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(54) Zptsob integrovandho fizeri a pohonu suportd brusky na otvorj

Vynilez <e tyka zpiisobu irtegrovaného fizeni a pohonu suport brusky na otvory.

U soudasnych brusek na otvory jsou oba suporfy, pti&ny i podélny, Fizeny a pohénény
odlisnym zptsobem. K oscila&nimu pohybu podélného suportu se konstruujif rejlastéji separdt-
ni zarfzeni. Jeden ze zplisobti fizeni pFiiného suportu vychaz{ népf. od elektricky ovladané
pFevodové skiiné, v ni7 se vlastni fizeni pohybu - renf-1i pouzito sledovaci méfidlo - od-
vozuje od polohy raradZek, respektive spinaét, spojeﬁich 8 touto skiini. Jiny zpisob pouiiva
jako pohonny mechanismus krokovy motor, spojeny s ptilnym suportem pomoci kulitkového 3Srou-
hu. Ridici povely jsou odvozeny elektricky od polohy 3roubu. P?i brouseni ra tzv.‘sledovaci
méiridle se Fidici{ povely odvozujf od snimale sledovacfho méifidla. Rizen{ a pohon podélného
suportu jé provadéno zpravidla tim zphsobem, Ze pro prihliZeni do pracovni polohy a orovna-
vani se pou?iva jeden agregit a pro‘oscilaci v pracovni poloze druhy agregét, quvse prekle~
pul velmi &iroky rozsah pracovnich rychlosti a zrychleni.

Zasadnf nevyhodou znadm§ch zpisodbt je, Ze obvykle je tizeni pcdélného a pfi3ného su-
portu feleno odlisrym zpisobem, coZ pfi korkrétni realisaci vy’Zaduje agregaty pracujicf na
rozliénych prircipech a vy?adujici tudil roz1i&né pomocné obvody, které vzhle'em. k rozlid-
nimu charakteru agresat® nelze zpravidla sjednotit. Dalsf nevyhodou znémych zpisobd je nut-
nost pou’it samostatny agregat pro vytvafeni oscilaéniho pohybu poiélného suportu.

Uvederé revfhody odstranuje zpfisob integrovaného fizeni a poiionu sup-rtd brusky ra ot-

vory.
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Jeho podstata spodiv v tom, 7e pomoci indukérich diferencidlnich snima3fi <e snimaj{ rozmér
obrobku, poloha »fiéného a podélného suportu a porovnanim ramifenych hodrot ziskarych d
indukénich diferencidlnich snimacéhd podélnétqo a priiného suportu ce zadanyni hednotami se pii-
sobi na akéni &leny podélrého a prfidného suportu, &¢imZ se dosidhne shodnosti zadavanych a do-
sahovanych hodnot, Oscilaéni, orovndvaci i pomocré pohyby podélnéno suportu jsou dosahovany
pisobenim jediného ak&éniho &lenu.

Pokrok dosa%enj vynalezem spoiiv zejména v tom, 7e pro oba pracovni suporty se pouii-
gaijednotny zphsob Fizeni i mé&feni, jehoZ? realizace vych&zi pro oba suporty ze shodrych agre-
gatt, které mohou mit spolefné pomocné obvody, &imZ je vytvofen z4dkladni predpoklad pro in-
tegraci systému. Daléiﬁ pokrokem je meZnost vyloudit samostatny agregit pro vytvareri osci-
ladniho pohybu podélného stolu,

Zpfisob integrovaného fizen{ a pohonu suportd brusky na otvery je popsdin na pifikladu
brouseni na t.zv. sledovaci m&fidlo s orovnavanim uprostied pracovriho cyklu.

Na zatatku pracovniho cyklu je pndélny i prffény suport ve vichozi peloze. Jsou-1i «pl- -
nény viechny pomocré podminky pro start stroje, pak na povel pro zalatek cyklu dojde nej-
prve k zasunuti sle!ovaciho-méﬁidla do otvoru ohrohku, kter¥ ma hyt brouden. Indukdnf di- .
ferencidlni snimad zabudovany v tomto sledovacim mdfidle snimé pr*hé&snd rozmdr ohrohku. Po
zasunut{ méfidla <e ménf programové zaddvana hodnota pre podéln§y suport tak, 7e po vytvoie-
ni odchylky mezi zadavanou “10dnotou a hodnotou naméferou indukénim diferencialnim snimadem
podélného suportu se pisobi na akdn{ &len podélného suportu tak, ahy se dosidhlo <hodnosti
zadavané a nqméfené hodrioty. Podélny suport tak v podstatd mén{ polohu v souhlase se za-
davanou hodnotou. Zadavana hédnota (a tim i poloha podélného suportu) se méni tak, Ze nasta-
ne n5jeti brous;ciho kotoudku do hroudenédho otvoru. Po rajeti do brouseného otvoru nastava
oscilace podélného suportu, ktera je vyvolana periodickou zménou Eadévané hodnoty podélného
guportu. Soulasné se zaladtkem oscilace se zadne winit zadavani hodnota pFiéného suportu,
kterad obdobnym zphsobem jako u pndélného suportu phsobi zmnénu jeho polohy. Rfzerou zménou
polohy pfiéného suportu se dosahuje nejprve pribliZeni povrchu obr&hdnéhc otvoru a brousici-
ho kotoudku a pii dals{f fizené zmé&né& zadavac{ hodnoty vlastniho bhrouleni. Pfi cyklu Piveném
sledovacim m&fidlem se daldt faze brousen{ Fidf pomoci indukénho diferencidlnfho snimade
sledovacfho miéfidla. fo odbrouseni predem 7zvolené RAsti pridavku se brougeni vhodnon zmérou
zadavaci hodnoty pfiéného suportu, brousici kotoudek vyjede z otvoru nasledkem zmdny zada-
vaci hodnoty podélrého supoertu, sklopf se orovnivad a pomoci programové zminy zadivac{ hod-
noty podélného suportu, ktera zpficobuje ekvivalertni zmdnu polohy podilného suportu, se
orovna bhrousici kotoulek. Po ﬁkonéeni orovnivani <e orovnavatf zvedne a pisohenim )rogramové
zmény zadavaci hodnoty podélnéio suportu najede opdt hrousic{ kotoudek do otvoru a vlivem
periodické>zmény'zadévaci hodhoty nastava opét oscilace. drousenf pokraduje vlivem .rogramo~
vé rizené zmény zaddvaci hodnoty prfi&ného su.ortu, pridem? dal3i fize jsou opét fizeny poﬁo—
cf udajt ziskanych z induk&niho diferenciilniho snimade sledovaci4o méridla. Po doeaién{ ko-
neéného rozmérg nastavaji zmény zadavacich hodnot a tim i polohy ohou suportd tak; ahy mohl

byt vyrobek vyménén a ahy mohl zadft dals{ pracovni cyklus.
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Je ziejméy re obdobn® miize byt zplisoh integrovaného Fizeni a pohoru supoertt aplikovan

i u jirych typh brousiciho cyklu pfi ptipadném doulnéni o jiné pomocré agrecaty.

P EODVWET VYYALEZU

1. Zptsob irtegrovaného Fizenf a pohonu suport® hrusky ra otvory vyznafeny tim, 7e pomoci
indukénich diferencialnich srimadt se snimad rozmér obrohku, poloha pfiéného a podilrého
suportu a porovnanim namtfenfch hodnot zickanych o irduk&nich diferenciddnich snimadi
podélného a pridného suportu se zadanymi hodnotami <e p*eohi na skéni &lery pedélného a

pfiéného suportu, &im’ se do<dhne <hodrosti zadavanych a dosahovanych odrot.

2, Zphsob podle brdu 1 vyznaleny tim, je. oscilaéri, orovnavaci i pomocné pohyby podélrého

suportu jsou dosahovany plsohenim jedirého akéniho Clenu.
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