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(54) Zat{zeni pro honovéani vnit¥nich vilcov§ch ploch

Zafizeni je urdeno pro honovéni
vnitfnich valcovych ploch, ze jména na
sout4stkdch o malé hmotnosti. Zafizeni
sest4vad z unadede obrobku s obrobkem, vy-
konévajicim axislni pohyb, pfilemZ tento
pohyb je vykonavén elektrohydraulickym
servomechanismem pracujicim v polohové
zpétné vazbd, a honovaciho nastro je
s rozpinacim kqielem, vykonévajicim ro-

_tadni pohyb, pfiem rozpinani je Fizeno
rovndz obvodem;polohové zpétné vazby.

ZaFizeni miZe byt vybaveno méficim
trnem, snimalem sily a snimalem momentu
a rovné%: automatickym upinédnim obrobku,
které mohou modifikovat Fizené rozpinani
nastroje. '
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Vynilez se tykd za¥izeni pro honovdni vnitinich vdlcevych
ploch, zejméne na souddstkdch o malé hmotnosti.

Znédmi zePizeni pro honovdni vnitPnich vdlcovych ploch, kte-
rd jsou urdena pro opracovdni soucdstek s malou kmotnosti, jsou
zpravidla uspoPdddna tek, Ze néstroj vykondvd rotadni pohyb
a unaSed spoleln& s obrobkem vykonéVaji axidlni pohyb, Jsou znéd-
me i Fedeni, kde ndstroj vykondvd pFidavny axidlni pohyb, kie-
rym se zvySuje Qdinnost opracovédni. Kromé toho se ndstroj p¥i
opracovédvdni otvoru rozpind, nejdastdji pomoci axidlniho kuZele,
podle dosaZeného rozméru otveru a opotfebeni ndstroje.

Axidlni pohyb unaSede s obrobkem byvd FeSen bud mechanicky
nebo hydraulicky. P¥i mechanickém PeSeni byvd axidlni pohyd una-
Sede s obrobkem odvozovdn od rotadniho pohybu p¥es vhodny mecha-
nicky pPeved. Hydraulické FeSeni pouZivd zpravidla hydraulického
vdlce, jeho# pist vykopdvd axidlni pohyb a do néhed je pPived
hydraunlické kapaliny ocdvozen od ventild ¥izenych nardZkami.

Rozpindni ndstroje bjvd pFi mechanickém Yeseni odvozenc
od krokovaciho mechanického'SYStému; p¥i hydraulickém PeSeni byv:
- rozpinaci kuZel vtladovdn do ndstroje bud stédlym nebo programové
F{zenym tlakem hydraulické kapaliny, zpravidla pYes mechanicky
prevod.

Nevyhodou zndmych hydraulickych YeSeni axidlniho pohybu
unadede s obrobkem jsou znadné rdzy v tdvratich a praktickd ne- .
moZnost ridit poﬁyb mezi dvratdmi, nevyhodou mechanickych Fede-
ni je znadnd vyrobni ndrodnost pievodd, obtiZné se¥izovdni p¥i
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zméné parsmetri axialnlho pohybu a nemoZnost zvysSovat rychlost
pohybu vzhledem ke hmotnosti pot¥ebnfch mechanismi. Zvy¥ovat

axidlnf rgchlost unaSedd u dosavadnich hydraulickych FeSeni Je
obt{%né vzhledem k velkému zrychleni v dvratich.

Nevyhodou znémych FeSeni, p¥i kterych dochdzi k rozpindni
ndstroje, je zejméne obtiZné programové Fizeni a u hydraulického
. YeSeni obtiZné nastavovdni stabilnich pracovnich podminek.

Uvedené nedostatky odstranuje za¥izeni pro honovdni vniti-
nich vdlcovych ploch, zejména na scuddstkdch o malé hmotnosti,
sestdvajici z rdmu stroje, unafede obrobku vykondvajicihe axidl-
ni pohyb ®ndstroje s rozpinacim kuZelem, spojeného pevné s vie-
tenem, vykondvajicim pomoci motoru rotadni pohyb, jeho? podsta-
te je v tom, Z%e unaSed obrobku je pevn& spojen s pistem axidlniho
vdlce a pohyblivou &4sti snimade polohy, ktery je spoledné s axidl-
nim vdlcem spojen s rdmem stroje, prifemZ axidlni vdlec je spojen.
s vystupy prvniho elektrohydraalického servoventilu, ktery je
spojen s vystupem prvniho reguldtoru, jeho¥ prvni vstup je pres
prvni pFevodnik spojen se snimaSem polohy a jehoZ druhy vstup je
spojen s prvnim vystupem Fidiciho obvodu, ktery obsahuje progra-
movy generdtor axidlniho pohybu,-zatimco-rdzpinaci kuZel ndstroje
je oto#né spojen s pistem rozpinaciho vdlce a pohyblivou &ddsti
snimede rozepnuti, p¥idem? snimad rozepnuti a rozpinaci vélaec
jsou spojeny s rdmem stroje a rozpinaci vdlec je spojen s vy-
stupy druhéhs elektrohydraulického servoventilu, ktery je spo-
jen s druhym reguldtorem, jeho% druhy¥ vstup je spojen s tietim
vystupem ¥idicihe obvodu, ktery obsahuje rovnds programovy ge-
nerdtor rozpindni ndstroje, a snimad rozepnuti Jje spojen se
vstupem druhého prevodnlku, ktery je spojen s prvonim vstupem
druhého reguldtoru a druhym vstupem ¥idiciho obvodu, jehoZ druhy
vystup je pres kompenzadni obvody spojen s pomocnym vstupem dru-
hého pFevodniku.

Pokrok dosaZeny vyndlezem spodivd zéﬁména_v tom, Ze zaii-
zeni umo¥nuje ¥izeny axidlni pohyb unaSefe s obrobkem, piidemZ
miZe byt PFizena jak rychlost pohybu, tak i dvrat$, resp. mohou byt
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tyto velidiny modifikovdny jednak v riznych fdzich obrdbéni,
jednak na zékladd skutedného pribdhu dib&ru materidlu obrobku.
Oproti zndmym systémim miZe byt timto zarizenim zvySena rych-
lost axidlniho pohybu pri zachovdni pFedem stanoveného zrychleni
v dvratich pohybu, p¥ilemZ zmény parametri se provédejl bud auto-
maticky nebo rudné, bez zdsahu do mechanické ¥4sti stroje. Daldim
pokrokem za¥izeni dle vyndlezu je ¥izené rozpindni pradovnihc nd-
stroje a kompenzace Ubytku jeho rozmdru, pF¥idemZ rozpindni miZe
bjt ¥izeno bud podle programové Fizené polohy rozpinacihe kuele
nebo dle signdlu ze snfmaSe sfly na rozpinacim kufelu, anebo dle
snimade momentu.

Za¥izeni dle vyndlezu je schematicky zndzornénoe na piipoje-
nych vykresech, kde na obr. 1 je za¥izeni s elektrickym zapoje-
nim, na obr, 2 je p¥iklad provedeni unaSele s upnutym obrobkem
v ndrysu a na obr. 3 je tento unaSed v plidorysue

| Za¥{zeni /obr. 1/ sestava z rdmu 3 stroje, ve kterém je
axidlni vdlec 6 s pistem 601, se kterym je pevné spojen unaSed 2
obrobku 1. Nad unaSelem 2 je ndstroj 4 s rozpinacim kuZelem 401,
ktery je spojen pevné s rotadné ulo¥enym vietenem 7 a motorem 8.
Unadel 2 je ddle pevnd spojen s pohyblivou Cdsti 501 snimadle
polohy 5, ktery je spoledné s axidlnim vdlcem 6 spojen s rdmem 3
stroje, pFidemZf axidlni vdlec 6 je spojen s vystupy 131 a 132
prvniho elektrohydraulického servoventilu 13, ktery je spojen
s vystupem prvniho reguldtoru 14. Jeho prvni vstup 141 Jje pTes
'prvni prevodnik 15 spojen se snimadem polohy 5 a jeho druhy vstup
142 je spojen s prvnim vystupem 221 ¥{diciho obvedu 22, ktery ob-
sahuje programevy. generdtor axidlniho pohybu.gi.'nnzpinaci kuZel
4glAnéStroje 4 je otodn& spojen s pistem 111 rozpinaciho vdlce 11
a pohyblivou &dsti 121 snima8e rozepnuti 12. Snimac¢ rozepnuti 12
a rozpinaci vdlec 11 jsou spojeny s rdmem 3 stroje a rozpinaci
vdlec 11 je spojen s vystupy 181 , 182 druhého elektrohydraulic-
kého servoventilu 18, ktery je spojen s drubym reguldtorem ]19.
Jeho druhy vStup 192 je spojen se tPetim vystupem 223 Fidiciho
obvodu 22. Tento obsahuje rovndz programovy generdtor 23 rozpi-
néni ndstroje 4. Snimad rozepnuti 12 je spojen se vstupem 201
druhého pYrevedniku 20, ktery je spojen s prvnim vstupem 191 dru-
hého reguldtoru 19 a druhym vstupem 225 Fidiciho obvodu 22. Jeho
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druhy vystup 222 je p¥es kompenzadni obved 21 spojen s pom&gnim'
vstupem 202 druhého pFevodniku 20+ '

Kromé uvedengch dild miZe byt za¥izeni vybaveno v ose unadede
2 obrobku ] mEFficim trnem 16, ktery je pres md¥ici pFevednik 17
spojen s pevnim vstupem 224 ¥idiciho obvodu 22.

Mimo to miZe.byt mezi rozpinaci kuZel 401 néstroje 4 vlo- |
Yen snimad sily 10, ktery je spojen s pomocnym vstupem 193 druhého
reguldtoru _]_9_; Ddle miZe bjt mezi motor 8 a vietenec 1‘ vloZen
snima& momentu 9, ktery je spojen s vedlejSim vstupem'earuhého
reguldtoru 19. Ovladas vilvp 438 dvvldlla veguldbovy 43 je dpsjen s Shve-

—

bqw vj:l-evcw A6 Sidiaila oebuady 22 : |

“Za¥izeni pracuje tak, Ze obrobky 1 jsou opracovdvdny v jed-
notlivych praceovnich cyklech, pridemZ pracovai cyklus je urden
poZadovanou kvalitou a geometrii obrdb&né plochy a vybavenosti
konkrétniho zarizeni dle vyndlezu.Konkrétni typ pracovaiho cyklu
je urden Fidicim obvodem 22+ P#i pracovnim cyklu se exidlni
pdhyb obrobku ] s unaSelem 2 provddi pomoci pistu 601 axidlniho
v4lce 6, ktery se snimalem polohy 5 , s jeho pohyblivou d4sti 501,
prvnim pfevodnikem {5, psvnim reguldtorem 14 a prvnim elektro-
hydraulickym servoventilem 13 tvo¥{ obvod polohové zpEtné vazby.
V tomto obvodu je axidlni poloha obrobku 1 urdens signélen; na
druhém vstupu 142 prvafhe reguldtoru 14, ktery se odvozuje
z programového’ generdtoru axiflniho pohybu 24 p¥es prvni vystup
221 ¥d{diciho obvedu 22.

Néstroj 4 se ot48i pomoci vretene 7 a motoru 8. Rozpindni
ndstroje 4 se déje pomoci jeho rozpinaciho kuZele 401, ktery je
spojen s pistem 111 rozpinaciho v&lce 11. Pist 111 s rozpinacim
 védlcem 11, snimad rozepnuti 12, druhy prevednik 20, druhy regu-
ldtor 19, druhy elektrohydraulicky servoventil 18 tve¥{ rovnéZ '
obvod polohové zp&tné vazby tak, Ze poloha pistu 111 rozp{naciho
vdlce 11 je urdena signdlem ns druhém vstupu 192 druhého regulé=-
toru 19, ktery je odvozen pFes tPeti vystup 223 #{dicihe cbvodu
22 2z programového generdtoru rozepnuti ndstroje 23.

P¥i jednoduchém pracovnim cyklu po vloZeni obrobku 1 do une-
Sede 2 se zadne na povel F{diciho obvodu 22 v programovém geners-
toru axidlnfho pohybu 24 generovat signdl pFivedeny na druhf
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vstup 142 prvnil® reguldtoru 14, ktery zpisobi pohyb pistu 601
axidlniho vdlce 6 sm8rem vzhiru, a% se ndstroj 4 zasune do obrébd-
ného otvoru obrobku j. Signdl na druhém vstupu 142 prvniho regu-
14toru 14 se potom pericdicky méni, &imZ bbrobek'l vykondv4d perio-
dicky§ pohyb, jehoZ prib&h je urden zmindnym signdlem, piidemZ nd-
stroj 4 Je zasunut do obrobku ]. Potom se zadne rozpinat ndstroj
4, coZ se déje pomoci pistu.lll'rozpinaciho vdlce 11 a obvedu po-
lohové zpdtnd vazby, pFiSem? urdujici signdl Jje z programového
generdtoru rozepnuti néstrolje 23  p¥es t¥et{ vystup 223 Fldiciho
obvodu _2_3 pFivddén na druhy vstup 194 druhého reguldtoru 19¢
Jednotlivé fize rozepnuti ndstroje 4 jsou zji¥tovdny pomeci snimade
rozepnuti 12 a jsou pFes druhy pFevednik 2Q privddény Jednak jeko
Zpétnovazebni signdl na prvni vstup 191 druhéhe reguldtoru 19

a jednak na druhy vstup 225 ¥idiciho obvedu 22, v némZ se vyuzi-
vaji pro ovldddni programového generitoru rozfignuti ndstroje 23.
Po rozepnuti ndstreje 4 na hodnotu urdenou dle poZadovaného roz-
méru a rezmdru ndstroje 4 se po pF¥ipadné prodlevs stéhne ndstroj 4
na vychoz{ hodnotu pomoci signdlu odvozeného p¥es Fidici obved 22
z programového generdtoru rozpindni ndstroje 23 a rovn&Z se pomoci
programovéhe generdtoru axidlnfho pohybu 24 vrdti pist 601 axifl-
niho vdlce é.do vychozi spodni dvrati.

Pokud v pribdhu pracovaiho cyklu doSlo k opot¥ebeni ndstroje
4, .co% se zjisti nap¥. ndsbednym zmé¥enim sbrebku ], provede se
kompenzace opot¥ebeni ndstroje 4 pomoci kompenzadnihe obvodu 21,
jim%Z se p¥ivede kompenzalni signdl na pomocny vstup 202 druhého
prevodniku 20 na povel z druhého vystupu ggg”fiéiciho obvodu 22.

Je-11 za¥izeni vybaveno m&¥icim trnem 16 spojenym pres méFici
pYevodnik 17 s prvnim vetupem 224 ?{diciho obvodu 22, , pak tento
mé¥ici trm 16 zasahuje svou aktivni ddsti ve spodni poloze pistu
- 601 axidlniho vdlce 6 do horni &4sti obrdbé&néhs otveru obrebku i,
ktery miZe byt méFen na zdkladé povelu ¥Fidiciho obvedu 22 a signdlu
z programového generdtoru axiflniho pohybu 24, ktery urduje p¥{-

- gludné misto mé¥eni na obrobku ]. Timto zplhsobem miZe vyt obro-
bek 1 m&¥Fen v libovelném Fezu. MéYeni se mi¥e provdddt pred obrd-
bénim; pFi p¥eruleni obrdbdni a po ukondeni obridbéni. Vysledku
m&Feni miZe byt wyufito k modifikaci signdlu programevého gene-
rédtoru axidlnihe pohybu 24 s cilem dosdhnout poZadovanou geometrii
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obrdbéného otvoru, anebo ke kompenzaci 0potreben1 néstroje 4
prostfednictvim kompenzacniho obvedu 21,

Je-1li zafizeni vybavene snimalem sily 10, miZe ‘bit v Cdsti
nebo v celém pracovnim cyklu odpojen pomoci signédlu na ovlddacim
vstupu 195 druhého regulétoru 19 jeho prvni vstup 191 a p¥ipojen
jeho pomocny vstup 193 s p¥ipojenym snimaelem sily 1Q0. Tim se
zrus{ obvod polchové zpdtné vazby a rozepindni ndstroje je Fize-
no pomoci signdlu ze snimade sily 1Q, ktery Je porovnévén s poié—
dovanou velikosti signdlu, ktery miZe byt bud predem zaddn nebo
programové mdnén nap¥. rovnéz pPes druhy vstup 192 druhého regu-
ldatoru 19.

Obdobnd, je-1i za¥izeni vybaveno snimadem momentu 9, miZe
byt v 84sti nebo v celém pracovnim cyklu odpojen pomoci ovlddaciho
‘vstupu 195 druhého reguldtoru 19 jeho prvni vstup 191 a p¥ipojen
;jeho vedlejé:’. vstup 193 s piipojeaym snimadem momentu 9. T™m se
grusi obvod polohové zpé&tné vazby e rozpindni néstroje je Pizeno
pomocl snimade momentu 9, JjehoZ signdl ;je srovnividn se zadanou
nebo programové Fizenou poZadovancu hodnotou .

UnaSed 2 /obr. 24 3/ ge gklddd z objimky 201, v niZ je
zasunut obrobek 1, pFilemZ s objimkou 201 je otodnd spojens dvoji-
ce upfnacfch pdk 203, 204, vybavenych ndstavei 207, 208, mezi n&Z
a objl’mkuz%e vloZena dvejice tladnfch pruZin 205, 206, p¥idemi
dvojice upinacich pdk 203, 204 se dotykd Selni strany obrobku 1.
Oba:.mka 201 Jje upevnéna v kardanové zdvésu 202, ktery je pomoci
nosnn.ku 211 spojen s pistem 601. Bdm 3 stroje Je vybaven. dvojici .
dorazovych Sroubl __2, 210, umfsténych proti dvoejici tlacnych

pruz.‘l.n 5’ §0

Ve znazornené' poloze, kterd odpovidd upnutému cbrobku 1
p?i obrdbéni resp. mereni, je obrobek 1 umistén v objimce 201,
k ni% je za 8elo p¥itladovdn upinecimi pdkemi 203, 204, pridemd
‘je upinaci sila vyvozena dvejici tlacnych prufin 205, 206, které
pisobi na upinaci pdky 203, 204 p¥es ndstavce 207, 208. V této
poloze Jje obrobek 1 upnut v upinali 2, ktery vzhledem ke kardanové
zdvégsu 202 unmo¥nuje volny pohyb obrobku 1. |

P¥i poklesu pistu 601 axidlniho vdlce § do gpodni dvrati
dorazi ndstavce 207, 208 na dorazové Srouby 209, 210 spoaené
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s rdmem 3 stroje, které pPfemiZou silu tladnych pruZin _2_0_@, 206

& zphsobi odklopeni upina.cich pédk 203, 204, a tim i uvolndn{
obrobku 1 v objimce 201. Obrobek 1 lze pak volnd vyjmout a nahra-
dit neopracovanym kuéem, p¥idem¥ upnuti nastane automaticky po
za8dtku pohybu pistu 601 axidlnihe vdlce 6.



PEEDMET VYINALERTZUT —

1. Zar1zen1 pro honovén1 vnitrnlch vdlcovych plocm

2.

» sestdvajicl z rdmu stroje,
unaede obrobku vykendvajiciho axidini pohyb a ndstroje
8 rozpfnacim kuZelem, spojeného pevné s vietenem, vykondva-
jicim pomoci motoru rotadni pohyb, vyznadujici se tim, Ze
una¥ed/2/ obrobku /1/ je pevné spojen s pistem /601/ axidl--
niho vélce /6/ a pohyblivou 84sti /501/ snimade polohy /5/,
ktery je spolednd s axidlnim vdlcem /6/ spojen s rédmem /3/
stroje, pridemZ axidlni vdlec /6/ je spejen s vystupy /131,
132/ prvniho elektrohydrgulického servoventilu /13/, ktery
je spojen s vystupem prvniho reguldtoru /14/, jehoZ prvni
vetup/141/ je pres prvni‘pfevodnik,/15/ spojen se snimalem
‘polohy /5/ e jeho% druhy vstup /142/ je spojen s prvnim
vystupem /221/ ¥idiciho obvedu /22/, ktery obsahuje progra-
movy generdtor axidlniho pohybu /24/, zatimco rozpinaci ku-
Yel /401/ ndstroje /4/ je oto¥nd spojen s pistem /1114 roz-
pinacihe vdlce /11/ a_pohyblivou Sdsti /121/ snimade razep-
nuti /12/, a snimaéd rozepnuti /12/ a razpinaci vdlec /11/
jsou spojeny s rédmem /3/ stroje, pFidemZ rozpinaci vdlec /t1/
je spojen s vfstupy /181, 182/ druhého elektrohydrsulického
servoventilu /18/, ktery je spojen s druhym reguldtorem /19/,
jeho% druhy vstup /192/ je spojen s tPetim vFstupem /223/
¥{dicihe obvadu /22/, ktery cbsahuje rovnéZ programovy gene-
rdtor rozpindni - néstroje /23/, a snimed rozepnuti /12/
je spojen se vstupem /201/ druhého pFevodniku /20/, ktery
je spojen s prvanim vstupem /191/ druhého reguldtoru /19/
‘8 drubhym vstupem /225/ ¥idiciho obvedu /22/, jehoZ druhy
v¥stup /222/ je pPes kompenzadni obved /21/ spojen 3 pomocnym
vstupem /202/ druhého prevodniku /20/. ‘
Za¥izeni pro honovdni podle bodu 1 , vyznadujici se tim, Ze
unaded /2/ se sklddd z objimky /201/, v niZ je zasunut obro-
bek /1/, p¥iSem¥ g objimkou /201/ je otodnd spojena dvejice
upinacich pdk /203, 204/, vybavenych ndstavei /207, 208/,
‘mezi n¥mi¥ a objimkou /201/ je vlozena dvojice tladnych
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pruzin /205, 206/, p¥iSem# dvojice upinacich pdk /203, 204/
se dotykd Selni strany obrobku /1/, a objimka /201/ je upev-
néna v kardanové zdvésu /202/, ktery je pomoci nosniku /211/
spojen s pistem /601/, zatimco rdm /3/ stroje je vybaven dvo-
jici dorazovyfch Sroubd /209, 210/, umisténych proti dvejici
tladrych pruZin /205, 206/.

Za¥izeni pro honovdni podle bodu 1%, vyznadujici se tim, Ze

v ose unaSede /2/ obrobku /1/ je umistén mé¥ici trn /16/,
ktery je pres md¥ici prevodnik /17/ spojen s prvnim vstupem
/224/ ¥{diciho obvedu /22/.

zZatizeni pro honovdni podle bodu 1 4 vyznadujici se tim, Ze

mezi rozpinaci kuZel /401/ ndstroje /4/ a pist /111/ @pinaciho

vdlee /11/ je vloZen snimal sily /10/, ktery je spojen s po-
mocnym vstupem /193/ druhého reguldtoru /19/, jeho? ovlddaci

vstup /195/ je spojen-ge ctvriym vystupem /226/ fidiciho ob- |
‘vodu /22/. i

2 vikresy
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