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Vyndlez se tyka zplsobu [Pizeni pracov-
niko chodu brézdiciho nédstroje, uloZené-
ho na razicim stroji, pohyblivého po po-
rubnim ¢ele zjiSténim dotasné polohy vzhle-
dem k relativni poloze raziciho stroje s
Aail¢im zabérem k poZadovanému profilu ra-
Zené chodby, pritemZ poZadovany profil
razené chodby se urtuje nejméné jednim
laserovym paprskem usmérngnym podel
chodby a zafizeni k provadéni tohoto zpl-
Sobu.

Pi'i raZeni tunelu je predevSim vyznamné
dodrzet co nejpresnéji uréeny smér, a tim
sniZit energii potfebnou pro vystavbu tu-
nery na co nejmenSi miru. Tento problém
je zvl1asté tehdy vyznamny, pone-li se tu-
nel razit ze dvou stran a je v tomto pii-
padé rozhodujici, aby prélom ve stfedni
oblasti turelu byl co nejpresnéji v ose se
zatatou Stolou na druhém konci tunelu. Ob-
vykle je pfi hnani chodby peoloha poZado-
vaného profilu urfovémna laserovym paprs-
kem ve sméru chodby. PonévadZ lze polo-
hu bréazdictho néstroje jednoduchym zpi-
sobem pPesné urCit jen relativné z polohy
raziciho stroje, jsou zndmé pokusy, urdit
co nejpresnéji polohu raziciho stroje, aby
vyplyvajici korekee umoZnily raZeni poZa-
dovaného prifezu. Pro urdeni polohy vy-
loZniku popiipadé §titu ize pouZit napiiklad
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snimad¢t thlové polohy nebo potenciometri.
Hodnoty, naméfené pomocnymi pFistroji,
poskytuji v¥ak jen relativni poziéni Gdaje
Stitu, pokud neni zndmé pFesnd polohd ra-
ziciho stroje. \Pro urceni polohy v§loZniku,
popripadé §titu Yze pouZit ndpriklad snima-
¢t ahlové polohy nebo potenciometrd. Hod-
noty, naméfené porocnyini pristroji, po-
skytuji v8ak jen relativni pozitni ddaje §ti-
tu, pokud neni znamad pfesnd poloha razi-
ciho stroje. Pro uréeni polohy reziciho stro-
je bylo dosud navrhovang vyuziti laserové-
ho paprsku a byla vyvinuta Fada zafizeni,
kterymi lze méFit odchylky polohy stroje
od laseru dopadajicitho ve sméru Zadané
pfimky. Vykon lasert je ale omezen Tds-
teCné& jeho konstrukci a ddle jeho rozpty-
lem v pradném prostredi bezprostfednf bliz-
kostt stroje. Navic vyplyvd z t8chto kon-
strukei nevyhoda, Ze p¥i odchylee raziciho
stroje od Zédané polohy Ize miru této od-
chylky jen obtiZng uréit a razici stroj lze
vratit od Zadané poleoliy jen sloZitym zph-
sobem.

Odchylky skutetné polohy razictho stro-
je od Zddané polohy jsouw zplisobeny Fadou
pohybil razictho stroje. Razici stroj mitiZe
zawjmout napiiklad vodorovinou roviobsi-
nou odchylku nebo vodotovnou odchylku
vzhledem k podélné ose chedby, Sikmou
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polohou wii§i ose chodby, svislou rovno-
b&Znou odchylku nebo relativni vySkovy
posun vzhledem k ose chodby nebo ‘také
rdzny sklon zplisobeny t1hlem stoupéni,
spadu nebo naklon&ni. Uhel stoupéni, spé-
du nebo mnaklonéni lze jednoduchym zné-
mym zplsobem ur€it pomoci snima&d dhlo-
vé polohy, tak zvanych inklinometra. Pro
urgeni rovnob&Znych posunlt ve vodorov-
ném nebo 'svislém sméru, popfipadd Sikmé
polohy raziciho stroje, je v8ak nutné orien-
tace podle podélné osy chodby, kterou na-
pfiklad definuje laserovy paprsek.

Vzhledem k potiZim, které vyplyvajl z
pfimého usmérnéni raziciho stroje podle
laserového paprsku, Pe$i vyndlez zpilsob Ii-
zeni pracovniho chodu $titu, ktery zahrnu-
je spolehlivé vSechny odchylky a umoZiiu-
je jednoduchym zptsobem urgit miru t&ch-
to odchylek.

Refeni této tlohy podle vyndlezu spodi-

vd v podstatd v tom, Ze se laserovym pa-
prskem stanovi vzhledem k podélné iwose
raZené chodby nejméné& jeden pevny méii-
ci bod, zm&# se priichodové doby signald
mezi nejméné jednim pevnym méficim bo-
dem a dv&ma body zvolenymi na razicim
stroji nebo mezi nejméné dvéma pevnymi
mé&Ficimi body s nejméné jednim bodem
zviolenym na razicim stroji, na&eZ se z na-
méfenych prichodovych dob trigonome-
tricky vypo&itd skutetnd poloha razictho
stroje a brdzdici nédstroj raziciho stroje se
nastavi do poZadované polohy vzhledem %k
skutetné jpoloze raziciho stroje.
t Podstatou zpasobu rovnéZ je, Ze se jako
méFicich bodd pouZije vysilacich antén ne-
bo prijimacich antén, p¥itemZ se z vysila-
cich antén vysilaji elektromagnetické nebo
akustické vlny, které odpovidajici pf¥ijima-
¢e prijimaji.

Podstatou zp@sobu také je, Ze se z vysi-
lacich antén vysilaji signdly ve tvaru im-
pulsti, pritemZ se signdly rfiznych vysila-
cich @antén vysilajf jako impulsy Casové od-
délené.

Podstatou zplsobu téZ je, Ze pri soucas-
ném vysiladni signdld z vice vysilacich an-
tén, kaZdéd vysilaci anténa vysfla viny jiné
frekvence.

Podstatou zarizeni k provadé&ni zplisobu
podle vyndlezu je, Ze v raZené chodbé je

uspofdddn nejméné jeden wysilat nebo pfi-

jima¢ jako pevny vztahovy méfFici bod a
nejméné dvé vysilaci antény, pevné vzhle-
dem k podéiné ose raziciho stroje uréené
laserem, na razicim stroji je uspofddédn
nejméné jeden pfijima¢ nebo vysilat s nej-
méné dvéma pfijimacimi anténami, pfifem¥
vysilate a prijimade jsou spojeny vedenim
a pocitatem.

Podstatou zafizeni také je, Ze t¥i vysila-
ci antény jsou uspofddany v roving podle
podéiné osy chiodby ido trojihelniku a tfi
prijifnaci antény jsou uspoidddny v roving
na razicim stroji.

Na razicim stroji jsou umistdny inkliino-
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metry, potenciometry nebo snimacde thlo-
vé polohy pro vysildni signdld o orientaci
brazdiciho néstroje vzhledem %k razicimu
stroji, popfipadé i jdhlu stoupéni, spadu
nebo sklonu raziciho stroje, spojené s po-
¢itatem. Vysilaci antény jsou opatfeny se-
Fizovacim zafizenim pro nastaveni jejich
polohy. P¥ijimaci antény, popf¥ipadg i inkli-
nometry jsou jprestavitelné. Tri vysilaci an-
tény vysilace jsou umistény v rozich troj-
thelniku, rovina vymezend vysilacimi an-
ténami je usmérnéna vzhledem 'k podélné
ose chodby @& na razicim stroji jsou umisté-
ny dva pfijimate a t¥i prijimacl antény,
které jsou podle volby spojeny s vysilatem,
popfipadé 9 prijimaci. Poditat je spojen s
ukazovacim zafizenim, které ukazuje sku-
teCnou polohu bréazdictho néstroje vzhle-
dem Xk poZadovanému profilu. Ukazovaci
zafFizeni sestdvd ze dvou na sebe kiolmych
indika¢nich pdsd nebo ukazovacich vieten
polohy, které jsou pohdnény servomotory
nebo krokovymi motory, ¥izenymi pocita-
¢em, prifemZ v jednom indikaénim pésu,
popfipad& vietenu polohy je proveden ve
zvoleném méritku model bréazdiciho néstro-
je 's vnéjSim obviodem, a z nejméné jedné
Sablony s vnitfnim obvodem poZadovaného
profilu raZené chodby provedeného ve stej-
ném méritku jako model brézdictho né&-
stnoje. Jedna Sablona poZadovaného profi-
Iu raZené chodby je umisténa pred indikac-
nimi pasy, popfipad® vi¥eteny polohy. Sab-
lony poZadovaného profilu raZené chodby
jsou uspoiddédny vzdjemné rovnob&Zné za
sebou a model brazdiciho ndstroje je uspo-
Taddn posuvné mezi Sablonami. Vné&jsi ob-
vod modelu brdzdiciho néstroje je opatfen
fotodiodami nebo obdobnymi ‘svételnymi
zdroji, popiipadé fototranzistory nebo ob-
dobnymi prvky citlivymi na svétlo a vnit¥-
ni obvod 8ablon je osazen fototranzistory
nebo obdobnymi prvky citlivymi na svétlo,
popfipadé fotodiodami nebo obdobnymi své-
telnymi zdroji.

Vynalez je bliZe popsdn s odvoldnim na
vykresy, kde jsou zndzorn&ny podstatné
znaky vynélezu, pfitemZ na obr. 1 je sche-
maticky vyznafen bokorys zafizeni razici-
ho stroje, na obr. 2 toté€Z zafizeni podle
obr. 1 p¥i pohledu zezadu a na obr. 3 pido-
rys zafizeni podle obr. 1, v obr. 4, 5, 6 a 7
jsou ddle schematicky zndzornény dil&i
kroky pri uréovani polohy razictho stroje,
obr. 8 pak zahrnuje perspektivni néakres
ukazovaciho zafizeni po odstranéni Sablo-
ny jpoZadovaného prifezu, obr. 9 elny po-
hled na ukazovaci zafizeni a obr. 10 dalsi
mozZné provedeni ukazovaciho zafizeni v
fezu kolmém na indika&ni pdsy polohy.

Dvojitou Sipkou 1 (obr. 1) je oznacena
vertikdIlni rovnob&Znéd odchylka nebo vys-
kovy posun raziciho stroje 3. Dvojitou Sip-
kou 2 je naznadena chybnd poloha razici-
ho stroje 3, zplisobend thlem stoupdni ne-
bo spéddu. Razici stroj 3 zde zahrnuje bréaz-
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dici rameno 4, na jehoZ konci je upevnén
brézdici néstroj 5. Pdsové vozidle raziciho
stroje je oznafeno Cislem 6.

Dvojitou Sipkou 7 (obr. 2] je oznacdena
horizontalni rovnob&Zznéd odchylka nebo rov-
nobéZny posun razictho stroje 3 a dvoji-
tou Sipkou 8 thel pritného sklonu, to zna-
mend pohyb kolem podélné osy 8 raziciho
stroje 3. Svisld osa 18 raziciho stroje 3 je
znédzornéna na obr. 2. Pohyb kolem této
svislé osy 10 ve smyslu 3ipky 11 (obr. 3)
zplisobuje Sikmou pelohu razictho stroje 3
vzhledem k podélné ose chodby.

Dvojitou S3ipkeou (obr. 3] je nazna€ena
horizontalni rovnobé&Znd odchylka nebo ho-
rizontalni posun viaci podélné ose chodby.
Na obr. 4 je zndzornén opét razici stroj 3.
Podélnd osa 12 chodby je vytyfena pomeci
laserového paprsku, vlastni laser je ozna-
Cen ¢islem 13. Podle podélné osy 12 chod-
by je zamérovén vysilal 14. Tento vysilat
14 m4a dvé vysilaci antény 15 a 18, jejichZ
vzddlenost a od sebe je méFena, a které
slouzi pfi zaméreni jako pevné body v pro-
storu. Spojnice téchto vysilacich antén 15
a 16 je kolméd na podélnou osu 12. chodby.
Z vysilaci antény 15 je vyslan impuls, z je-
hoZ doby priichodu aZ po jeho dopad na
prijimac¢ 18 lze vypoditat vzdalenost b mezi
vysilaci anténou 15 a pFijimaci anténou 17.
Ze stejného vysilade 14 je pomoci antény
16 vyslan dalsi impuls a opét je méiena
doba prlichodu mezi vysilaci anténou 16
a prijimaci anténou 17. Z této doby pri-
chodu vyplyva vzddlenost ¢ vysilaci anté-
ny 16 od pfijimaci antény 17. V poloze ra-
ziciho stroje 3 (obr. 4) je odchylka razi-
ciho stroje 3 zpflisobena pouze horizontal-
nim rovnob&Znym posunem 7. Z trigono-
metrického feSeni trojihelnika daného
stranami a, b a ¢ nelze vSak uplné urdit
pfesnou polohu raziciho stroje 3, nebot z
tohoto uréeni nevyplyvd, zda nedoSlo sou-
Casné k Sikmému postaveni raziciho stroje
3, které by bylo pri¢inou stejnych vzdédle-
nosti b a ¢ mezi vysilacimi 'anténami 15 a
16 a prijimaci anténou 17. Spojeni mezi vy-
silaCem 14 a pocitaCem a phijimatem a po-
¢itaCem neni na obr. 4 zndzorn&no. Aby by-
la vSak umoZnéna synchronizace mé&Feni
deby prichodu, musi toto spojeni existo-
vat. Toto spojeni lze utvofit bud msficim
vedenim, nebo radiovym spojenim a piena-
Set tak podle provedeni bud spoustdci im-
puls nebo vysledek méfeni.

Na obr. 5 je rovnéZ vyznacCen razicistroj
3, laser 13, podélnd osa 12 chodby a vysi-
la 14. Vysilaci antény 15 a 16 jsou sméro-
vany podle podélné osy 12 chodby. PFi mé-
Feni znazornéném na obr. 5 je vysildn im-
puls pouze z vysilaci antény 15 a je na ra-
zicim stroji 3 registrovdn dvéma prijimaci
18 a 19. Prijimaci anténa pfijimace 18 je
vyznafena ¢islem 17, a prijimaci anténa
prijimace 19 ¢islem 20. Z doby priichodu
signdlu od vysilaci antény 15 k pfijimact
anténg 20 pofetné vyplyva vzddlenost d

a z doby priichodu signédlu od vysilaci an-
tény 13 k prijimaci antén#& 17 vyplyv4 vzda-
lenost e. ‘Vzdjemnou vzddlenost pFijimacich
antén 17 a 20 oznatenou f lze jednoduchym
zpisobem urdit a je znaméd téZ orientace
spojovaci €ary mezi pfijimacimi anténami
17 a 20 ve vztahu k razicimu stroji 3. Opét
Ize FeSit trojuhelnik vytvoteny stranami d,
€ a f mezi vysilaci anténou 15 a ptijimaci-
mi anténami 17 a 20 a urfit vSechny Ghly.
Vysledek tohoto vypoctu uréuje jak rovno-
béZny posun, tak i Sikmé postaveni. Je-li
jedna z obou odchylek jiZ na zdkladé pied-
chazejictho méreni zndmd, pii¢emZ mohl
byt ur€en rovnobéZny posun, napfiklad tri-
gonometrickym mérenim a Sikmé postave-
ni gyromagnetickjym kompasem, lze pak z
téchto naméFenych hodnot vypodéitat vidy
druhou odchylku. Mé&Feni probihd v tomto
pfipadé za phsobeni impulsu na oba pii-
jimace.

Na obr. 6 je vyznaCen opét laser 13 a po-
délnd osa 12 chodby. Vysilag 14 md nyni
kromeé vysilaci antény 15 jestd dal$i vysi-
lact anténu 21, jejiz vzdalenost g od vysi-
taci antény 18 je méiitelnd. Prostorovou
orientaci vysilaci antény lze patiiéng na-
stavit a pro vypocet lze zvla$t vyhodné vo-
lit op&t pravy thel vici podélné ose 12
chodby, pFifemZz spojnice mezi vysilacimi
anténami 15 a 21 je kolmd. Razici stroj 3
ma opét prijimal 18, jakoZ i prijimaci an-
ténu 17. Jsou-li vysilacimi anténami 15 a
21 v Casovych odstupech vysildny signaly,
lze ur€it doby priichodu t&chto signald od
vysilaci antény 15 k piijimaci antén& 17
a od vysilaci antény 21 k piijimaci anténé
17. Pri téchto dob prchodl vyplyvd, Ze
vzdalenost vysilaci antény 15 od pfijimaci
antény 17 vzddlenost h a ze vzdalenosti
vysilacl antény 21 od pFijimaci antény 17
pak vzdédlenost i. Trigonometrickym FreSe-
nim trojihelnika definovaného stranami g,
h a i lze vypoditat svislou rovnob&Znou od-
chylku, popripadsé vy$kovy posun.

Jak bylo uvedeno, lze tihel stoupdni nebo
spadu razictho stroje 3 vyhodnd& urdit znd-
mym zpscbem pomoci inklinometru. Trigo-
nometrickym mérenim lze souasné urdit
thel stoupani nebo spaddu a vySkovy po-
sun, je-li na razicim stroji 3 umisténa dal-
§I pfijimaci anténa 22 (obr. 7). U schema-
tického naznmateného méreni na obr. 7 vy-
sild vysitaci anténa 15 opé&t impuls, ktery
milZe byt piijimdn pfijimacimi anténami 22
a 17. Prijimaci anténa 22 miZe byt spoje-
na s vlastnim pfijimafem, ktery zde neni
vyznaten, ktery zde neni vyznaten, nebo
miZe byt napojena na prijima& 18, ktery je
spojen s anténou 17. Vzdjemnou vzddlenost
prijimacich antén 17 a 22, jakoZ i prostoro-
vou polohu t&chto pfijimacich antén 17 a
22 vzhledem k razicimu stroji 3 lze uréit
jednoduchym zplsobem. Z doby priichodu
signdlfi, vysflaci antenou 15 k pFijimacim
anténam 17 a 22 vyplyva opét vzdalenost 1
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mezi vysilaci anténou 15 a pfijimaci anté-
nou 17 a vzdéalenost 1 mezi vysilaci anté-
nou 15 a prijimaci anténou 22. Pomoci znéa-
mé vzdalenosti m pFijimacich antén 17 a
22 lze opét trigonometricky FeSit trojahel-
nik tvofeny stranami k, 1 a m. Je-li jiZ zné-
mé bud vertikdlni odchylka nebo vySkovy
posun nebo thel stoupdni nebo spadu, lze
timto vypoftem urdit vZdy druhou odchyl-
ku. Obé€ vzdélenosti k a 1 1ze vfhodng mé-
Fit za plisobeni signdlového impulsu na obé
prijimaci antény 17 a 22, p¥itemZ je priji-
maci anténa 22 spojena bud s jinym zde
neuvadénym pfijimatem, nebo s piijima-
¢em 18, pridemZ doba prlichodu od vysila-
¢e 15 k anténé 17 musi byt odliSovédna vhod-
nou volbou techniky od doby priichodu me-
zi vysilaci anténou 15 a pfijimaci anténou
22.

Diléi méfeni zndzornéné schematicky na
obr. 4 aZ 7 lze provddét v libovolném po-
fadi. Vezmou-li se v tivahu navic jesté sig-
naly gyromagnetického kompasu, které po
orientaci gyromagnetického kompasu na
podélnou osu chodby poskytuji podobné
signdly pifi odchylce raziciho stroje v $ik-
mé poloze, to znamend p¥i natoteni kolem
svislé osy lze sniZit poCet mé&Feni nutnych
pro tplné urceni polohy stroje.

Pro princip méfeni je bezvyznamné v ja-
ké vzddlenosti za razicim strojem se vysi-
lad nachdzi. S vé&tSi vzddlenosti se vSak
zmensuje presnost méFeni. Vysilate je te-
dy nutno podle rychlosti raZeni v pravidel-
nych fasovych intervalech prFemistovat ve
sméru raZeni a podle laseru znovu nasta-
vit. Spojeni mezi vysilalem a strojem, po-
pfipad& mezi vysilatem a pod&itatem jsou
trvald a musi byt dostatetn& dlouh&, aby
neomezovala pohyb stroje.

Obvykle jsou uvedend trigonometrickd
mefeni provaddéna cyklicky ve stejném po-
Fadi. VZdy nejnovéj$i naméfené a vypodlte-
né hodnoty jsou ukldddny a nahrazuji G-
daje s predchézejictho méfeni a jsou pak
v pravidelnych &asovych intervalech z pa-
méti vyvoldny.

Relativni polohu brézdiciho néstroje 5
vidi rdmu razictho stroje 3 ize urgit pomo-

ci dvou méFeni uhlt. Uhel vodorovného ne--

bo svislého naklonéni lze mérit naptiklad
indukénim, kapacitnim, elektromagnetic-
kym nebo potenciometrickym snimatem
ithlové polohy. Vystupem t&chto snimadii
pro daldi vyhodnoceni je bud digitdlni (im-
pulsy nebo kéd), nebo analogovy (proud
nebo napéti} signél, ktery je pFivadén do
poCitade. Na zdklad® thlim dmérnym sig-
nili urfuje pocitad souFadnice brazdiciho
ndstroje 5 v soulradnicové soustavé stroje,
kterd je urfena polohou ramu stroje.

Poé&ita€, ktery je s vyhodou umistén na
razicim stroji 3, musi plnit néasledujici d-
koly:

1. Vyhodnocovadni méFeni podle metod
znazornénych v obr. 4 aZ 7 a vypodet od-
chylek vyplyvajicich z t&chto méFeni. Vy-

8

hodnoceni lze provést také zvlaStnim mé-
ficim zapojenim, takZe do pocitate vstupuji
pro daldi zpracovani jiZ analogové nebo di-
gitdlni hodnoty odchylek.

2. Vypocet polohy Stitu, popfipadé jejl
odchylka v soufadnicové soustavé stroje.

3. Po vypoctu odchylek polohy raziciho
stroje, popfipadé po odelteni mé&ficich za-
fizeni nhld nebo vyvolani tdchto hodnot z
dané paméti, miZe poc&itat pfri zohledn&ni
geometrie stroje urcit polohu S§titu, popri-
padé jeho odchylku v soufadnicové sousta-
v& chodby, zapfitind&nou odchylkou razici-
ho stroje. Podital zde bere v tvahu okol-
nost, Ze odchylky raziciho stroje 3 se pro-
jevujl vG€i brazdicimu néstroji 3 rizné& po-
dle postaveni vyloZniku v daném okamZi-
KLl

4. Prevod soufadnic mezi ob&ma sousta-
vami. Poéita¢ pfedvidd odchylky Stitu pod-
minéné pracovnimi pohyby vyloZniku v
soufadnicové soustavé raziciho stroje, p¥i-
temZ vychédzi z odchylky raziciho stroje
v daném okamZiku (odpovida posunu a vy-
chyleni soufadnic}, do souFadnicové sou-
stavy chodby a zpasobuje signdl dmérny
odchylce raziciho néstroje v této soustavé,
ktery je pouZitelny jako vstup do ukazo-
vaciho pfistroje.

Zde pouZity ukazovaci piistroj je sche-
maticky zndzornén na obr. 8 a 9.

Pro lepSi prehlednost je v obr. 8 vyne-
chand 3ablona 34 poZadovaného priiezu
35. Cislem 23 je oznaden ve svislém sméru
posuvny indika¢ni pés polohy, ktery je po-
hédnén servomotorem 24. U tohoto svislého
indika&niho pésu polohy je umfstén vodo-
rovny indika&ni pas polohy 25, ktery je
pohdnén servomotorem 26. Nosnik 27, v
kterém jsou uloZeny osy 28 a 29 vratnych
viledkd vodorovného indikaéniho péasu po-
lohy 25, je v mist& 30 pevné spojen se svis-
lym indikaénim pédsem polohy 23. Servo-
motor 26 vodorovného indikaéntho pésu

" polohy je rovn&Z pevné umistén na nosni-

ku 27 a déle jsou zda navrZeny vodici tyfe
31, 32 jako vodici prvek vodorovného indi-
ka¢niho pésu polohy 25. Na vodorovném
indika¢nim pésu polohy 25 je umist&n mo-
del 33 Stitu. PGsobenim motoru 24 pro po-
hon svislého indika¢niho péasu polohy 23
je posouvén vodorovny indikaéni p4s polo-
hy ve svislém smé&ru a v méritku vyznade-
ny model 33 3titu je rovnéZ veden ve svis-
1ém sméru.

V obr. 9 je znédzornéna Sablona 34, jejiZ
vnitfni obrys 35 je v méfitku vyznafeném
modelem poZadovaného raZeného prifezu.

Celé ukazovaci zafizeni lze jednoduchym
zptsobem umistit v nezndzorn&ném pracho-
t&sném krytu, priemZ Celni &ast tohoto
krytu miZe byt v prihledném provedeni.

Je-1i obrys 36 modelu 33 §titu opatien fo-
todiodami a obrys 35 Sablony fototranzisto-
ry, vySlou fototranzistory na obrysu 35 3ab-
lony 34 signdl, dopadne-li svétlo vyzéafené
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fotodiodou obrysu 36 ‘modelu’ 33 Stitu na

fototranzvstory Tento mgnal znamena zZe

5tit se dotykd okraje priifezu. Pfi vzniku
tohoto signalu miZe proto obsluha razici-
ho str0]e provést odpovidajici zdsahy do
fizeni Stitu. Signélu lze vSdk také jednodu-
chym’ zpisobem pouZit pro vypnuti pohonu
vyloZritku  pomoci
akéniho prvku.
Ukazovaci zar1zen1 miZe podle svého vy-
baveni plmt rlizné tkoly. Ukazovaci zafi-
zeni miiZe napriklad vyznamt pouze polo-
hu bréazdiciho nastroje 5, prlcemz vyloZnik

neni ve svém pohybu omezovan a lze ho'

ovladat obsluhou stroje i mimo poZadova-
ny  prifez. Ukazovaci zafizeni vybavené
fotodiodami a fototranz1story miZe v oka-
mziku, kdy obrys §titu se dotkneé poZado-
vaneho prirezu nebo ho zafne prekrafo-
-vat, vyvolat opticky nebo akusticky varov-
ny 51gnal

Indukéni pasy polohy mohou byt ovldda-
ny bud nepfetrZité pra‘cu]mlml servoinoto-
ry a potenciometry, nebo snimadi dhlové
polohy, popfipad8d pomoci krokovych mo-
tort.

U zndzornéného zpdsobu provedeni 1ze
umistit od sebe vzdalené dvé rovnob&Zné
Sablony znézoriiujici poZadovany prifez.
V tomto pripadé je okraj vnitiniho obrysu
téchto $ablon, ktery odpovidd poZadovane-
mu plurezu opaifed svdielnym vodifein,
fotodiodami a/nebo fototranustory, pricemzZ
induk&ni pé&sy polohy jsou priisvitné. Sab-
lony jsou nutn& umisténé tak, Ze vidy ]ed-
na Sablona je umisténa pfed mdukcmm péa-
sem polohy, kde je uchycen model $titu a
druha je'za timto induk&nim’ péasem ‘polohy.
Je-li' model 3titu proveden tak, Ze zeslabu—
je svétlo, dochédzi ke zméng 31gna1u méfe-

ného’ fototranmstory tehdy, kdyZ vnikne

Obly.y modelu §titu do drahy paprsku mezi

vhit¥nimi ~okra]1 Sablony. V tomto pFipadg

elektrohydraulického
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sé pouzije odchylky signdlu fototranzisto-
rd bud pro vyvoldni akustického nebo optic-
kého varovného signdlu’' nebo také k vy-
pnuti pohonu vyloZniku.

Sablony s vyznatenym poZadovanym pri-
fezem lze jednodichym zplisobem vymé&nit
a nahradlt je jinymi, v méFitku zobrazeny-
mi prafFezy. Sablona miZe mit vyraZeny
otv'6r, odpovidajici poZddovanému raZené-
mu prifezi nebo mimo oblast v mé&Fitku
zn&zornéného poZadovaného prifezu men-
§1 transparenci neZ uvnit¥ této oblasti.

Na“obr. 10 je opét vyznaden svisly indi-
katni pas polohy gislen 23 a vodorovny
indikaéni pas polohy &islem 25. K vodorov-
nému indikatnimu pasu polohy 25 je pri-
pevndn model 33 Stitu. V pohledu na uka-
zovaci zafizeni ve sméru Sipky 39 'jsou v
urdité ‘vzdédlenosti za sebou umistény 3ab-
lony prifezi 34 a 38. Okraje 35 t&chto $ab-
lon priifezu jsou opatFény fotodiodami, po-
p'fip-adé"fotxotranzi‘st‘o‘r'y 37, pritemz vzdy
v pol@ze‘fot‘odwdy na Sablong 34 je umis-
tén ve sméru Sipky 39 na Sabloné 38 foto-
tranzistor. Model 33 $titu je v takové vzdé-
leriosti od indikafniho péasu polohy 25, Ze
ji lze posunovat mezi ob&ma sablonarm 34
a ‘38. Vnikne-li model 33 titu do drahy pa-
prvKa mezi fotodlody a fototranzistory 37
sabloh 34 '‘a 38; pferudi se drdha paprski a
je” vyvolan odpov1xda]101 signdl, popfipadé
regulalni impuls pro vypinaci zatizeni po-
honu vyloZniku. V tomto piipadé neni nut-
né, aby indika¢ni péds polohy pohybujici
modelem §titu’ byl présvitny. Model §titu
1zé nd’ indikatnim pdsu polohy jednodu-
chym zplhsobem upevnit pomoci rozpérné-
ho prvku 40, ktery saha do volného prosto-
ru’ jedné z obou $ablon prliezu, v daném
piipadé Sablony 38.

Polion modelu §titu miZe vbyt FeSen mis-
to popsanymi indika¢nimi péasy polohy téZ
vietenovym pohonem.

PREDMET VYNALEZU

1. ZpGsob fizeni pracovniho chodu bréaz-
diciho néastroje, uloZeného na razicim stro-
ji, pohyblivého po porubnim €ele zjiit&nim
jeho dogasné polohy vzhledem k relativni
poloze raziciho stroje s dil¢im zdb&rem k
poZadovanému profilu raZené chodby, pfi-
demZ poZadovany profil razené chodby se
ur€uje nejméné& jednim laserovym paprs-
kem usmérnénym podél chodby, vyznalu-
jici se tim, Ze se laserovym paprskem sta-
novi vzhledem k podélné ose raZené chod-
by nejméné jeden pevny méFici bod, zméri
se prichodové doby signdldl mezi nejméné
jednim pevnym méficim bodem a dvéma
body zvolenymi na razicim stroji nebo me-
Zi nejméné dvéma pevnymi méficimi body
s nejméné jednim bodem zvolenym na razi-
cim stroji, nafeZ se z naméFenych pricho-
dovych dob trigonometricky vypoé&itd sku-
tetnéd poloha raziciho stroje a brazdici na-

stroj raziciho stroje se nastavi do poZado-
vané polohy vzhledem k skutetné poloze ra-
ziciho stroje.

2. Zphsob podle bodu 1 vyznalujici se
tim, Ze se jako meéfFicich bodfd pouZije vy-
silacich antén nebo pFijimacich antén, p¥i-
temZ se z vysilacich antén vysilaji elektro-
magnetické nebo akustické viny, které od-
povidajici prijimace piFijimaji.

3. Zptisob podle bodd 1, 2 vyznadujici se
tim, Ze se z vysilacich antén vysilaji sig-
nély ve tvaru impulsh, pfi¢emZ se signdly
rliznych vysilacich antén vysilaji jako im-
pulsy &asové oddé&lené.

4. Zptsob podle bodd 1 aZ 3 vyznadujici
se tim, Ze pri souasném vysilani signald
z vice vysilacich antén, kaZd4 vysilaci an-
téna vysild viny jiné frekvence.

5. Zafizeni k provadéni zplsobu podle
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bodt 1 aZ 4, které sestdvd z prostFedki
stroje uloZeného na razicim stroji s dil&im
zébérem, pohyblivého po rubacim &ele po-
dle dodasné polohy raziciho stroje k poZa-
dovanému profilu raZené chodby uréeného
nejméné jednim laserovym paprskem u-
smérn&nym podle podélné osy chodby, vy-
znatujici se tim, Ze v raZené chodbg je u-
spofdddn nejméné& jeden vysflal (14) nebo
pFijimat jako pevny vztahovy méfFici bod
a nejmén& dvé vysilaci antény (15, 16, 21),
pevné vzhledem k podélné ose (12) razi-
ctho stroje (3) ur¢ené laserem (13), na ra-
zicim stroji (3) je uspoFaddn nejménd je-
den prijima¢ (18, 19) nebo vysila¢ s nej-
méné dvéma piijimacimi anténami (17, 20,
22), pfitemZ vysilafe a pfijimace jsou spo-
jeny vedenim a pocitadem.

6. Zafizeni podle bodu 5 vyznadujici se
tim, Ze t¥i vysilaci antény (15, 16, 21) jsou
uspofdddny v rovind podle podélné osy
chodby do trojihelnika a t¥i pfijimaci an-
tény (17, 20, 22) jsou uspoidddny v roving
na razicim stroji (3).

7. Zatizeni podle bodu 1 vyznadujici se
tim, Ze na razicim stroji (3] jsou umisté-
ny inklinometry, potenciometry nebo sni-
‘mate wthlové polohy pro vysflani signdli
o orientaci brazdictho néstroje (5) wvzhle-
dem k razicimu stroji (3), popifipad& i Ghlu
stoupdni, spddu nebo sklonu raziciho stro-
je (3}, spojené is potitatem.

8. Zarizeni podle bodli 1, 6 vyznadujici
se tim, Ze vysilaci antény (15, 16, 21) jsou
pro zjiSténi dofasné polohy brazdiciho néa-
opatfeny sefizovacim zafrizenim pro nasta-
veni jejich polohy.

9. Zafizeni podle bodi@l 1, 6 vyznadujici
se tim, Ze pfijimaci antény (17, 20, 22), po-
pfipad€ i inklinometry jsou piestavitelné.

10. Zafizeni podle bodd 5 a%Z 9 vyznadu-
jici se tim, Ze tFi vysilaci antény (15, 16,
21) vysilafe .(14) jsou umistdny v rozich
trojahelniku, rovina vymezenad vysilacimi
anténami (15, 16, 21) je usm&rn&na vzhle-
dem k podélné ose (12) chodby a na razi-

12

cim stroji (3) jsou umistdny dva piijima-
e (18, 19} a t¥i pFfijimaci antény (17, 20,
22), které jsou podle volby spojeny s vysi-

' latem (14), popfipadé s pifijimadi (18, 19).

11. Zatizeni podle bodl 5 aZ 10 vyznadu-
jici se tim, Ze poditat je spojen s ukazova-
cim zafizenim, které ukazuje skuteénou po-
lohu brézdiciho néstroje (5) vzhledem k
poZadovanému profilu.

12. Zafizeni podle bodu 11 vyznacujici
se tim, Ze ukazovaci zafFizeni sestdvd ze
dvou na sebe kolmych indikacnich pésd
(23, 25) nebo ukazovacich vFeten polohy,
které jsou pohdné&ny servomotory nebo kro-
kovymi motory (24, 26) fizenymi podita-
¢em, pfitemZ v jednom indika&nim pédsu
(25), popfipadé vietenu polohy je prove-
den ve zvoleném mé&fFitku model (33) bréaz-
diciho né&stroje (5) s vnéj§im obvodem
{36), a z nejmén& jedné Sablony (34, 38)
s vnitfnim obvodem (35, 37) poZadované-
ho profilu raZené chodby provedeného ve
stejném mé&¥Fitku jako model (33) brézdici-
ho né4stroje (5).

13. Zarizeni podle bodu 12 vyznadujici
se tim, Ze jedna 3ablona (34) poZadovaného
profilu raZené chodby je umist&na pfred in-
dikaénimi pdsy (23, 25), popfipadé vieteny
polohy.

14. Zafizeni podle bodu 12 vyznadujici
se tim, Ze Sablony (34, 38) poZadovaného
profilu raZené chodby jsou usporadéany vza-
jemné& rovnob&Zné za sebou a model (33)
brdzdiciho néstroje (5) je uspofddan po-
suvné mezi Sablonami (34, 38]).

15. Zarizeni podle bodu 12 vyznadujici
se tim, Ze vné&jSi obvod (36) modelu (33)
brézdiciho néstroje (5) je opatien fotodio-
dami nebo obdobnymi svételnymi zdroji,
popfipad8 fototranzistory nebo obdobnymi
prvky citlivymi na své&tlo a vnitini obvod
(35, 37) 3ablon (34, 38) je osazen fototran-
zistory nebo obdobnymi prvky citlivymi na
svétlo, popiipadé fotodiodami nebo obdob-
nymi svételnymi zdroji. '

3 listy vykrest




250202

O -

T L T




250202

4 =
—
/,wav:wr

Vvvz'nwv?ﬂﬁrwvwrr";irﬂ?yﬂ




250202

0br 1_0
N ,,3

| 42 3€ ; | /25

28 5

N ONn

M /
. X/ 7a

74 37 35 33 35




	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

