvienas atlieka atitinkamg pirmyn-atgal
judesiy ciklg kiekvieniems dviem apdirbamiems produk-

tams, ir kiekvienam jtaiso (6) pirmyn-atgal judesiui.

17.Irenginys pagal 15 arba 16 punkta, b e s i s k i -
r i a n t i s tuo, kad judanciyjy konstrukcijos
elementy (7,8) pirmyn-atgal judesiai yra sinchronizuoti
vienas su kitu, faziy skirtumo kampas tarp judesiy,
nustato atstumg (P), skirianti einanc¢ias viena paskui
kita padétis, kuriose Jjudantieji konstrukcijos ele-
mentai (7,8)  apdirba produktus, judancius ant

konvejerio linijos.

18.Irenginys pagal bet kuri i$ 1-17 punkty, b e s i s -
kiriantdis tuo, kad turi davikli, kuris nustato
vieng 18 konvejerio linijos padéiy ir judesio greiti
ir i8duoda atitinkamg signala, ir tuo, kad valdymo
priemonés yra jautrios atitinkamam signalui taip, kad
galety sinchronizuoti judandiojo pirmyn-atgal itaiso

(6) judesi su konvejerio linijos judesiu.
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