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polohovani pohyblivého pii&niku §1) stro-
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vynalez se tvks *idiciho systému s programovatelnym po&italem obréb&ciho stroje,
zejména svislsno soustruhu,

Sou&asné nadroky 73 obrab&ci stroje sm&Fuji k dosaZeni co nejvétsi tuhosti jejich
konstrukci s ohledem na obréabéci vykony, a to za podminek poZadované a stdle rostouci
pitesnosti rozmérd obrib&nvych soulssti. To plati i u t&%kych obréb&cich stroji, jaky-
mi jsou svislé soustruhy s vertikdln& ustavitelnym pFi&nikem, na né&mZ byvd uspofédan
alespon jeden tuby néstrojovy suport se smykadlem, jehoZ pinola se z divody této tu-
hosti ®e3i Zty*hrannys praifezem,

V..posledni dobg se problém zajistovéni co nejvétdi rovnobé&inosti vedeni néstro-
jového suportu na pFiiniku svislého soustruhu 8 upinaci deskou oto¥ného stolu Fedf
pi‘esnym polohovanim péi&niku na svislés stojanu pomoci dvou ty&f opatifenych zuby,
pevn& uchycenych po bocich stojanu., Otodny stdl s upinaci deskou a stojan tvoirf vidy
pevn& svézanou jednotku. V n&ktergch piipadech byvé i pFi¥nik soutésti této kompaktni
jednotky, ale v takowém pF&ipadE je viika obréb¥né souldsti omezena s ohledem na maxi-
mé1lni moZn¢y vertikslni zdvih vysuwné pinoly, pii ndm% se dé jedté politat s poZadova-
nou pfesnosti obréb&nt soulbsti, Proto vEtsi a zejména univerzadln&jsi svislé soustru-
hy jsou konstruowlny s vertikéln& piesuvnym piifnikem, k tomu GZelu se v jeho kon-
strukci pievéiné pouiivé matic a posuvovych 3roubd poh&nénych motorem s redukénimi
pevody, uspofsdanym obvykle na temeni stojanu takového stroje. Cim je stroj vétst
a &im vétdi je i rozpdti jeho pFi&niku, tim vice vystupuje do popiedi poZadavek za=-
jisténi rovnob&inosti pfi&niku 8 rovinou upinaci desky oto¥ného stolu, Pravé v tako~
vych piripadech se osvéd&ilo ustavovat vertikélni polohu pii¥niku na stojanu pomoci
zmninéngch ozubengch ty&f. Horni strany zubl jsou totiZ u obou postrannich tydi
" v pFesn& stejné viSce nad rovinou upinaci desky stroje a diky tomuto opatieni je
piti&nik v jednotliv¢ch polohsch na stojanu t&mito zuby piesn& polohovén a zistavé

za viech okolnostf a zatZZovéni p¥i obréb&ni vzhledem k roving oto&né upinaci desky
rovnob&in¢y. Pritom pFisluiné sechanismy nejen piesné ustavuji pritnik na zubech téch-
_to postrannich ty&i, ale m&kdy vytvafejl i svérné sily, které tlalf pifi&nik proti je--
ho vodicim plochém na stojanu a tim vyiuji tuhost tohoto vedeni a spojeni p#i obréa-
béni,

V souvislosti se zaujetis a zajiZtZnim pFfesné polohy pii&niku a jeho rovnob&inos-
ti s upinaci deskou stroje vystupuje do popirédi i systém jeho ovlédani a Fizeni jed-
notlivich operaci. Dednak je to ovladéni vertikélniho posuvu pii&niku samého, jednak
spojitost Fidiciho systému s vyikovou polohou piilniku na stojanu, totil reakce [ T
diciho systému na polohy pii&niku a ovlddéni &i ovliviovéni vertikslnich souiadnic
pro obrsb&ci Gkony v zévislosti na jeho vertikélni poloze. z tohoto divodu jsou zuby
t&chto polohovacich ty&f také provédény s roztefemi rovnymi celistvému nésobku zéklad-
ni odw&Ffovaci jedmotky, napiiklad s rozteZi 100 mm., To tedy znamend, Ze v Fidicim sy-
stému se od&itani vertikélnich souifadnic pro obréb&ni dé v souvislosti s roztedi zu-
bo snadn&ji wyieSit. X tomu GEelu pak staii, aby do Fidiciho systému vertikélnich
soufadnic, naprogra-ovan9ch pro vertikélni pohyby smykadla s néstroji k obréb&ni da-
ného obrobku, byl vyslin signsl odpovidajici vyikové poloze pFiéniku, ktery tyto sou=-
#adnice ihned upravuje v zévislosti na tomto v¢ikovém postaveni pii&niku. To viechno
se oviem musi v systéid odehrat spolu s *izenim vyskové polohy pri&niku, které je
také v systému programovina v zévislosti na optim4lnim zdvihu pinoly p#i&nikového su-
portu.

U dFive znSmich FeSeni bylo toho dosahovéno tim, %e pii prfestavéni vyikové polo-
hy pfig&niku musel operstor tuto vi3kovou zm&nu zm&ifit nebo odelfst na odm&Fovacim
zarizeni a ruénim z&sahem tyto informace vnést do ovlédaciho systému stroje. U jed-
noho z nejnovEjsich *eSeni této problematiky je polohovéni pii&niku ovlédéno Fadicim
spinatem. Aby se dosétlo zm&ny polohy pii&niku, musf obsluha stroje piedeviim odblo-
kovat hydraulické zpevhovale, a to pomoci zémkem vybaveného vypinafe. Po stisknuti
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tlatitka pro sm&r nahoru, zapiné se mazani vodicich ploch, rozb&h motoru Gstroji pro
posuv pii&niku a ze zé&b&ru se zuby polohovacich ty&f se vysunou patii&né blokovade.
Uvolni-1li obsluha tla&itko, pFestavovaci posuv pFi&niku se‘zastavi, blokova&e se znovu
zasunou, pokud se ov3em naché&zeji préavé proti zubovym mezerém polohovacich ty&i. Motor
se pak piepne na opa&ny smysl chodu, aby vyvolal sotva patrné piestavéni pii&niku smé-
rem doll, aZ se dosdhne toho, %e pFi¥nik spo&ine prostifednictvim svych blokova&d na
zubech polohovacich ty&i, a tak se posuvovy 3roub vyvozujici tyto vertikélni pohyby
pti&niku zbavi zatiZeni. P*i&nik se v nové poloze zablokuje a op&t se zpevni. Kdy¥

jde o polohovaci pohyb pFi&niku ve smyslu jeho sestupného pohybu, bZ%i motor nejprve
ve smyslu odpovidajicim jeho zvedani, aby se snadno daly vysunout jeho blokovade ze
z8bé&ru se zubnimi mezerami polohovacich ty&i. Po jejich Gplném vysunuti nésleduje pak
vlastni sestupny pohyb piitniku a pied dosaZenim jeho 24dané polohy se blokovade znovu
vysunou a motor pokraluje ve b&hu, dokud pii&nik nespodine témito blokova&i na pirislu3-
nych zubech polohovacich ty&f a posuvny 3roub se znovu neodleh&i od zatiZeni pii&nikem,
KdyZ se pii&nik pevn& usadi, pritéhne se je3t& Srouby na stojanu, k &emuZ slou?i dvé
#ady zdvitd na stojanu, jejichi roztete odpovidaji roztedim zubd polohovacich ty&i.

Z toho je ziejmé, 2e n&které z t&chto operaci vyZaduji rudnich z&sahd obsluhy
stroje, 2e se tedy dosud nepodaiilo vyrfedit uspokojivé Fizeni celého souhrnu t&chto
dilgich operaci v systému s progrand@ateln?- poCitatem, ktery by nejen #idil prib&h
viech Gkonii, ale provdd&l i kontrolu jejich provedeni a na zékladé kontroly rozhodo-
val o dal3fm postupu.

Zdokonaleni a plné automatizovéni Gkond je dosaZeno Fidicim systémem s programova-
telnym politalem obrib&ciho stroje, zejména svislého soustruhu, podle vyndlezu, jeho%
podstata spodiva v tom, Ze &tyFi paralelni vstupy blokd kddovani polohy pohyblivého
ptitniku jsou piipojeny pies &tyrki kddovaci spinale, usporddané na pohyblivém pridnfi-
ku, ke zdroji nap&tf, priZem% p*isluiné kddovaci polohové narsiky kédovacich spina&d
jsou uspoi*ddény pevn& na nepohyblivém stojanu stroje, zatimco dva paralelni vstupy
bloku ovl4ddani pohybového ﬁrostfedku jsdu piipojeny pifres dva kontrolni polohové spi-
na&e, uspoifddané na pohyblivém pifi&nfku, ke zdroji napéti, pri¥emZ pifisludné kontrol-~
n{ polohové naréiky kontrolnfich polohovych spinadl jsou uspoirsdény pevné& na nepohybli- .
vém stojanu stroje, zatimco blok ovlédani pohybového prostitedku je déle obousmérné
pFipojen k bloku kontroly zapolohovani, jeho%.prvni dva zapolohovaci a havarijnt
vstupy jsou jednotlivé p¥ipojeny piFes kontrolni zapolohovaci a havarijni spina&, uspo=-
tadané na pohyblivém pFilniku, ke 2droji nap&ti, pirifemZ pifislu3né kontrolni zapolo-
hovaci a havarijni narédZky kontrolniho zapolohovaciho a havarijniho spinale jsou uspo-
fadény pevné na nepohyblivém stojanu stroje, zatimco druhé &tyifi antiparalelni. vstu=-
py bloku kontroly zapolohovani jsou ke zdroji napéti pripojeny jednotlivé piFes spina-
8e blokova&li, pitifemZ spina&e blokovadll jsou spifaZeny pi‘es dv& nardZiky s dvéma bloko-
va&i, presuvné upevnénymi na pohyblivém piitniku, Elektromagnetické rFidici prvky blo-
kovaéﬁ.jSOU pitipojeny. jednotlivé ke tietim dvéma vstupim bloku ovlédani pohybového
prostﬁedku, jehoZ prvni -dva vystupy jsou .pies prvni dva elektrické ovladae pro spi-
nédni smyslu oté&eni pohybového prostifedku piipojeny k pohybovému prostiedku, ktery je
ddle pires druhé dva elektrické ovladae pro spinéni rychlosti pohybu pohybového pro-
stiedku pripojen k druh¢m dvéma v¥stupim bloku ovladéni pohybového prostiedku.

pkevodovs skiift Fidiciho systému je ddle vybavena kombinaci jednosm&rné spojky
pro prenos plného todivého momentu v jednom smyslu otéd&eni posuvového 3roubu a seri-
ditelné titeci spojky s omezenym tolivym momentem v druhém smyslu otéleni posuvového

Sroubu,

Pokrok a vyhody FeSeni spo&fvaji predevdim v jednoduchosti pouZitych prostiedkd
k zadavani vstupnich informaci Fidicimu systému s programovatelnym politadem, prostied-
ki osvéd&enych a spolehlivych, piigemZ jejich zapojeni a blok kontroly polohovéni pii&-
niku jako pohyblivé ¥&sti stroje, obousmdrn& piipojeny k bloku ovlédani pohybového
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prostfedku, plné automotizuje veSkeré Gkony spojené s programovatelnym polohovénim za
vyuiiti presné nivelovanych zubd ustavovacich ty&i spojenych s nepohyblivou &asti
stroje. '

Na privodnich vykresech je znézornén piiklad provedeni, piitemZ na obr.'l je cel-
kové blokové schéma programovatelného poditade v zapojenf s fidicim systémem a se vstu-
py 8 vystupy jednotlivych jeho blokl, a na obr. 2 je schématické uspoiédani narédiek
k ovladsni spina&l zapojenych v jednotlivych blocich poditade. Na obr. 2 je i schéma
pohybového prostiedku.

Podle obr., 1 je *idici systém NC oboustrann& piipojen vstupem 15 a vystupem 16
k bloku 11 kddovéni polohy, ktery tvori soudést programovatelného po&itade P. K bloku
11 kddovani polohy je v po&ita&i p oboustrann sériové pitipojen vedenim 17 blok 12
vyhodnocovéni swmyslu pohybu pohyblivého pii&niku stroje, k némui je vedenim 18 obou-
smérné pripojen blok 13 ovladéni pohybového prostfedku M. K bloku 13 ovladani pohybo-
vého prostfedku M je dile vedenim 19 obousm&rn& sériové pifipojen blok kontroly 14 za-
polohovéni priZniku, Ety#i vstupy 11a, 11b, 11c, 11d bloku 11 kddovani polohy pif&niku
jsou pFipojeny pFes kddovaci spinale A, B, C, D, uspoiédané na pFi¥niku, ke zdroji na-
p&ti, Dva paralelni vstupy 13e, 13f bloku 13 ovlédani pohybového prostiedku M jsou
pies kontrolni polohové spinate E, F pripojeny ke zdroji nap&ti, zatimco prvni dvaw-
stupy 31, 32 bloku 13 ovlédénf pohybového prostidku M jsou pFes prvni dva elektrické
ovladaZe S1, $S2 pro spinéni jednoho a druhého smyslu otéZeni pohybovéhe prostiedku M
pripojeny k pohybovému ' prostifedku M, kter¢ je pfes druhé dva elektrické ovladale S3,
S4 pro spinéni rychlého nebo pomalého pohybu pohybového prostifedku M pripojen k dru-
hym dvima vystupim 33, 34 bloku 13 ovlédéni pohybového prostiedku M, jeho% tifeti dva
vystupy 35, 36 jsou pitipojeny pi‘es elektromagnetické idici prvky V1, V2 k hydraulic=-
k{m vélcim 20 blokovaid 3 pohyblivého p¥ifmniku. Prvni dva vstupy 149, 14h bloku 14
kontroly zapolohovéni jsou pripejené pies kontrolni zapolohovaci spina& G a pFes ha-
varijni spine® H ke zdroji nap&ti, zatimco druhé &Etyri antiparalelnf vstupy 14i1,
14k1, 1432, 14k2 jsou ke zdroji napéti pFipojeny pies spinale 31, K1, J2, K2 bloko-
vath 3, spfalené s narfikemi N, spojenymi s blokovali 3.

Podle obr., 2 je pohyblivy pri&nik 1 uspof&dén na nepohyblivém stojanu 2, s nimz -
jsou pewn& spojeny ozubené ustavevaci ty&e 8 s presné nivelovanymi zuby. Na pohybli-
vém pri&niku 1 s matici 4, zabudovanou v jeho svislé ose 5, jsou pFipevnény blokova-
&e 3, Matici 4 prochézi posuvny Sroub 6, ktery je sou¥asn& vystupnim h*idelem pFevodo-
vé skiin& 7, kters obsahuje pohybovy prostifedek M, napifiklad pohén&ci reverzovatelny
elektromotor, PFevod mezi pohybovym prostifedkem M a posuvnym Sroubem 6 je 3nekovy
a skl4ds se ze ¥neku 21 a 3nekového kola 22. Mezi véncem Znekového kola 22 a nébojem
23, naklinovanym na posuvném Sroubu 6, je jednosm&rnéd véleZkové spojka 29, dimenzova-
né pro pienos plného to¥ivého momentu ¥nekového prevodu, ptifemZ na vénci 3nekového
kola 22 je vchycen buben 24, v ném% jsou 8 vn&j3imi lamelami 25 v zéb&ru vnitFni lame-
ly 26 spojené s posuvovym 3roubem 6 prostiednictvim dréikovéni 27, Tim je vytvoiena
tfeci spojka 30, jejif souddsti je i stlafovaci pruiina 28 a matice 37 na konci difiku
posuvového' Sroubu 6.

Podél prvni levé ustavovaci ty&e 8, spojené pevné se stojanem 2, jsou uspoiadény
ve vertikélnich sloupéich pitisludnych kddovacim spinadim A, B, C, D, tedy ve sloupcich
Sp+ Sgs Sgr Spr kdodovaci polohové naré!ky.'Ve'vertikalnim sloupci S, jsou to kddova-
CT narszky NB1, Na3, Na5, Na7, Nag, ve sloupci Sy  kédovaci nardZky Nb2, ND3, NDG,
Nb7, ve sloupci S, kbdovaci naréiky Nc4, Mc5, NG6, Nc7 a ve sloucpci S kddovac i
narsiky Nd8, Nd9, vzhledem k tomu, e pfi¥nfk 1 je nad nékresnou rovinou, jsou polohy
na n&m uchycenych kddovacich spina&i A, B, C, D v nékresné rovin& znézornény jako
krouiky. vertik&lni vzdélenosti horizontélnfich linif L1 a%_L9 uspoifédanf kddovacich
nardzek jsou rovny roztedi R jednotlivych zubd ustavovacich ty¥i 8. Podél druhé usta-

vovaci ty&e jsou ve vertikédlnich sloupcfich Eg, EE, fﬁ' iﬂ jsou uspor&ddny kontrolni
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polohovaci naréiky, kontrolni nardiky zapolohovédni a nardiky havarijni. ve sloupci
Sgs piisludném prvnimu kontrolnimu polohovému spinai E, jsou to prvni kontrolni
polohové naréiky Nel aZ Ne9, ve sloupci Sgs prisludném druhému kontrolnimu polohové-
mu spina&i F, druhé kontrolni polohové narsiky Nf1 a: Nf9, ve sloupci 85, prislulném
kontrolnimu zapolohovacimu spina&i G, kontrolni zapolohovaci nardiky NGI aZ Ng9 a ve
sloupci S, piisluSném havarijnimu spinati H, havarijni nardiky Nh1 a Nh9. vzhle-
dem k tomu, e i kontrolni polohové spina¥e E, F, kontrolni polohovaci spinad <]

a havarijni spina& H jsou uspoXédény na pohyblivém p*i¥niku 1, jsou ve vykresu
zndzornény opét krouiky. Kontrolni polohové nardiky Nel aZ Neg, Nfl aZ Nfg a kon-
trolni zapolohovaci narédiky Ngl aZ Ng9 jsou usporédany ve vdech horizontélnich liniich
L1 a% L9, ale havarijni nardfky Nb1l a Nhg, které hlidaji extrémni polohy pii&niku 1,
jsou ve sloupci S, uspoisdény vné krajnich horizontélnich linif L1, L9. Havarijni
spina& H vstupuj€ do &innosti pouze v pFipad¥, nedodlo-li vlivem n&jaké poruchy k vy-
pnuti posuvu piiZniku 1 kontrolni zapolohovaci naréZkou Ng1 nebo NgS.

Funkce *idiciho systému je nésledujici: |

pohyblivy pi&nik 1 je jako pohyblivd &4st 'stroje pfesouvén do jednotlivych vys-
kovych poloh nad upinacim stolem s obrobkem posﬁvov?m Sroubem 6 a ponévadi v kaidé
své poloze je ustavovén na zubech ustavovacich qyéi 8 za piisludné Cinnosti blokova&d
3, je mezi prostiedky pohybovymi, ustavovacimi i ovlsdacimi vazba vyplyvajici z popi-
su zapojeni podle obr.1 a z popisu mechanickych prvkd podle obr., 2. Vv této vazb& na
nejvy83i horizontélni linii L1 vstupuje z kddovacich spinadt A, B, C, D v &innost
jen kddovaci spina& A, pod nimZ je prévé kddovaci nardika Nal. Na horizont&lnf linii
L2 je v &innosti jen kddovaci spinal B, nebot se pod nim nachazi kdodovaci naréika
Nb2, na dal¥f linii 13 vy3lou signdly kddovaci spinaie A a B, pod nimi% jéou kodova~
ci naréZky Na3 a Nb3. Na &tvrté horizontélni linii L4 vstupuje svym signédlem do &in-
nosti jen kddovaci spina& C, ovlddnuty kddovaci naréikou Nc4, na’pété linii L5 ko-
dovaci spina&e A a C, ovladnuté kddovacimi nardikami Na5, Nc5, na Sesté linii L6
privedou kddovaci nardiky Nb6, Nc6 k vysléni signélu kddovaci spinae B, C, na sed-
mé linii L7 vstupuji do signélni Einnosti soulasn® tii kddovaci spinate, a to A, B,
C ovlédané kddovacimi narsikami Na7, Nb7, Nc7, na osmé linii L8 vydévés kddovaci sig-
nal pouze spina& D, uvedeny do Einnosti kddovaci naréfkou Nd8, a kone&n¥ na devaté
linii L9 kddovaci naréZky Na9, Nd9 vyvodf signély kddovacich spinald A, D. Kontrolni
polohové spinate E, F a kontrolni polohovaci spinal G, uspoifddané na druhé strang
pohyblivého p¥i&niku 1, maji tyto funkce:
signal prvniho kontrolniho polohového spinale E slouZf k vypnuti pohybového prostied-
ku M a k zastaveni pii&niku 1 v poloze cca 3 mm nad zubem polohovacich ty&i 8 pii
jeho pohybu vzestupném a k zaiazeni zpomaleného pohybu sestupného se soulasnym vysu-
nutim blokovald 3. Signdl druhého kontrolniho polohového spinale F sleduje stejny
GZel jako prvni kontrolni polohovy spina& E, jenZe pii sestupném pohybu pFiZniku 1,
" pki%emz zasunuje blokovaZe 3. Sign&l kontrolniho zapolohovaciho sbinaée G je urdéen
k indikaci polohy pii&niku 1 asi 0,5 mm nad zuby polohovacich ty&f 8 a k vypnuti
pohybového prostifedku M s dostategnym &asov¢m zpoidénim. Sign4l havarijniho spinale
H slou%i k vypnuti pohybového prostifedku M v pitipad¥, Ze by v dusledku n&jaké poru=-
chy nedo3lo k jeho vypnuti kontrolnim zapolohovoacim spinatem G. Jim pFisluiné kon=-
trolni polohové narédiky Nel aZ Neg, Nfi aZ Nfg a kontrolni zapolohovaci naréiky
Ngl aZ N9 jéou uspoi*ddény ve viech horizontélnich liniich L1 8% L9, a to ve stej-
né sestavé, takZe v kaidé z té&chto linii jsou uvadény kontrolni polohové spinale
E, F a kontrolni zapolohovaci spinal G do ¥innosti. Kontrolni nar&iky jsou oznaleny
vidy indexy vyjadifujicimi prFisludnost kontrolnimu spinali i patifi&né horizontélni
linii, Pon&vadZ &innost jednotlivych prvki *eSeni této vazby je obdobné v kaidé
z horizontélnich linifi L1 aZ_ L9 blokovanych poloh pii&niku 1, postali, aby byla popsé-
na pfi pohybu z jedné jeho vy¢3kové polohy do druhé.
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Mé-1i pri&nik 1 sjet z polohy na horizontsdlni linii L4 napiiklad do polohy na
horizontalni linii L5, dostane k tomu z Fidiciho systému NC pFes jeho vystup 16
a pies blok 11 kddovéni polohy pohyblivého pii&niku 1 piisludny povel, ktery je déle
pFes blok 11 kbdovéni polohy pohyblivého pii&niku a pi¥es vedenf 17 p*iveden do blo-
ku 12 vyhodnocovéni smyslu pohybu pohyblivého p¥i&niku 1, kde je vyhodnocen spolu
se signadlem kbdovaciho spinate C, vyvolanym kddovaci naréikou Nc4 a pFivedenym tam
ze vstupu 1ic pi‘es blok 11 kodovéni polohy pohyblivého pri&niku 1 a vedenf 17.
8lok 12 wyhodnocovéni smyslu pohybu vyhodnotf v této fé4zi nesouhlas poXadované polohy
piti¥niku 1 podle povelu z Fidiciho systému NC 8 jeho skute&nou polohu, tj. porovné
signédl fidiciho systému NC se signdlem kodovaciho spina&e C, a toto vyhodnoceni jako
svij prisludny signal vydile vedenim 18 do bloku 13 ovlédéni pohybového prostiedku
M. Blok 13 ovlédéni pohybového priostiedku M zapne elektrické ovladae S1-a $3 pro
rychlou zvedacf &innost pohybového prostiedku M, na ni% se podili jednosm&rné spoj-
ka 29 svym plnym totivim momentem, Signélem kontrolniho polohového spinate E. vyvo-
lanym kontrolni polohovou narélkou Ne4, ktery je vstupem 13e piiveden do bloku 13
ov1adani pohybového prostiedku !g se vypnou elektrické ovladale S1, S3 a uvede se do "
ginnosti prvni elektromagneticky *idici prvek Vi, ktery pies hydraulické ovladate
ve form& hydraulickych vdlcd 20 vysune blokovate 3 ze z4b&ru s ozubenymi ustavova-
cimi tytewi 8, Vysunuti blokova&i 3 je pres spinale K1, K2 blokovall 3 ovladané na-
rétkami N blokovaZs 3 a antiparalelni vstupy 14ki, 14k2 hléSeno jejich pFisludnymi
signély do bloku 14 kontroly zapelohovéni pitifniku 1 a z né€j zp&t vedenim 19 de blo-
-ku 13 ovladéni pohybového prostiedku M. Na z8klad® signédld spinald K1, K2 blokova&l
3, wyvolanych nar&dikami N, blok 13 ovladénf pohybového prostiedku M zapne elektrické
ovladage S2, S3 pohybevéhe prostifedku M pro rychly sestupny pphyb pifi¥niku 1. Po je-
ho najeti na horizont&lni linii L5 vydaji své signély jednak kddovaci spinade A, C,
sepnuté kddovacimi nardfkami Na5, Nc5, a jednak kontrolni polohovy spina& E, sepnu-
t¢ kontrolni polohovou nar&Zkou Ne5. Blok 12 vyhodnocovéni smyslh pohybu p¥iéniku
1 porovné signdl 2&dané polohy pFiZniku 1, privedeny z fidiciho systému NC pies
vgstup 16 do bloku 11 kbdevéni polohy, se signély kddovacich spina&d A, C posky-
tujieinivihfornace o soutasném kddu polohy pFiEniku 1 a privedenymi do bloku 11
kddovéni polohy pies vstupy 1la, 1ic a z n&j vedenim 17 privedené do bloku 12 -
a v piipadd shodnosti vyéle do bloku 13 ovlédinf pohybového prostiedku M vedenim
18 signél, ktery vypne elektrické ovladale S2, sS4 pohybového prostifedku M a zapne
druhy elektromagneticky ¥fdici prvek v2, ktery pfes hydraulické vélce 20 zasune
blokovate 3 do z&b&ru s ozubenymi ustavovacimi ty&emi 8. Zasunutf blokovald 3 je
signdly spina&d J1, J2 blokovail 3 vyvolanymi naréikami N blokovai(i 3, hlé3eno pres
antiparalelnf vstupy 14j1, 14j2 do bloku 14 kontroly zapolohovénf pFi¥niku 1 a z n&j
zpét vedenim 19 bloku 13 ovlédani pohybového prostiedku M. Blok 13 ovladéni pohybo-
vého prostiedku M na zékladé signdli sp!naéﬁ‘gl, J2 blokovadd 3 zapne elektrické ovla-
date S2, S4 pohybového prostitedku M. P*itnik 1 pomalym sestupnym pohybem a za soulin-
nosti tieci spojky 30 doseds svymi blokovaZi 3 na piisludné zuby ustavovacich tyé&f
8. PFi tomto pomalém sestupném pohybu uvede kontrolni zapolohovaci naréika Ng5 né- .
sledujict zapolohovéni pii&niku 1,do Einnosti kontrolni zapolohovaci spina& G, je~
ho% signél je vstupem 14g pi*iveden do bloku 14 kontroly zapolohovéni a déle vedenim
19 do bloku 13 ovléadéni pohybového prostiedku M. Blok 13 vydé signél ke zpoZdénému
vypnuti elektrickych ovladadt $2, S4 pohybového prostiedku M, nésledkem &ehoZ je
urditou krétkou dobu pii&nik 1 omezen tlakem, vyvozenym tieci spojkou 30 a posuvovym
Sroubem 6, tladen na zuby ustavovacich-ty¥f 8. Tim je piesn¥ ustaven v nové horizon-
tédlni linii LS5,

PFi vzestupném pohybu p#i&niku 1, nap¥fklad z horizontélni linie L5 na linii L4,
vyvolaném povelem z #idiciho systému NC, je prib&h &innosti prvkd zapojeni i mecha-
nické Xaésti zarizeni obdobny, jen s tim rozdilem, Ze misto kontrolniho polohového
spinate £ je ve funkci kontrolni polohovy spinal F, ktery svym signélem, vyvozenym
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kontrolni polohovou nardikou Nf4, posazenou asi 0,5 mm nad linif L4, a privedenym
vstupem 13f do bloku 13 ovlédani pohybového prostfedku M po provedeném porovnéni

s povelovym signélem *idiciho systému NC vypne elektrické ovladale 81, S3 pohybové-
ho prostiedku M pro rychly vzestupny pohyb pfi&niku 1 pod plnym momentem pirensse-
nym na posuvovy 3roub 6 jednosm&rnou spojkou 29 a zapne elektrické ovladaie s2, 54
pro pomaly a tieci spojkou 30 momentové omezeny sestupny pohyb a% do jeho dosednu-
ti blokovatdi 3 na zuby ustavovacich ty&i 8.

Po ukonZeni kaZdého nového zapolohovéni pFi&niku 1 vySle blok 11 kddovani po-
lohy pii¢&niku 1 p¥isludSnou kombinaci signéll kddovacich spina&t A, B, C, D do Fidi-
ciho systému NC vstupem 15 a tim soulasné& zméni vertikélni soufadnici pro polohové-
ni néstroje ve vertikédlnim néstrojovém suportu, pojizdném po pri&niku 1, vzhledem
k jeho poloze na ozubenych ustavovacich ty&ich 8.

pifestoZe byl popsan priklad vyuZiti Fidiciho systému s programovatelnym podi-
tatem v zapojeni podle vyndlezu u svisliého soustruhu, jsou pitedpoklady jeho aplikace
také u jinych obréb&cich stroji, napif. u portédlovych frézek a horizontélnich vyvrts-
vatek pro velmi pifesnou préci.

PREDMET VYNALEZU

Ridici systém s programovatelnym poXita&em obréb&ciho stroje, zejména svislého
soustruhu, obsahujiciho pohyblivy pifi&nik, spojeny s maticf, kterou prochazi posuvny
iroub, spojeny s pievodovou sk#ini, umist&nou na nepohyblivém stojanu stroje, na
kterém je uspoiddana dvojice pevnych ozubenych ustavovacich ty&f, a dale obsahujici
po¢itag, ktery se sklddéd z bloku kddovéani, polohy pohyblivého p¥iZniku, obousm&rné
spojeného jednak s #idicim systémem a jednak s blokem vyhodnocovéni smyslu pohybu
piri&niku, ktery je obousmdrng spojen s blokem ovladéni pohybového prostiedku, vyzna-'
gujici se tim, %e &tyri paralelni vstupy (11a, 11ib, 1ic, 11d) bloku (11) kddovéni
polohy pohyblivého p¥i&niku (1) jsou jednotliv& pFipojeny pies &tyri kbdovaci spina- *
&e (A% B; C; D), uspoiaddané na pohyblivém pri&niku (1), ke zdroji napé&ti, pridemz
prislu3dné ovladaci kddovaci nardiky (Na1, Na3, Na5, Na7, Na9; Nb2, Nb3, Nb6, Nb7$
Nc4, Ne5, Nc6, Nc7: Nd8, Nd9) kddovacich spina&l (A3 BS C; D) jsou uspoifédény pevnd
na nepohyblivém stojanu (2) stroje, zatimco dva paralelni vstupy (13e, 13f) bloku
(13) ovladéni pohybového prostiedku (M) jsou jednotlivé pripojeny pies dva kontrolni
polohové 5pina6e (E, F), uspoifédané na pohyblivém pifi&niku (1), ke zdroji napéti,
pititemz pirislusné kontrolni polohové naréiky (Nel, Ne2, Ne3, Ne4, Ne5, Ne6, Ne7, Nes8,
Ne9? Nf1, NF2, NF3, Nf4, Nf5, NF6, Nf7, NF8, NF9) kontrolnich polohovych spinadd

(E%.F) jsou uspoiédany pevnd na nepohyblivém stojanu (2) stroje, zatimco blok (13)

ovl4déni pohybového prostiedku (M) je déle obousm&rn& pripojen k bloku (14) kontro-
ly zapolohovéni, jeho% prvni dva zapolohovaci a havarijni vstupy (14g, 14h) jsou

. jednotlivé pripojeny pies kontrolni zapolohovaci a havarijni spina& (G, H), uspofa-

dané na pohyblivém piitniku (1), ke zdroji nap&ti, piriZemz piislusné kontrolni zapo-
lohovacf a havarijni naréZky (Ngl, Ng2, Ng3, Ng4, NG5, Ng6, Ng7, Ng8, Ng9; Nhi, Nhg)
kontrolniho zapolohovaciho a havarijniho spinaée (G% H) jsou uspoiraddany pevnd na ne-
pohyblivém stojanu (2) stroje, zatimco druhé &ty¥i antiparalelnf vstupy (14j1, 14k1,
14j2, 14k2) bloku (14) kontroly zapolohovéni jsou ke zdroji napé&ti pripojeny jed-
notlivé p¥es spina&e (J1, K1, J2, K2) blokovadd (3), pfifemZ spinate (J1, K17 J2, K2)
blokova&lt (3) jsou spiaZeny po dvojicich pies dv& naréiky (N) s dvéma blokova&i (3),
pitesuvné upevnénymi na pohyblivém pFi&niku (1), jejichZ elektromagnetické Fidici prv-
ky (v1, v2) jsou piipojeny jednotlivé ke tifetim dvima v¢ystuplm (35, 36) bloku (13)
ovladani pohybového prostiedku (M), jehoZ prvni dva vystupy (31, 32) jsou pies prvni
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dva elektrické ovladade (Si, $2) pro spinéni smyslu oté&eni pohybového prostiedku (M)
pripojeny k pohybovému prostifedku (M), ktery je déle pies druhé dva elektrické ovla-
dage (S3, S4) pro spinédni rychlosti pohybu pohybového prostifedku (M) pFipojen k dru-
hym dvéma vystupdm (33, 34) bloku (13) ov1adani pohybového prostiedku (M), piriem?
ptevodovad skifih (7) obsahuje kombinaci jednosm&rné spojky (29) pro pienos plného to=-
&¢ivého momentu v jednom smyslu otéteni posuvového Sroudbu (6) a seriditelné t¥ecf spoj-
ky (30) s omezenym to¥ivym momentem v druhém smyslu oté&eni posuvového 3roubu (6).

2 vykresy
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