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(54) Ovlddac{ mechanismus pohyblivé &dsti

dotykového méiicfho systému sledovaciho
méfidla pro aktivni kontrolu na obréb&cich
strojich

(57)0viddact mechanismus pohyblivé &isti -
dotykového mé&ficiho systému sledovaciho mé-
fidla slouii pro ovl4déni systému v malém
a sougasné& velkém rozsahu méfeni pfi dodrze-
ni stejnych podminek m&feni. Pohyblivd &4st
(14) meéficiho systému je zav&Sena na lanku
(1) ptes rolnu (2) s navinutim na civce (3):
Tlagnd pruzina (6) a ozubce (4) aretuji
vySkovou polohu méficiho systému. Rolna (2)
Jje oto&né upevnéna na del3im rameni dvou-
ramenné pdky (8). TaZnd pruzina (9) je u~
pevnéna na druhém, kratSim rameni a vyrovnd-
vd hmotnost zavéseného systému. Odtladenim .
ovlddade a jeho pootoZenim lze pfestavit :
vysku systému. Nezapnuty élektromagnet (10)-
se prodlouZenym jddrem (16) dotykd dvoura-
menné pdky (8) v horn{ poloze, dolni poloha
pdky (8) s rolnou (2) uddvé velikost vysko-
‘vého piestaveni pohyblivé &dsti (14) méfi- .
ciho systému o malém rozsahu.
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Vyndlez se iykd ovlddaciho mechanismu pohyblivé Edsti dotykového méficiho systému
sledovaciho méfidla pro aktivni kontrolu na obrédb&cich strojich, zejména brusksich na plo-
cho a rotaénich.

PoZadavek primyslu, pokud se tykd sledovacich méfidel pro aktivni kontrolu na obrébg-
cichstrojich, zejména bruskdch na plocho rovinnych a rotacnich je, aby broufeni souédstek,
kterych se opracovdvd jeden kus nebo velkd série, byl raciondlni. To vedlo k vyvo3ji a pou-
zivdni absolutnd méficich &fslicovych sledovacich mé&fidel.

Dosavadni zndmd sledovaci mé&fidla pro aktivni kontrolu na bruskdch na plocho pouziva-
ji odporového m&rfidla s malym rozsahem m&feni (0,5 mm). Maly méFici rozsah zplsobuje kompli-
kace pfi nulovéni méfidla vzhledem k zékladné pfi vyludovéni tepelné diletace upinadla.
Jédro ci{vek m&ficiho systému je ovldddno vykyvnym palcem s dotykem, jeho osa je pevn& spo-
jend s frémou:stroje. Pfestaveni je moZné po povoleni abjimek trubkového drZdku mé&fidla.

Podstatné zdokonaleni ¢innosti m&fidla pfedstavuje ovlédéci mechanismus pohyblivé ¢és-
ti dotykového méficiho systému sledovaciho mefidla pro aktivni kontrolu na obrédbécich stro-
Jich, podle vyndlezu, jehoZ podstzta je, Ze pohyblivd &4st m&ficiho systému je zavésena
na lanku pfes rolnu, s navinutim na cfvce opatfené tlagnou pruZinou, odpruzenym ovléddacem
a aozubcl aretace polohy méficfho systému ke krytu &4sti vika, pfitem? rolna je atoéné u-
pevnéna na del8im rameni dvouramenné pédky, -k jejimuZ krat3imu rameni je pfipevnéna taznd
pruzina. K del&imu rameni dvouramenné psky pfiléhd prodlouZené jédro elektromagnetu.

Rezeni umoZnuje kloubit spoletnym mechanismem ov14ddn{ vertikdlnfho pohybu pohyblivé
€dsti mé&ficiho systému v malém rozsahu (fddové do 0,8 mm) 2 pohyb m&ficiho systému ve vel-
kém mé&ficim rozsahu (0 a% 100 mm) pfi zachovdni moinosti zavEésit mechanismus v libovolné
vySce velkého mé&ficiho rozsahu a v n{ pomoc{ elekiromechanického mechanismu a didlkového
ovlddani pou?it maly méfici rozsah pfi dodrZen{ konstantniho tlaku pfibli¥eni a rychlosti
piiblf{Zen{f k mé&fici plose.

Velky méfici rozsah je ov14dédn ruéné zatladenim a pootoéenim rudniho ovlédade.

Velky m&fic{ rozsah méfidla umoznuje elimitovat tepelné diletace upinadla tim, Ze lze
méfidlem konitrolovat vychoz{ nulovac{ bod i v probghu broudenf, je moZno mé&fit hlubokd z4-
pichem brouSené drdiky a rtzné tvary. Velky méfici rozsah a pohyb m&ficiho systému umoZnu-
je, %e dotykajic{ se hrot mé&fidla pfi pfejfidén{ vélcové plochy vn33ji{ nebo vnit®n{, kol-
mo-na jeji osu rotace nam@f{ a zndzorni nejvys3{ nebo nejni?i{ bod té&lesa. Soufadnice
nejvyssiho bodu plochy jsou ddleZité pro brousen{ dal3f{ plochy vztainé k ose t&lesa nebo
k jeho povrchu. Velky m&fic{ rozsah umoZnuje zasunout mé&Fici hrot mimo dosah pohybujici
se broufené &dsti, aby obsluze nepfekéZel.

Vyndlez bude bliZe objasn&n na jednom piifkladu proveden{ na pfipojeném vykresu znd-
zornujfcim ruéni ovlddani velksého rozsahu pohybu méficiho systému a elektromechanické
ovlddéni pohybu maléhao meficiho rozsahu, zav&Sen{ pohyblivé &4sti m&ficiho systému ve vy-
Skové libovolné poloze a mechanismus zaji3fujfc{ konstantn{ piftlak systému na méfici
hrot.

Pohyblivé £4st mé&ficfho systému je zav&3ena na lanku 1 navinutém pfes otdéivou rolnu’
2 na civku 3 aretovanou boZnimi ozubci 4 vytvofenymi na civece 3 a krytu 84sti vika 5,
tla&nd pruzina 6 vyvozujfci tlak ve sméru axidlnf osy zajiifuje ozubce v zdbéru, ovlédad
7 Je tolny po pfekeondni tlaku tlagné pruziny 6, rolna 2 je oto&n& uloZena na del3fm rameni
dvouramenné pdky B, na krat3im rameni je taZn4 pruzina 3 piekondvajfci tah lanka vyvozeny
hmotnosti pohyblivé €4sti méficfho systému pfi zveddni nebo zpoudtEn{ méficiho systému.
Elektromechanické ovl4ddni umoZnuje odtladenf deldfho ramene dvouramenné pdky 8 elektro-
magnetem 10 a sniZeni rolny 2 v malém rozsahu. Pohyblivd &&st m&ficfho systému zavé3end
a ozubci zajisténd na civce 3 pomoc{ lanka 1 pfes rolnu 2 po sniZenf osy ot4d&enf rolny 2
sniZ{ svoji polohu. Velikost vychylené dvouramenné pdky 8 je sefiditelnd dvéma stavitelny-
mi Sroubovymi dorazy 11. Vychyleni dvouramenné pdky 8 elektromagnetem 10 brzd{ oboustranns
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olejopneumaticky tlumi& 12. Elektromagnet 10 je ovldddn rudnim tlatitkem nebo paralelns
zapojenym Casovym spinadem a bezdotykovym snimagem. Prodlouzené jédro 16 se dotykd delsi-
ho ramene dvouramenné pdky 8. Pohyblivé 84st m&ficiho systému 14 se pohybuje ve valivém
vedenf. Ovlddaci mechanismus je nesen na pevné &&sti krytu 15.

V piipadé, Ze obsluha pouzfvd velkého méfictho rozsahu, zatla&f rukou ovlédad 1, stla-
€1 tla&nou pruiinu §, bo&n{ ozubce 4 se uvolnI ze zébéru a 1lze navijenim lanka 1 na civku
3 ménit vySku pohyblivé &dsti m8Ficiho systému s dotykovym hrotem vgi méfensd plose, Tlaé-
nd pruZina 9 pfekondvd pomoci dvouramenné pdky 8 hmotnost pohyblivé &dsti méficiho systé-
mu l4.

Maly mé&ficl rozsah lze pouZit po zaaretovéni ozubcl 4 a zavéZen{ m&ficiho systému
v libovolné poloze vyskového rozsahu po pfivedeni elektrického proudu do elektromagnetu.
ProdlouZené jédro 16 elektromagnetu 10 pfekond tah taZné pruziny a sni?f deldi rameno dvou-
ramenné pdky 8 do dolnf polohy. Osa otd&eni rolny 2 se snf?f a s n{ i pohyblivd &dst m&-
Ficfho systému. Pfedpokladem mé&feni je, Ze v rozsahu posuvu pohyblivé &4sti méficiho sy-
stému je oproti m&Ficimu hrotu, kterym je sysfém opatfen, méfend plocha.

PREDMET VYNALEZU

Ovlddac{ mechanismus pohyblivé &4sti dotykového méficiho systému sledovaciho m&fidla
pro aktivni kontrolu na obrgb&cich strojich, vyznatujic{ se-tim, Ze-pohyblivé 84st méfici-
ho systému (14) je zavéZena na lanku (1) pfes ot4&&ivou rolnu (2), s navinutim na civce (3),
opatfené tlaénou pruZinou (6) odprufenym ovlsdagem (7) a boEnimi ozubci (4) aretace polohy
meéficiho systému ke krytu Zdsti vika (5), pfiZemz ot4divéd rolma (2) je oto&n& upevnina na
delSim rameni dvouramenné pdky (8), k jejimu? krat&imu rameni je pfipevn&na taZnd pruzina
(9) a k delsimu rameni pfiléhs .prodloufené jadro (16) elektromagnetu (10).

1 vykres



CS 273799 B1




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

