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Rezaci zaFizeni
Oblast techniky
Vynalez se tyka fezaciho zafizeni, zejména pro oddélovani dlouhych ¢asti obrobku, obsahujiciho pilovy

list a pridrzné zafizeni pro odd¢lené Casti obrobku.

Dosavadni stav techniky

U CNC stroji majicich fezaci zafizeni mohou byt ¢asti, které byly oddéleny od obrobku, urychleny
pilovym listem a vyhozeny z pracovniho prostoru stroje. Tyto vymrsténé Casti predstavuji znacné
nebezpeci pro osoby v blizkosti stroje. Proto jsou na téchto CNC strojich obvykle poskytnuta pridrzna
zafizeni v podobé clon jako ochrana proti tfiskam. U stroju s velkymi obrabécimi portaly pro panely z
masivniho dfeva jsou na pfednich stranach pracovniho stolu stroje poskytnuty narazové stény, které jsou
uréeny k zadrzeni ¢asti vyhozenych pilovym listem.

Ukazalo se vSak, Ze tato bezpecnostni opatfeni jsou nedostatecna. Zejména dlouhé oddélené ¢asti mohou

snadno prorazit ochranné clony. Narazov¢ stény na pracovnim stole jsou jednak drah¢ a jednak neucinné
v pripad¢ ukosovych fezu a fezi kolmych na smér prepravy obrobku skrze fezaci zafizeni.

Podstata vvnalezu

Cilem predkladaného vynalezu je proto poskytnout fezaci zafizeni majici ucinnou ochranu proti
vyhozeni ¢asti.

Tohoto cile je dosazeno pomoci fezaciho zafizeni, zejména pro oddélovani dlouhych ¢asti obrobku,
obsahujiciho pilovy list a pfidrzné zafizeni pro oddélené Casti obrobku, kterézto fezaci zafizeni se
vyznacuje tim, Ze pfidrzné zafizeni ma pridrzny prvek alespori na strané pilového listu smérujici k ¢asti
obrobku, ktera ma byt odd¢lena, kteryzto pfidrzny prvek je usporadan pred pilovym listem ve sméru
obrabéni obrobku a je pohyblivy tak, Ze je pohyblivy z neaktivni polohy nad obrobkem do aktivni
polohy, ktera saha pred predni konec obrobku.

V fezacim zafizeni podle vynalezu je pfidrzné zafizeni usporadano blizko pilového listu a je ucinné jiz
pfed dokonc¢enim fezu pilou. To znamena, Ze oddélené ¢asti obrobku nejsou pilovym listem urychlovany
akcelerovany nebo jen mimé urychlovany, a proto nemohou predstavovat riziko pro osoby v blizkosti.
Alespon jeden pridrzny prvek lze posunout pred predni konec obrobku jesté predtim, neZ je obrobek
pilovym listem zcela odfiznut. Po oddéleni odpadniho dilu obrobku miiZe byt pilovym listem urychlen
maximalné o né€kolik centimetru, nez narazi na pfidrzny prvek. Dochazi tedy maximalné k minimalnimu
urychleni odpadniho dilu, a proto nemusi byt pridrzny prvek t€Zkou, pevnou komponentou, a lze jim
proto snadno pohybovat spolu s fezacim zafizenim.

Pridrzné zafizeni fezaciho zafizeni podle vynalezu je ucinné zcela nezavisle na sméru fezu pilou. Diky
tomu je poprvé mozné poskytnout spolehlivou ochranu proti odletujicim odpadnim dilim, a to 1 pfi
Sikmych nebo svislych fezech pilou. S touto ochranou, ktera je ucinna za vsech podminek, je dokonce
mozné provadet rucni prace na stejném obrobku béhem fezani.

Je vyhodné, pokud ma pridrzné zafizeni pfidrzny prvek na obou stranach pilového listu. Diky této
symetrické konstrukci pridrzného zafizeni je ucinné bez ohledu na to, zda je odpadni dil obrobku
oddé¢len na levé nebo pravé strané obrobku.

Ve vyhodném provedeni fezaciho zafizeni muze byt pridrzny prvek nebo prvky oto¢né usporadany na
fezacim zafizeni tak, aby se mohly otacet z neaktivni polohy spocivajici na povrchu obrobku do aktivni
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polohy sahajici pfed pfedni konec obrobku. Tim, Ze spociva na vrchni plose obrobku, muze pridrzny
prvek nebo prvky snadno detekovat pfedni konec obrobku kratce predtim, nez pilovy list dosahne
uvedeného predniho konce. Kromé otocného usporfadani pfidrznych prvki je samozrejmé mozné i
linearné premistitelné usporadani uvedenych prvka.

Zvlastni vyhody vznikaji, pokud lze pfidrzny prvek nebo prvky automaticky posunout do aktivni polohy
kratce pred tim, nez pilovy list dosdhne pfedniho konce obrobku. Toho lze dosahnout napfiklad tak, ze
alespon jeden pridrzny prvek ve své neaktivni poloze klouze podél povrchu obrobku pruzinovym
zpusobem a po dosazeni predniho konce obrobku se silou pruziny posune dola do své aktivni polohy
pred prednim koncem obrobku.

Pridrzné prvky mohou byt pohyblivé mezi neaktivnimi a aktivnimi polohami, napfiklad pomoci
usporadani valcu. Pfingjmensim pohyb do aktivni polohy muze probihat automaticky, jak je popsano
vySe. Samoziejm¢ v§ak muze byt poskytnuto také senzorem ovladané hnaci zafizeni pro alespon jeden
pridrzny prvek.

Ve vyhodném provedeni se vynalez tyka fezaciho zafizeni obsahujiciho pilovy list pro oddélovani ¢asti
od obrobku, pridrzné zafizeni pro zabranéni zpétnému vrhu oddélenych ¢asti a senzorem ovladané hnaci
zafizeni pro pohanéni alespon jednoho piidrzného prvku piidrzného zarizeni mezi neaktivni polohou a
aktivni polohou a vyhodné naopak. Senzorem ovladané hnaci zafizeni dale obsahuje prvni senzorovou
jednotku, ktera je na fezacim zafizeni usporadana tak, ze prvni senzorova jednotka je schopna detekovat
koncovou plochu obrobku dfive, nez je pilovy list schopen zcela oddé€lit ast od obrobku. Senzorem
ovladané hnaci zafizeni umoznuje aktivni ovladani alespon jednoho pridrzného prvku.

Vyhodné je pridrzné zarizeni — pii pohledu ve sméru obrabéni rezaciho listu — umisténo v oblasti predni
strany fezaciho zafizeni a prvni senzorova jednotka pfi pohledu ve sméru obrabéni fezaciho listu je
umisténa mezi pridrznym zafizenim a pilovym listem. Toto vyhodné usporadani umoziuje dat prvni
senzorovou jednotku co nejblize bodu, kde prochazi koncova plocha obrobku. Tim se¢ usnadni detekce
koncové plochy obrobku.

Prvni senzorova jednotka vyhodné pouziva méfeni vzdalenosti mezi prvni senzorovou jednotkou a
povrchem obrobku. Zménu naméfené vzdalenosti na koncové plose obrobku lze pouzit jako indikaci, ze
pilovy list t¢éméf dosahl koncové plochy obrobku, a proto musi alespon jeden pridrzny prvek zménit
svou polohu z neaktivni polohy do aktivni polohy.

V dal§im vyhodném provedeni funguje prvni senzorova jednotka bezkontaktné. Toto provedeni
nepotiebuje mechanicky kontakt mezi pridrznym prvkem a obrobkem, aby byla detekovana koncova
plocha obrobku pfed tim, nez pilovy list zcela odd¢li ¢ast od obrobku. Takové fungovani zabrarniuje
poskozeni povrchu obrobku a takové fungovani je bez opotfebeni.

Vyhodné fezaci zafizeni dale obsahuje ovladaci zafizeni pro ovladani senzorem ovladaného hnaciho
zafizeni, a pficemz ovladaci zafizeni je uzpusobeno k tomu, aby instruovalo senzorem ovladané hnaci
zafizeni k pohanéni alespoi jednoho pfidrzného prvku do aktivni polohy, kdyz prvni senzorova jednotka
detekovala koncovou plochu obrobku. PouZiti ovladaciho zafizeni umoziiuje kromé¢ ovladani senzorem
ovladaného hnaciho zafizeni dal§i moznosti ovladani fezaciho zafizeni s ohledem na bezpeénost obsluhy
fezaciho zafizeni, jako jsou nouzova vypnuti fezaciho zafizeni.

V dalsim vyhodném provedeni obsahuje senzorem ovladané hnaci zafizeni dale zafizeni pro
monitorovani stavu pfidrzného zafizeni pro monitorovani, zda je pfidrzny prvek v aktivni poloze nebo
neaktivni poloze. Toto provedeni umoziuje ovérit, zda pridrzné zarizeni spravné pracuje, nebo ne.

Zafizenim pro monitorovani stavu je vvhodn¢ druha senzorova jednotka. Pouziti dvou senzorovych
jednotek pro fezaci zafizeni dale zlepSuje bezpe€nost obsluhy fezaciho zafizeni. Pokud jsou ob¢
senzorové jednotky — prvni senzorova jednotka a druha senzorova jednotka — stejn¢ho typu, 1ze snizit
vyrobni naklady.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

CZ 2024 - 260 A3

Ve vyhodnych provedenich mize druha senzorova jednotka vyuzivat svételnou bariéru, akustické
meéfeni vzdalenosti, optické méfeni vzdalenosti nebo alespon jeden elektricky kontakt v pojezdové draze
pridrzného prvku.

Vyhodné¢ je ovladaci zafizeni dale uzpusobeno k zastaveni relativniho pohybu mezi fezacim zafizenim
a obrobkem, kdyz zafizeni pro monitorovani stavu detekovalo, Ze pfidrZzné zafizeni nepracuje spravng.
Tato dal$i moznost ovladani ovladaciho zafizeni zlepsSuje bezpecnost obsluhy fezaciho zafizeni.

V dal§im vyhodném provedeni fezaci zarizeni dale obsahuje pohon pro relativni pohyb mezi fezacim
zafizenim a obrobkem a ovladaci jednotku pohonu pro pohon. Ovladaci zafizeni je dale uzpusobeno k
tomu, aby instruovalo ovladaci jednotku pohonu k zastaveni relativniho pohybu mezi fezacim zafizenim
a obrobkem, kdyz druha senzorova jednotka detekuje, ze pridrzné zafizeni nepracuje spravng. DalSim
vyhodnym provedenim je specificka implantace pro poskytnuti dodate¢né bezpecnosti pro obsluhu
fezaciho zafizeni.

Pridrzny prvek nebo prvky mohou byt vyhodné konstruovany tak, aby byly podobné klapce nebo
podobné sanim.

Dalsi vyhody jsou dany tim, ze pfidrzny prvek nebo prvky maji kluzny povrch, pomoci které¢ho ve své
neaktivni poloze klouZzou podél povrchu obrobku béhem fezani obrobku. Diky tomu nebrani pohybu
pilového listu ani postupu obrobku. Dale je vyhodné, kdyz je kluzny povrch konvexnim povrchem.
Vysledkem je pouze linearni kontakt mezi pridrznym prvkem a povrchem obrobku, coz dale snizuje
vzajemné tfeni.

Soucasti vynalezu je také obrabéci pristroj pro dfevéné, kovove, plastové nebo sklenéné materialy,
obsahuyjici fezaci zafizeni podle vynalezu. Uvedeny obrabéci pristroj muaze byt soucasti CNC obrabéciho
centra, pomoci kterého je mozné dalsi obrabéni obrobku. Rezaci zafizeni Ize vyhodné pouzit k obrabéni
nosnikd nebo st€énovych panelu, ale neni omezeno pouze na tyto aplikace.

Vynalez se rovnéz tyka zpusobu oddé€lovani ¢asti obrobku, zejména dlouhych ¢asti obrobku, pomoci
fezaciho zafizeni, které obsahuje pilovy list a pfidrzné zafizeni, pfidrzné zafizeni majici pfidrzny prvek
alespori na stran¢ pilového listu sméfujici k ¢asti obrobku, ktera ma byt oddé€lena, kteryzto pridrzny
prvek je usporadan pred pilovym listem ve sméru obrabéni obrobku a je pohyblivy tak, Ze je pohyblivy
z neaktivni polohy nad obrobkem do aktivni polohy, ktera saha pfed predni konec obrobku, kteryzto
zpusob se vyznacuje tim, Ze pied zahajenim zpusobu fezani se alesporii jeden pridrzny prvek posune do
své neaktivni polohy a kratce pred uplnym oddélenim casti obrobku pilovym listem se posune do své
aktivni polohy.

Vynalez se rovnéz tyka zpusobu odd¢lovani ¢asti od obrobku, ktery obsahuje nasledujici kroky snimani
oblasti pfed pilovym listem vzhledem ke sméru obrabéni fezaciho zarizeni, ovéfeni, zda je alespori jeden
pfedni konec obrobku ve snimané oblasti, a pohybu alespon jednoho pfidrzného prvku z neaktivni
polohy do aktivni polohy pro zabranéni zpétnému vrhu ¢asti oddélené od obrobku, kdyz bylo dosazeno
oblasti pfednim koncem obrobku.

Vyhodn¢ je snimani bezkontaktni snimani. Zpusob fezani zaloZzeny na takovém bezkontaktnim snimani
nepotfebuje mechanicky kontakt mezi pridrznym prvkem a obrobkem, aby bylo mozné detekovat
koncovou plochu obrobku predtim, nez pilovy list zcela oddéli ¢ast od obrobku. Tim lze zabranit
poskozeni horniho povrchu obrobku. Krom¢ toho nedochazi k opotfebeni na kontaktnim rozhrani
pridrzného prvku s obrobky.

V dalSim vyhodném provedeni zptusob dale obsahuje krok monitorovani aktivni polohy a/nebo neaktivni
polohy pridrzné¢ho prvku, ovéreni, zda byl pfidrzny prvek posunut z neaktivni polohy do aktivni polohy,
kdyz bylo pfednim koncem obrobku dosazeno oblasti, a zastaveni zpiisobu fezani na obrobku, kdyz je
detekovano, ze pridrzné zafizeni nebylo fadné posunuto z neaktivni polohy do aktivni polohy. Dalsi
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vyhodné provedeni umoziiuje ovladat spravnou funkci pridrzného zafizeni. Dalsi vyhodné provedeni
tak poskytuje dodatecnou bezpecnost pro obsluhu.

Objasnéni vvkresu

Dalsi cile a znaky vynalezu budou zfejmé z nasledujiciho podrobného popisu ve spojeni s pfiloZzenymi
obrazky. Je vsak tfeba si uvédomit, Ze obrazky slouzi pouze jako ilustrace, nikoli jako vymezeni hranic
vynalezu.

Obr. 1 je schematicky bocni pohled na fezaci zafizeni majici pfidrzné zafizeni,

Obr. 2 je pohled zezadu na fezaci zafizeni z Obr. 1;

Obr. 3A) je schematicky boéni pohled na dalsi fezaci zafizeni majici pfidrzné zafizeni v neaktivni
poloze;

Obr. 3B) je smér pohledu rotovany o 90° podél svisl¢ osy dalSiho fezaciho zafizeni znazornéného na
Obr. 3A);

Obr. 4 je schematicky bo¢ni pohled na dalsi fezaci zafizeni majici pfidrZzné zafizeni v aktivni poloze;

Obr. 5A) je pohled shora na obdélnikovy obrobek, kdyz je oddélovan fezacimi zafizenimi podle Obr. 1
az Obr. 4,

Obr. 5B) je pohled shora na neobdélnikovy obrobek, kdyz je odd€lovan fezacimi zafizenimi podle Obr.
1 az Obr. 4,

Obr. 6 schematicky znazomuje zpusob oddélovani ¢asti obrobku pomoci senzorem ovladaného hnaciho
zafizeni pro pohyb alespori jednoho pfidrzného prvku pridrzného zafizeni z neaktivni polohy do aktivni
polohy; a

Obr. 7 znazomuje perspektivni pohled na CNC obrabéci centrum s obrabécim pristrojem, ktery obsahuje

fezaci zafizeni podle Obr. 1 az Obr. 4.

Piiklady uskute¢néni vynalezu

Obr. 1 znazomuje fezaci zafizeni 10 majici kryt 11 pro pilovy list 12. Na krytu 11 je rovnéZ usporadano
pfidrzné zafizeni 13 pro oddélené casti 14.1 (Obr. 2) obrobku 14. Ve znazoméném piikladu se fezaci
zafizeni 10 pohybuje ve sméru Sipky 15 nad obrobkem 14, ktery je upnut na pracovnim stole (neni
znazomnén). Smér §ipky 15 tedy udava také smér obrabéni obrobku 14. Jak je patmé, pfidrzné zafizeni
13 je usporadano na fezacim zafizeni 10 pred pilovym listem 12 ve sméru 15 obrabéni obrobku 14.

Pridrzné zafizeni 13 obsahuje pridrzny prvek 16, 17 podobny klapce na obou stranach pilového listu 12,
ktery je usporadan na fezacim zafizeni 10 tak, aby byl oto¢ny kolem osy D, jak je také znazoméno
zejména na zadnim pohledu z Obr. 2. Na kazdy pridrzny prvek pusobi valec 18, 19, pomoci kterého lze
pridrzny prvek 16, 17 otoCit z neaktivni polohy vyznacené plnymi ¢arami na Obr. 1 do aktivni polohy
znazornéné Carkovanymi Carami a zpét. Pridrzné prvky 16, 17 jsou ve své neaktivni poloze az do
okamziku, kdy dosahnou predniho konce 14.2 obrobku, v kterézto neaktivni poloze spocivaji na vrchni
plose obrobku a klouzou podél ni.

Pro usnadnéni tohoto klouzani jsou pfidrzné prvky 16, 17 opatfeny konvexnim kluznym povrchem 16.1,
ktery je tvofen zakfivenym volnym koncem pridrznych prvku 16, 17.
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Pokud se pilovy list piiblizi k pfednimu konci 14.2 obrobku 14, jsou pfidrzné prvky 16, 17 zatlaceny
valci 18, 19 do své aktivni polohy, ve které saha pred predni konec 14.2 obrobku 14. Proto po uplném
odfiznuti obrobku 14 nemuze pilovy list 12 urychlit oddélenou ¢ast 14.1 (Obr. 2) a vyhodit ji z fezaciho
zarfizeni. Oddélena ¢ast 14.1 spiSe narazi na pridrzny prvek 16 a je jim zadrZovana.

I v pripad¢ stacionamiho fezaciho zafizeni 10 a pohybujiciho se obrobku 14 by pfidrzné zafizeni 13
plnilo stejnou bezpecénostni funkei. V tomto pripadé by se obrobek pohyboval proti sméru Sipky 15 a
pridrzné prvky 16, 17 by se tésné pred odfiznutim obrobku 14 pohybovaly pfed predni konec 14.2 ve
sméru 15 obrabéni obrobku 14, kde by mohly zadrzet ¢ast 14.1 obrobku urychlenou pilovym listem 12.

Obr. 3A a 3B znazomiuji dalsi provedeni fezaciho zafizeni 10.1. Identické vztahové znacky provedeni
na Obr. 1 a Obr. 2 a dalsiho provedeni na Obr. 3A a 3B oznaduji identické technické komponenty. Rezaci
zafizeni 10.1 obsahuje pilovy list 12 a kryt 11 pro pilovy list 12. Rezaci zafizeni 10.1 je provozovano
ve sméru 15 obrabéni. Smér 15 obrabéni je zaloZeny na relativnim pohybu mezi fezacim zafizenim 10.1
a obrobkem 14, ktery ma byt prefiznut fezacim zafizenim 10.1. Relativni pohyb miize byt realizovan
bud’ pohybem fezaciho zafizeni 10.1 vzhledem k nepohybovanému obrobku 14 lezicimu na pracovnim
stole 5 a upnutému k nému, pohybem obrobku 14 vzhledem k nepohybovanému fezacimu zarizeni 10.1,
nebo kombinovanym pohybem fezaciho zafizeni 10.1 a obrobku 14.

Rezaci zafizeni 10.1 dale obsahuje pfidrzné zafizeni 13.1 pro ¢asti 14.1 odd¢lené od obrobku 14.
Pridrzné zafizeni 13.1 obsahuje bud’ jediny pfidrzny prvek 16.1 (viz Obr. 5A), nebo dva pfidrzné prvky
16.1, 17.1 (viz Obr. 5B), z nichz kazdy ma tvar napf. obdélnikové desky nebo Ctvercové desky.
Alternativn€ muze byt pridrzny prvek (prvky) 16.1, 17.1 konstruovan tak, aby byl podobny klapce nebo
podobny sanim. Pridrzny prvek (prvky) 16.1, 17.1 maze byt vyhodn¢ vyroben z kalené oceli.

Vyhodn¢ je pfidrzné zafizeni 13.1 umisténo — z pohledu sméru 15 obrabéni pilového listu 12 — v oblasti
predni strany fezaciho zafizeni 10.1. Pfedni strana fezaciho zafizeni 10.1 miiZze byt ohrani¢ena predni
sténou 11.3 krytu 11.

Vyhodné muze byt pfidrzné zafizeni 13.1 alespon ¢astecné usporadano uvnitf krytu 11 na predni stén¢
11.3 krytu 11, jak je znazoméno na Obr. 3A). Toto usporfadani umoziuje chranit senzorem ovladané
hnaci zafizeni 30 pfidrzného zafizeni 13.1, aby bylo chranéno pied prachem z fezani krytem 11. Sitka
pfidrzného prvku 16.1 nebo kombinace dvou vedle sebe usporadanych pridrznych prvka 16.1, 17.1 je
vyhodné uzpusobena vnitinimu pruméru krytu 11, ktery je kolmy na smér 15 obrabéni obrobku 14.
Rozestupy mezi vnitinimi plochami stén 11.1, 11.2 krytu 11 a pfidrznym prvkem 16.1 nebo kombinaci
dvou pfidrznych prvka 16.1, 17.1 jsou proto vyhodné v fadu né€kolika milimetra, napriklad mezi 1 mm
a 5 mm (viz Obr. 3B). Stény 11.1, 11.2 jsou vyhodn¢ orientovany svisle a jsou rovnob¢zné se smérem
15 obrabéni (viz Obr. 3B).

Pridrzny prvek 16.1 je umistén alespori na strané€ 12.3 pilového listu 12, ktera sméfuje k ¢asti 14.1, ktera
ma byt odd¢lena od obrobku 14.

Pridrzny prvek 16.1 miiZe byt altemativné umistén na obou stranach 12.3, 12.4 pilového listu 12, pokud
se obvykle musi pfefiznout obrobky 14 s obdélnikovymi rozméry. To poskytuje vétsi flexibilitu pii
oddélovani ¢asti od obrobku 14.

Altenativné muze byt pfidrzny prvek 16.1 umistén na strané 12.3 pilového listu 12 a pfidrzny prvek
17.1 muze byt umistén na stran¢ 12.4 pilového listu 12, pokud je tfeba obCas nebo obvykle prefiznout
obrobky 14 s neobdélnikovymi rozméry.

Alternativné (na obrazcich neni znazoméno) muze byt pfidrzné zafizeni 13.1 uspofadano na vnéjsi sténé
11.3 krytu 11. Vn¢jsi sténa 11.3 je vyhodné orientovana svisle a je orientovana kolmo ke sméru 15
obrabéni obrobku 14 (viz Obr. 3B) a je usporadana na zadnim konci krytu 11 jak je vidét ve sméru 15
obrabéni. Toto usporadani umoziuje vétsi Sirku pridrzného prvku 16.1 nebo kombinace pfidrzné¢ho
prvku 16.1 a pfidrzného prvku 17.1 usporadanych vedle sebe ve srovnani s pfidrznym prvkem 16.1
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provedeni znazoméného na Obr. 3A), protoze §itka pridrzného prvku 16.1 nebo kombinace pfidrzného
prvku 16.1 a pridrzného prvku 17.1 neni omezena vnitinim primérem krytu 11. Tim lze zvysSit ochranu
obsluhy pred zpétnym vrhem c¢asti 14.1 odd€lenych od obrobku 14.

Tloustka materialu pfidrzné¢ho prvku je vyhodné uzpusobena materialu obrobku 14. V pripad¢ dfeva
nebo plastu muze byt prvni tloustka materialu pfidrzného prvku v rozmezi mezi 3 mm az 5 mm. V
pfipad¢é kovu nebo skla muze byt druha tloustka materialu pfidrzného prvku v rozmezi mezi 5 mm az
10 mm. Tato tloustka pridrzného prvku uzpisobena materialu, ktery ma byt prefiznut, umoziuje také
zlepSenou ochranu obsluhy fezaciho zafizeni 10.1.

Sitka pridrzného prvku (prvkua) 16.1, 17.1 v horizontalnim sméru je vyhodné uzpisobena Sifce Casti,
které maji byt odd€leny od obrobku 14. V pripad¢ ¢asti, které maji byt odd€leny, o Sifce mensi nebo
rovné predem definované Sifce, napriklad 30 cm, muze pfidrzny prvek vystupovat z dvourozmémé
fezaci roviny 60 (viz Obr. 3B) ve sméru kolmém k fezaci roving 60 ve vzdalenosti alespori 5 cm az do
poloviny maximalni Sirky casti, které maji byt oddé€leny od obrobku 14. V pripad¢ Casti, které maji byt
oddéleny, o Sifce véEtsi, nez je predem definovana S§itka, muze pfidrzny prvek vystupovat z
dvourozmémeé fezaci roviny 60 ve sméru kolmém na fezaci rovinu 60 ve vzdalenosti alesponi 15 cm az
do poloviny maximalni §irky Casti, které maji byt oddé€leny od obrobku 14. Tato Sitka pridrzného prvku
uzpusobena maximalni Sifce Casti 14.1 odd€lenych od obrobku 14 umoziuje také zlepSenou ochranu
obsluhy fezaciho zarizeni 10.1.

Pridrzné zafizeni 13.1 dale obsahuje senzorem ovladané hnaci zafizeni 30 pro pridrzny prvek 16.1.
Senzorem ovladané hnaci zafizeni 30 je vyhodné usporadano uvnitf krytu 11 na zadnim konci krytu 11
pfi pohledu ve sméru 15 obrabéni (viz Obr. 3A). Altemativné, pokud muze byt pridrzné zafizeni 13.1
usporadano na vngéjsi stén¢ 11.3 krytu 11, muze byt hnaci zafizeni 30 rovné€z usporadano na vnéjsi sténé
11.3 krytu 11.

Senzorem ovladané hnaci zafizeni 30 muZze byt realizovano napriklad Snekovou prevodovkou 31 jako
pfikladem mechanického pohonu, ktery pohybuje podpérmou deskou 32 podél vertikalné orientované
linearni vodici drahy 33 mezi dvéma vodicimi kolejnicemi, jak je nakresleno na Obr. 3A). Pfidrzny
prvek 16.1 je namontovan k podpémé desce 32, takze pridrzny prvek 16.1 lze pomoci senzorem
ovladaného hnaciho zafizeni 30 posouvat vertikaln¢ nahoru a dola.

Altemnativné muze byt senzorem ovladané hnaci zafizeni 30 realizovano elektromechanickym pohonem,
pfimym elektrickym linearnim pohonem, hydraulickym linedmim pohonem nebo pneumatickym
linearnim pohonem.

V dal§im alternativnim provedeni miize byt pfidrzny prvek 16.1 nebo kombinace pridrznych prvku 16.1,
17.1 otoén¢ usporadana uvnitf nebo vng krytu 11 podobn¢ jako provedeni na Obr. 1 tak, aby se pfidrzny
prvek 16.1 nebo kombinace pridrznych prvka 16.1, 17.1 mohly otaet z neaktivni polohy do aktivni
polohy sahajici pred predni konec 14.2 obrobku 14.

Pilovy list 12 je vyhodn¢ pilovy kotou¢. Pro d€leni obrobku 14 jsou pilovy kotou¢ 12 a obrobek 14 pfi
pohledu ve svislém sméru vzajemné usporadany tak, ze otocny bod 12.2 kotoucového pilového listu 12
je umistén nad hornim povrchem 14.5 obrobku 14. Smér 12.1 rotace pilového listu 12 je vyhodné
orientovan tak, ze obrobek 14 je délen od spodniho povrchu 14.6 obrobku 14 k hornimu povrchu 14.5
obrobku 14 (viz Obr. 3A).

Senzorem ovladan¢ hnaci zafizeni 30 obsahuje prvni senzorovou jednotku 22. Prvni senzorova jednotka
22 je vyhodné usporadana na fezacim zafizeni 10.1 tak, Ze prvni senzorova jednotka 22 je schopna
detekovat koncovou plochu 14.2 obrobku 14 (viz Obr. 5A), 14.8 (viz Obr. 5B) dfive, nez je pilovy list
12 schopen zcela oddélit ¢ast 14.1 (viz Obr. 5A), 14.9 (viz Obr. 5B) od obrobku 14, 14.8.
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Vyhodn¢ muze byt pfidrzné zafizeni 13.1 — z pohledu ve sméru 15 obrabéni pilového listu 12 — umisténo
v oblasti pfedni strany fezaciho zafizeni 10.1 a prvni senzorova jednotka 22 muze byt usporadana
vyhodné na spodni strané 11.3 krytu 11 mezi pilovym listem 12 a pfidrznym zafizenim 13.1.

Prvni senzorovou jednotkou 22 je vyhodné senzor vzdalenosti, ktery méfi vyhodné kontinualné
vertikalni vzdalenost mezi prvni senzorovou jednotkou 22 a hornim povrchem 14.5 obrobku 14. Prvni
senzorovou jednotkou 22 muze byt vyhodné bezkontaktni senzor, ktery funguje bezdotykove, jako je
ultrazvukovy senzor nebo laserovy senzor. Alternativn€ lze pro prvni senzorovou jednotku 22 pouzit
senzor s mechanickym kontaktem, jako je senzor sily pruziny.

Senzorem ovladané hnaci zarizeni 30 dale vyhodné¢ obsahuje zafizeni 24 pro monitorovani stavu, které
je napriklad usporadano uvnitf krytu 11 v takové vertikalni poloze, ktera umoznuje detekovat pracovni
stav pridrzného zafizeni 13.1, napfiklad pfitomnost pfidrzného prvku 16.1 v neaktivni poloze (viz Obr.
3A).

Zafizenim 24 pro monitorovani stavu muze byt vyhodné druha senzorova jednotka. Druha senzorova
jednotka muze obsahovat komponenty svételné bariéry, jako je alespon jeden opticky vysilac a alespon
jeden opticky prijimac, které jsou umistény vedle pridrzného prvku (prvka) 16.1, 17.1 v neaktivni nebo
aktivni poloze, takze pfidrzny prvek (prvky) je/jsou schopen (schopny) blokovat opticky pfenos mezi
alespon jednim optickym vysilacem a alespon jednim optickym piijimacem, kdyz je v pfislusné poloze.

Alternativné muze druha senzorova jednotka obsahovat alespon jednu komponentu pro akustické méfeni
vzdalenosti, jako je alespoii jeden ultrazvukovy senzor umistény blizko oblasti pfidrzného prvku, kdyz
je v aktivni poloze a/nebo neaktivni poloze.

V dalsi alternativé muze druha senzorova jednotka obsahovat alespon jednu komponentu pro optické
méfeni vzdalenosti, jako je alespori jeden laserovy senzor nebo elektroluminiscenéni dioda umisténa
blizko oblasti pridrzného prvku, kdy?Z je v aktivni poloze a/nebo neaktivni poloze.

V jesté dalsi altemmativé muze druha senzorova jednotka obsahovat alespori jedenu komponentu pro
alespon jeden elektricky kontakt ve vodici draze 33 pro alespon jeden pridrzny prvek 16.1, 17.1, jako je
alespori jeden spinac, ktery otevie nebo uzavfe elektricky obvod, kdyz pfidrzny prvek (prvky) 16.1, 17.1
je/jsou v aktivni poloze a/nebo neaktivni poloze.

V dalsi alternativé mize druha senzorova jednotka obsahovat alespon jednu komponentu pro digitalni
méfici sondovani, jako je méfici sonda, ktera se mechanicky dotyka pfidrzného prvku (prvku) 16.1,
17.1, kdyZ pridrzny prvek (prvky) 16.1, 17.1 je/jsou v aktivni poloze a/nebo neaktivni poloze.

Pilové zafizeni 10.1 dale obsahuje ovladaci zafizeni 40 pro ovladani senzorem ovladaného hnaciho
zafizeni 30 a pfipadné také pro monitorovani funkénosti pfidrzného zafizeni 13.1. Alternativné muize
byt ovladaci zafizeni 40 soucasti obrabéciho pristroje pro dfevéné, kovové, plastové nebo sklenéné
materialy, ktery obsahuje fezaci zafizeni 10.1. Ovladaci zafizeni 40 muze obsahovat procesorovou
jednotku a pamétovou jednotku.

Pilové zafizeni 10.1 dale obsahuje prvni signalni vedeni 42 mezi prvni senzorovou jednotkou 22 a
ovladacim zafizenim 40 pro poskytnuti méricich signalu z prvni senzorové jednotky 22 do ovladaciho
zafizeni 40. V provedenich, kde je pfitomno zafizeni 24 pro monitorovani stavu, obsahuje pilové
zafizeni 10.1 vyhodné¢ dale druhé signalni vedeni 44 mezi zafizenim 24 pro monitorovani stavu a
ovladacim zafizenim 40 pro poskytnuti méficich signalu zafizeni 24 pro monitorovani stavu do
ovladaciho zafizeni 40.

Pilové zafizeni 10.1 dale obsahuje ovladaci jednotku 50 pohonu, napfiklad pro prvni pohon (neni
znazomén), ktery pohani pilovy list 12 napfiklad do rotace, a pro druhy pohon (neni znazomén), ktery
pohani alespon jednu transla¢ni jednotku (neni znazornéna) bud’ pro pilovy list 12, pro obrobek 14, nebo
pro pilovy list 12 a obrobek 14. Pilové zafizeni 10.1 dale vyhodné obsahuje tfeti signalni vedeni 46 mezi
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ovladacim zafizenim 40 a ovladaci jednotkou 50 pro poskytnuti ovladacich signalu z ovladaciho zafizeni
40 do ovladaci jednotky 50.

Pilové zarizeni 10.1 dale vyhodn¢ obsahuje Ctvrté signalni vedeni 48 mezi ovladacim zafizenim 40 a
senzorem ovladanym hnacim zarizenim 30 pro poskytovani ovladacich signali ovladaciho zafizeni 40
hnacimu zafizeni 30.

Kdy?z pilové zafizeni 10.1 za¢ne odd¢lovat ¢ast 14.1 od obrobku 14 pohybem pilového listu 12 ve sméru
15 obrabéni, je pfidrzny prvek 16.1 ve své neaktivni poloze nad hornim povrchem 14.5 obrobku 14.
Vzdalenost mezi hornim povrchem 14.5 obrobku 14 a nejnizsi ¢asti pridrzného prvku 16.1 muze byt
napfiklad v rozmezi mezi 5 mm a 1 cm. Obr. 3A) znazomuje situaci, kdy pilovy list 12 dosahl zhruba
stfedu predem definované linie fezu pilou obrobku 14. Sekce 14.3 obrobku 14 jiz byla prefiznuta a
stinovana sekce 14.4 obrobku 14 jesté nebyla prefiznuta.

Prvni senzorova jednotka 22 dosud nezméfila zadnou zménu vertikalni vzdalenosti mezi prvni
senzorovou jednotkou 22 a hornim povrchem 14.5 obrobku 14 od zacatku zpusobu pfefezavani pro
pfedem definovanou linii fezu pilou obrobku 14. Proto je pridrzny prvek 16.1 stale v neaktivni poloze
nad hornim povrchem 14.5 obrobku 14.

Obr. 4 znazomiuje dal$i situaci pozdé&ji v Case, kde pilovy list 12 dosahl zhruba druhé ¢asti predem
definované linie fezu pilou obrobku 14 a kde se prvni senzorova jednotka 22 jiz nenachazi nad hornim
povrchem 14.5 obrobku 14. Pfedni konec 14.2 obrobku 14 pravé prosel prvni senzorovou jednotkou 22,
takze zafeni prvni senzorové¢ jednotky 22 se jiz upln¢ neodrazi od horniho povrchu 14.5 obrobku 14.
Misto toho se zareni alespori ¢aste¢né odrazi od horniho povrchu pracovniho stolu 5. Tato zména odrazu,
ktera je vyhodné nad pfedem definovanou hodnotou, aby se zabranilo falesnému spusténi pridrzného
prvku 16.1 pro pohyb do aktivni polohy, muze byt interpretovana samotnou prvni senzorovou jednotkou
22 jako zména vzdalenosti, takze je signalizovana nebo prenasena do ovladaciho zafizeni 40
prostfednictvim prvniho signalniho vedeni 42 jina hodnota vzdalenosti. Alternativné se zména odrazu
m¢fi jako pokles intenzity odrazeného signalu a odpovidajici namérené hodnoty jsou signalizovany nebo
pfenaseny do ovladaciho zafizeni 40, které interpretuje naméfené hodnoty zmény jako zménu
vzdalenosti. Jak je znazoméno na Obr. 4, ovladaci zafizeni 40 jiz vyslalo prostfednictvim ¢tvrtého
signalniho vedeni 48 ovladaci signal do hnaciho zafizeni 30, ktery instruoval hnaci zafizeni 30, aby
posunulo pridrzny prvek 16.1 pridrzného zarizeni 13.1 ve vertikalnim sméru 35 z neaktivni polohy do
aktivni polohy. Aktivni poloha se miize vyznacovat vzdalenosti mezi hornim povrchem pracovniho stolu
5 a nejnizsi ¢asti pridrzného prvku 16.1, ktera je napriklad v rozmezi mezi 5 mm a 1 cm. V aktivni
poloze je nyni pfidrzny prvek 16.1 schopen blokovat pohyb zpétného vrhu ¢asti 14.1 ve sméru 15
obrabéni, kdyz je ¢ast 14.1 zcela odd€lena od obrobku 14.

Jak je znazoméno na Obr. 4, ovladaci zafizeni 40 jiz vyslalo prostfednictvim Ctvrtého signalniho vedeni
48 ovladaci signal do hnaciho zafizeni 30, ktery instruoval hnaci zafizeni 30, aby posunulo pfidrzny
prvek 16.1 pfidrzného zafizeni 13.1 ve vertikalnim sméru 35 z neaktivni polohy do aktivni polohy.
Vrchni €ast piidrzného prvku 16.1 tak prosla zafizenim 24 pro monitorovani stavu, kter¢ je napfiklad
druhou senzorovou jednotkou, takze zareni druhé senzorové jednotky se jiz neodrazi od povrchu vrchni
¢asti pridrzného prvku 16.1. Misto toho se zafeni odrazi od ¢asti linearni vodici drahy 33. Tato zména
odrazu, ktera je vyhodn¢ nad pfedem definovanou hodnotou, aby se zabranilo faleSnému predpokladu,
ze pridrzny prvek 16.1 pracuje dobfe, mize byt samotnou druhou senzorovou jednotkou interpretovana
jako zm¢na vzdalenosti, takze je signalizovana nebo prenasena do ovladaciho zafizeni 40
prostfednictvim druhého signalniho vedeni 44 jina hodnota vzdalenosti. Altemativné se zména odrazu
m¢fi jako pokles intenzity odrazeného signalu a odpovidajici namérené hodnoty jsou signalizovany nebo
pfenaseny do ovladaciho zafizeni 40, které interpretuje naméfené hodnoty zmény jako zménu
vzdalenosti. Na zaklad¢ detekované zmény vzdalenosti na prvni senzorové jednotce 22 a na zaklad¢
detekované vzdalenosti na druhé senzorové jednotce ma ovladaci zafizeni 40 informaci, Ze pfidrzné
zafizeni 13.1 pracuje spravng.
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V opaéném pripadé€, pokud ovladaci zarizeni 40 detekovalo pouze zménu vzdalenosti na prvni senzorové
jednotce a nedetekovalo v pfedem definovaném casovém intervalu po zméné vzdalenosti na prvni
senzorové jednotce 22 také zménu vzdalenosti na druhé senzorové jednotce, coz znamena, ze piidrzné
zafizeni 13.1 nepracuje spravné, je ovladaci zafizeni 40 uzpiisobeno k tomu, aby vyslalo ovladaci signal
do ovladaci jednotky 50 pohonu, aby z bezpecnostnich duvodi okamzité zastavila alesponi druhy pohon
translacni jednotky a vyhodn¢ také prvni pohon pilového listu 12.

Obr. 6 znazomuje detaily zpusobu 100 pro odd¢€leni ¢asti od obrobku, jako je ¢asti 14.1 od obrobku 14
nebo ¢asti 14.9 od obrobku 14.8, jak je znazoméno na Obr. 1 az Obr. 5. Zpisob 100 pro jediny predem
definovany rez na obrobku 14, 14.8 zacina v bloku 110.

V kroku 120, kdy je obrobek 14, 14.8 upnut na pracovnim stole 5 a pilové zafizeni 10.1 se pohybuje za
ucelem prefiznuti obrobku 14, 14.8 (coz odpovida jedné ze tfi vySe uvedenych alternativ pro relativni
pohyb mezi pilovym zafizenim 10.1 a obrobkem 14, 14.8), muZze ovladaci jednotka 50 pohonu spustit
prvni pohon pro pilovy list 12, takze pilovy list 12 fezaciho zafizeni 10.1 zacne rotovat, a mize spustit
druhy pohon, takze se fezaci zafizeni 10.1 za¢ne linearné pohybovat smérem k zadnimu konci nebo
prvnimu bo¢nimu povrchu 14.7 obrobku 14.

Po spusténi pohonu je v dal§im kroku 130 oblast 23 pred pilovym listem 12 vzhledem ke sméru 15
obrabéni nepretrzité snimana, vyhodné bezkontaktnim zpusobem (viz Obr. 3A a 3B) nebo snimana v
pfedem definovanych ¢asovych intervalech, napf. 100 milisekund, vyhodné prvni senzorovou jednotkou
22 pro detekci predni koncové plochy 14.2 obrobku 14. Bezdotykové snimani muze byt napriklad
zaloZeno na méreni vzdalenosti pomoci ultrazvukovych vin nebo optickych vin. Alternativné 1ze pro
kontaktni méfici sondovani pouzit digitalni méfici sondu nebo pritlacnou botku s kluznym povrchem.

V dal$im volitelném kroku 140 se nepretrzité monitoruje neaktivni poloha pfidrzného prvku 16.1 nebo
kombinace pfidrzné¢ho prvku 16.1, 17.1 (viz Obr. 3A a 3B) nebo se monitoruje v predem definovanych
casovych intervalech, napfiklad 100 milisekund. Vyhodné je oblast 25 neaktivni polohy pfidrzného
prvku 16.1 monitorovana bezkontaktné napriklad druhou senzorovou jednotkou 24. Oblast 25 se muze
vyznacovat tim, Ze oblast 25 je alespon Castecn¢ zakryta pridrznym prvkem 16.1, kdyz je pridrzny prvek
16.1 v neaktivni poloze, a Ze oblast 25 je zcela odkryta pfidrznym prvkem 16.1, kdyZ je pfidrzny prvek
16.1 v aktivni poloze.

V dalsim kroku 150 se ov€fuje, zda je pfedni konec 14.2 obrobku 14 ve snimané oblasti 23. Dokud se
meéfena vzdalenost na prvni senzorové jednotce 22 nezvySi mezi dvéma po sob¢ jdoucimi méfenimi
vyhodné nad pfedem definovanou hodnotu, aby se zabranilo faleSnému spusténi pohybu pridrzného
prvku 16.1, nebylo oblasti 23 dosazeno pfednim koncem 14.2 obrobku 14. V takovém piipadé zpusob
100 opakuje krok 130.

Misto toho, pokud se naméfena vzdalenost na prvni senzorové jednotce 22 zvySi mezi dvéma po sobé
nasledujicimi méfenimi alespori o predem definovanou prahovou hodnotu, je oblasti 23 dosazeno
pfednim koncem 14.2 obrobku 14 (viz Obr. 4). V takovém pripad¢ zptisob 100 pokracuje krokem 160.

V kroku 160 je hnaci zafizeni 30 instruovano k pohybu pfidrzného prvku 16.1 napfiklad ve svislém
sméru z neaktivni polohy do aktivni polohy.

V dalsim volitelném kroku 170 se po uplynuti pfedem definovaného Casového intervalu, ktery byl
zah3ajen zménou vzdalenosti na prvni senzorové jednotce 22, oveéri, zda byl pfidrzny prvek 16.1 posunut
z neaktivni polohy do aktivni polohy. Pfedem definovany ¢asovy interval 1ze zvolit se¢tenim casovych
uscku potfebnych pro signalizaci z prvniho senzorového prvku 22 do ovladaciho zafizeni 40, pro
zpracovani v ovladacim zafizeni 40, pro signalizaci z ovladaciho zafizeni 40 do hnaciho zafizeni 30 a
pro pohyb pridrzného prvku 16.1 z neaktivni polohy do aktivni polohy. KdyZ monitorovani oblasti 25
ukaze, ze byl pridrzny prvek 16.1 posunut z neaktivni polohy do aktivni polohy, pokracuje zpisob 100
krokem 180.
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V kroku 180 se dokon¢i odd€leni ¢asti 14.1 od obrobku 14. V takovém piipadé zpusob 100 konci blokem
200. Pokud monitorovani oblasti 25 ukaze, Ze pfidrzny prvek 16.1 nebyl spravné posunut z neaktivni
polohy do aktivni polohy, pokracuje misto toho zptsob 100 volitelnym krokem 190.

Ve volitelném kroku 190 se zpusob fezani fezaciho zafizeni 10.1 na obrobku 14 zastavi zastavenim
rotace pilového listu 12 a translace pilového listu 12. Altenativné, pokud je napiiklad fezaci zafizeni
10.1 uchyceno a obrobek je posunut, je pohyb obrobku 14 zastaven. V takovém pfipadé se zptisob 100
prerusi blokem 210. Obsluha fezaciho zafizeni pak musi zkontrolovat diivod nepfedvidaného preruseni
zpusobu 100.

Obr. 7 znazomuje vyhodné provedeni CNC obrabéciho centra 200 jako takzvaného multifunkéniho
portalu s riznymi obrabécimi jednotkami 10.x, 202, 203, 204, 205 pro zpracovani obrobkového
modulového systému 400, zejména ramu, ktery vyhodné sestava ze dfevénych, kovovych, plastovych
nebo sklenénych materiala.

Obrabéci jednotka 10.x je jedno z dfive popsanych fezacich zarizeni 10, 10.1 pro pfefiznuti obrobkd,
jako jsou nosniky, laté nebo sténové panely obrobkového modulového systému 400. Ostatni obrabéci
jednotky 202, 203, 204, 205 obsahuyji zafizeni pro zpracovani, napfriklad pro vrtani, upeviiovani, znaceni,
lepeni nebo formatovani.

CNC obrabéci centrum 200 obsahuje obrabéci pfistroj 230 pro dv€, tfi nebo dokonce vice nez tii
obrabéci jednotky 10.x, 202, 203, 204, 205. Obrabéci jednotky 10.x, 202, 203 uspofadané na obrabécim
pristroji 230 lze pouzit pfimo pro zpracovani obrobkového modulového systému 400. Obrabéci pfistroj
230 vyhodné obsahuje alespori jedno hnaci vieteno pro ta obrabéci zafizeni, ktera takové hnaci vieteno
vyzaduji, jako jsou vrtaci zafizeni nebo fezaci zafizeni 10, 10.1. Alespon jedna z obrabécich jednotek
202, 203, 204, 205 vyhodn¢ obsahuje méni¢ nastroju pro rizné obrabéci funkce. Obrabéci pristroj 230
vyhodné obsahuje usporadani pro obrabéci jednotky 10.x, kterym lze rotovat alespon o 180° kolem
svislého sméru, vyhodn¢ automatizovanym zpusobem.

Obrabéci jednotky 204, 205, které nelze umistit na obrabéci pristroj 130, 1ze ulozit na podpéru 240 CNC
obrabéciho centra 200, ktera je vyhodn¢ usporadana na pfedni strané podpémého stolu (na Obr. 7 neni
vidét) CNC obrabéciho centra 200, a tedy vyhodné€ na podpémém povrchu CNC obrabéciho centra 200.
Podpéra 240 vyhodné obsahuje prvni svisly nosnik 241 ukotveny k podpémému povrchu a druhy svisly
nosnik 242 ukotveny k podpémému povrchu. Podpéra 240 dale obsahuje vodorovny nosnik 243,
usporadany a piipevnény k vrchnim koncum dvou svislych nosnikt 241, 242. Stojan 240 dale obsahuje
alespon jeden drzak 244, 245, 246 usporadany na vodorovném nosniku 243 pro jednu z obrabécich
jednotek 10.x, 202, 203, 204, 205. Na vodorovném nosniku 243 jsou vyhodné usporadany dva nebo vice
drzaku 244, 245, 246.

Obrabéci pristroj 230 je vyhodné usporfadan tak, aby byl horizontaln¢ pohyblivy a vertikalné pohyblivy
na gantry systému 260 jako polohovaci zafizeni CNC obrabéciho centra 200 pomoci prislusnych hnacich
zafizeni. Gantry systém 260 obsahuje prvni svisly nosnik 261, druhy svisly nosnik, ktery neni na Obr. 7
vidét, a vodorovny nosniku 262, ktery je uspofadan a upevnén na vrchnich koncich svislych nosniki
261, na nichz je pohyblivé usporadan obrabéci pfistroj 230, aby se mohl prfiblizit k obrabécim poloham
potfebnym pro obrabéni obrobkového modulového systému 400.

CNC obrabéci centrum 200 dale vyhodné obsahuje méni¢ nastroji 250 usporadany na svislé podpére
261, ktery umoziuje vyménu dalSich nastroju v jedné z obrabécich jednotek 202, 203.

Gantry systém 260 je usporfadan tak, aby byl horizontaln¢ pohyblivy podél podpémého stolu na
prepravnim zafizeni 270 pomoci hnaciho zafizeni, které neni znazorméno. Prepravni zafizeni 270 je
vyhodng kolejnicovy systém obsahujici prvni kolejnici 271 a druhou kolejnici 272. Kolejnice 271, 272
jsou vyhodn¢ usporadany na boku podp€mého stolu obrobkového modulového systému 400. V
zavislosti na velikosti obrobkového modulového systému 400 miaze CNC obrabéci centrum 200
obsahovat také dva nebo vice podpérnych stoli usporadanych za sebou, podél kterych se muze
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pohybovat gantry systém 260. Kolejnice 271, 272 maji vyhodné takovou délku, aby bylo mozné gantry
systém 260 posunout az nad polohu 240 za uéelem vymény, vyhodné automatické, alespon jedné z
obrabécich jednotek 10.x, 202, 203 obrabéciho pfistroje 230 za alespon jednu z dalSich obrabécich
jednotek 204, 205 pro nadchazejici obrabéni obrobkového modulového systému 400.

Alternativné ke gantry systému 260 lze jako polohovaci zafizeni pouzit také viceosy robot, ktery je
vyhodné€ rovnéz usporadan tak, aby se pohyboval podél podpémého stolu na kolejnicovém systému.

CNC obrabéci centrum 200 dale vyhodné obsahuje systém 280 ochrannych stén pro personal obsluhy
CNC obrabéciho centra 200. Systém 280 ochrannych stén obsahuje napriklad a vyhodné prvni
ochrannou sténu 281, ktera je usporadana rovnobézné s prvni kolejnici 271 na prvni svislé podpére 261
gantry systému 260, a druhou ochrannou sténu 282, ktera je usporfadana rovnob¢zné s druhou kolejnici
272 na druhé svislé podpéfe 262 gantry systému 260. Timto zptisobem se systém 280 ochrannych stén
pohybuje s gantry systémem 260 a poskytuje ochranu v misté, kde pravé probiha obrabéni pomoci CNC
obrabéciho centra 200. Systém 280 ochrannych stén poskytuje vedle prfidrzného zafizeni 13, 13.1
pilového zafizeni 10, 10.1 dal$i ochranu obsluhy CNC obrabéciho centra 200, kdyZz se pilové zafizeni
10, 10.1 pouziva k odd€leni ¢asti 14.1, 14.9 od obrobku 14, 14.8 pro obrobkovy modulovy systém 400.

CNC obrabéci centrum 200 dale obsahuje svisle vzhiru vystupujici usporadani 275 ty¢i a profila
usporadané na vodorovném nosniku 262, pres které jsou vedena napajeci vedeni energie a stlaceného
vzduchu, napriklad ze stropu haly do CNC obrabéciho centra 200, a odvadéci vedeni, napriklad pro
systém extrakce tfisek, z CNC obrabéciho centra 200 na strop haly.

CNC obrabéci centrum 200 obsahuje také ovladaci zafizeni 290, které je schematicky znazoméno na
Obr. 7, a ovladaci centrum 295, kter¢ je schematicky znazoméno na Obr. 7. Ovladacim centrem 295 je
napiiklad dotykova obrazovka nebo pocita¢ s klavesnici a/nebo mysi jako vstupnim zafizenim.
Informace mezi ovladacim zafizenim 290 a ovladacim centrem 295 mohou byt vyménovany
prostfednictvim prvniho ovladaciho vedeni 210. Druhé ovladaci vedeni 220 muze byt pouzivano k
vyméné informaci mezi ovladacim zafizenim 290 a obrab&cim pfistrojem 230 za ucelem ovladani
samotn¢ho obrabéciho pfistroje 230 a zejména obrabécich jednotek 10.x, 202, 203. Treti ovladaci vedeni
222 muze byt pouzito k vymén¢ informaci mezi ovladacim zafizenim 290 a gantry systémem 260,
zejména k pohybu gantry systému 260 do pfedem definované polohy a vyhodné také ke zpétnému
hlaseni, Ze bylo dosazeno predem definované polohy.

CNC obrabéci centrum 200 si vyhodné vymeénuje informace s nadfazenym vyrobnim ovladacem, ktery
muze byt umistén napiiklad v cloudu 300, prostfednictvim Ctvrté¢ho ovladaciho vedeni 224. Cloud 300
muze byt napfiklad centralni server vyrobniho zavodu. Cloud 300 vyhodn¢ poskytuje vyrobni data CNC
obrabéciho centra 200, pomoci kterych CNC obrabéci centrum 200 vyrabi obrobkovy modulovy systém
400, ktery ma byt vyroben, vyhodné pfevazné automatizovanym nebo pln¢ automatizovanym
zpisobem.

K provedeni zptisobu 100 popsan¢ho s odkazem na Obr. 6 pro oddé€leni ¢asti 14.1, 14.9 obrobku se
vyhodné€ pouziva CNC obrabéci centrum 200 popsané s odkazem na Obr. 7.

Ackoli bylo znazoméno a popsano pouze nékolik provedeni predkladan¢ho vynalezu, je treba si
uvédomit, Ze je mozn¢ provést mnoho zmén a uprav, aniz by doslo k odchyleni od podstaty a rozsahu
vynalezu.
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PATENTOVE NAROKY

1. Rezaci zafizeni (10.1) obsahujici pilovy list (12) a pfidrzné zafizeni (13.1) pro oddélené asti
(14.1, 14.9) obrobku, pfi¢emz pridrzné zafizeni (13.1) obsahuje alespon jeden pfidrzny prvek (16.1,
17.1) alespon na jedné stran¢ pilového listu (12) smetwjici k ¢asti (14.1, 14.9) obrobku, ktera ma byt
odd¢lena od obrobku (14, 14.8), kteryzto alespon jeden pridrzny prvek (16.1, 17.1) je usporadan
pfed pilovym listem (12) ve sméru (15) obrabéni obrobku (14, 14.8) a pohyblivé takovym zptisobem,
ze alespon jeden pridrzny prvek (16.1, 17.1) je pohyblivy z neaktivni polohy nad obrobkem (14,
14.8) do aktivni polohy, ktera saha pfed predni konec (14.2) obrobku (14, 14.8), priCemz fezaci
zafizeni (10.1) dale obsahuje senzorem ovladané hnaci zafizeni (30) pro pohyb alespon jednoho
pridrzného prvku (16.1, 17.1) mezi neaktivni polohou a aktivni polohou.

2. Rezaci zafizeni (10.1) podle naroku 1, pfi¢emz pfidrzné zafizeni (13.1) obsahuje alespori jeden
pridrzny prvek (16.1, 17.1) na obou stranach pilového listu (12).

3. Rezaci zafizeni (10.1) podle naroku 1 nebo naroku 2, pii¢emz alespoii jeden piidrzny prvek
(16.1, 17.1) je otocné usporadan na fezacim zafizeni (10.1) takovym zpusobem, Ze alespon jeden
pfidrzny prvek (16.1, 17.1) Ize otocit z neaktivni polohy do aktivni polohy sahajici prfed predni konec
(14.2) obrobku (14, 14.8).

4. Rezaci zafizeni (10.1) podle kteréhokoli z piedchozich naroki, pfiéemz alespoii jeden piidrzny
prvek (16.1, 17.1) je konstruovan, aby byl podobny klapce nebo podobny sanim.

5. Obrabéci pristroj (230) pro dievéné, kovové, plastové nebo sklenéné materialy obsahujici fezaci
zafizeni (10.1) podle naroku 1.

6. Obrabéci pristroj (230) podle naroku 5, pfiéemz obrabéci pfistroj (230) je soucasti CNC
obrabéciho centra (200).

7. Zpusob (100) pro oddélovani ¢asti obrobku pomoci fezaciho zafizeni (10.1), které¢ obsahuje
pilovy list (12) a pfidrzné zafizeni (13.1), pfidrzné zafizeni (13.1) obsahuje alespon jeden pridrzny
prvek (16.1, 17.1) alespon na jedné stran¢ pilového listu (12) sméfujici k ¢asti (14.1, 14.9) obrobku,
ktera ma byt oddélena od obrobku (14, 14.8), kteryZto alespon jeden pfidrzny prvek (16.1, 17.1) je
usporadan pred pilovym listem (12) ve sméru (15) obrabéni obrobku (14, 14.8) a pohyblivé takovym
zpusobem, ze alespon jeden pridrzny prvek (16.1, 17.1) je pohyblivy z neaktivni polohy nad
obrobkem (14, 14.8) do aktivni polohy, ktera saha pred pfedni konec (14.2) obrobku (14,
14.8), pri¢emz pred zahajenim zpusobu fezani je pridrzny prvek (16.1, 17.1) posunut do neaktivni
polohy a pfed Gplnym oddélenim ¢&asti (14.1, 14.9) obrobku pilovym listem (12) je posunut do
aktivni polohy pomoci senzorem ovladaného hnaciho zafizeni (30).

8. Rezaci zafizeni (10.1) obsahujici pilovy list (12) pro oddé€lovani casti (14.1, 14.9) od obrobki
(14, 14.8), pridrzné zafizeni (13.1) pro zabranéni zpétného vrhu odd¢lenych casti (14.1, 14.9) a
senzorem ovladané hnaci zafizeni (30) pro pohanéni alesponi jednoho pfidrzného prvku (16.1, 17.1)
pridrzného zafizeni (13.1) mezi neaktivni polohou a aktivni polohou, pfi¢emz senzorem ovladané
hnaci zafizeni (30) obsahuje prvni senzorovou jednotku (22), pfi¢emz prvni senzorova jednotka (22)
Jje usporadana na fezacim zafizeni (10.1) takovym zpaisobem, Ze prvni senzorova jednotka (22) je
schopna detekovat koncovou plochu (14.2) obrobku (14, 14.8) dfive, nez je pilovy list (12) schopen
zcela oddélit ast (14.1, 14.9) od obrobku (14, 14.8).

9. Rezaci zafizeni (10.1) podle naroku 8, pfiGemz piidriné zafizeni (13.1) - pfi pohledu ve sméru
(15) obrabéni fezaciho listu (12) - je umisténo v oblasti predni strany fezaciho zafizeni (10.1) a
pfiéemZ prvni senzorova jednotka (22) pfi pohledu ve sméru (15) obrabéni fezaciho listu (12) je
umisténa mezi pfidrznym zarizenim (13.1) a pilovym listem (12).
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10. Rezaci zafizeni (10.1) podle naroku 8 nebo naroku 9, pfiéemz prvni senzorova jednotka (22)
pouziva méfeni vzdalenosti mezi prvni senzorovou jednotkou (22) a povrchem obrobku (14, 14.8).

11. Rezaci zafizeni (10.1) podle kteréhokoli z narokt 8 az 10, pficemz prvni senzorova jednotka
(22) funguje bezkontaktné.

12. Rezaci zafizeni (10.1) podle které¢hokoli z narokua 8 az 11, pfi¢emz fezaci zafizeni (10.1) dale
obsahuje ovladaci zafizeni (40) pro ovladani senzorem ovladaného hnaciho zarizeni (30) a pfi¢emz
ovladaci zafizeni (40) je uzpusobeno k tomu, aby instruovalo senzorem ovladané hnaci zafizeni (30)
k pohanéni alespori jednoho pridrzného prvku (16.1, 17.1) do aktivni polohy, kdyZ prvni senzorova
jednotka (22) detekovala koncovou plochu (14.2) obrobku (14, 14.8).

13. Rezaci zafizeni (10.1) podle kteréhokoli z naroki 8 az 12, piiéemz senzorem ovladané hnaci
zafizeni (30) dale obsahuje zafizeni (24) pro monitorovani stavu pro piidrzné zafizeni (13.1) pro
monitorovani toho, zda je pridrzny prvek v aktivni poloze nebo neaktivni poloze.

14. Rezaci zafizeni (10.1) podle naroku 13, pfi¢emz zafizeni (24) pro monitorovani stavu je druhou
senzorovou jednotkou.

15. Rezaci zafizeni (10.1) podle naroku 14, pfiéemz druha senzorova jednotka obsahuje alespoii
jednu komponentu pro svételnou bariéru, pro akustické méfeni vzdalenosti, pro optické méreni
vzdalenosti nebo pro alespon jeden elektricky kontakt ve vodici draze (33) pro alespon jeden
pridrzny prvek (16.1, 17.1) nebo pro kontaktni méfici sondovani.

16. Rezaci zafizeni (10.1) podle naroku 12, pfi¢emz senzorem ovladané hnaci zafizeni (30) dale
obsahuje zarizeni (24) pro monitorovani stavu pro pridrzné zafizeni (13.1) pro monitorovani, zda je
pridrzny prvek v aktivni poloze nebo neaktivni poloze, a pfi€emz ovladaci zafizeni (40) je dale
uzpusobeno k zastaveni relativniho pohybu mezi fezacim zafizenim (10.1) a obrobkem (14, 14.8),
kdyz zarizeni (24) pro monitorovani stavu detekovalo, Ze pridrzné zafizeni (13.1) nepracuje spravng.

17. Rezaci zafizeni (10.1) podle naroku 16, pfi¢emz zafizenim pro monitorovani stavu je druha
senzorova jednotka (24), pfi¢emz fezaci zafizeni (10.1) dale obsahuje pohon pro relativni pohyb
mezi fezacim zafizenim (10.1) a obrobkem (14, 14.8) a ovladaci jednotku (50) pohonu pro pohon, a
pii¢emz ovladaci zafizeni (40) je dale uzpusobeno k tomu, aby instruovalo ovladaci jednotku (50)
pohonu k zastaveni relativniho pohybu mezi fezacim zafizenim (10.1) a obrobkem (14, 14.8), kdyz
druha senzorova jednotka (24) detekovala, Ze pfidrzné zafizeni (13.1) nepracuje spravne.

18. CNC obrabéci centrum (200) pro dievéné, kovove, plastové nebo sklenéné materialy obsahujici
fezaci zafizeni (10.1) podle naroku 8.

19. CNC obrabéci centrum (200) podle naroku 18, pificemz CNC obrabéci centrum (200) je
multifunkéni portal.

20. Zpusob (100) pro oddé€lovani ¢asti (14.1, 14.9) od obrobku (14, 14.8) obsahujici kroky snimani
oblasti (23) pred pilovym listem (12) vzhledem ke sméru (15) obrabéni pilového listu (12) fezaciho
zafizeni (10.1), ovéfeni (150), zda alespori jeden predni konec (14.2) obrobku (14, 14.8) je ve
snimané oblasti (23), a pohybu (160) alespon jednoho pridrzného prvku (16.1, 17.1) z neaktivni
polohy do aktivni polohy pro zabranéni zpétného vrhu ¢asti (14.1, 14.9) oddélené od obrobku (14,
14.8), kdyz bylo dosaZzeno oblasti (23) alespon jednim prednim koncem (14.2) obrobku (14, 14.8).

21. Zpusob (100) podle naroku 20, pficemz zpusob (100) dale obsahuje krok monitorovani (140)
neaktivni polohy a/nebo aktivni polohy alespoii jednoho pridrzného prvku (16.1, 17.1), ovéfeni
(170), zda byl alespon jeden pridrzny prvek (16.1, 17.1) posunut z neaktivni polohy do aktivni
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polohy, kdyz bylo dosaZeno oblasti (23) alespon jednim pfednim koncem (14.2) obrobku (14, 14.8),
a zastaveni (190) relativniho pohybu mezi fezacim zafizenim (10.1) a obrobkem (14, 14.8), kdyz
bylo detekovano, ze alespon jedno pridrzné zarizeni (16.1, 17.1) nebylo spravné posunuto z
neaktivni polohy do aktivni polohy.

6 vykresu
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