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Otelem fFeSeni je zlepSeni ovladaciho za-
Fizeni stroje pro wopracovini kZi, zejména
mizdfeni, v ngm%Z jsou na hydraulické &er- FEE"T
padlo napojeny prvni tlakovy védlec vykyvné- ‘
ho pohybu p¥itlaéného rdmu, druhé tlako- lr )
|
|
L

vé védlce pruZného uloZeni vytahovacihio G-
stroji @ rota¢ni hydromotor pohonu podédva-
cich véalcli. Uvedeného nicelu se dosdhne tim, ) O gt
Ze v prvni tlakové vétvi prvniho tlakového e/ -
valce je viazen jednosmérny Skrtici ventil T 1
ve druhé tlakové v&tvi druhych tlakovych W 2
valcl je viazen redukéni ventil a k vystupni = ;ia D
vétvi rotafniho hydromotoru je  p¥idavnou . A ‘:.:% I T &
vétvl prifazen elektromagneticky rozvadsg, ' . e —
na néjZz je napojen plidavny Skrtici ventil a | >
na jehoZ elektromagnet je p¥ipojen spinaf, = |

ktery je upraven v dréze pohybu pritlagné- :
ho rému. Ke spinaci je prifazen Casovaci ob-
vod. ReSeni lze vyuZit p¥i konstrukci strioji
pro opracovani kaiZi,
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Vynélez se tykd ovladaeiho zafizeni stro-

je pro opracovani kiZi, zejména  mizd¥eni, v-

ndmZ jsou na hydraulické &erpadlo napoje-
ny prvni tlakovy védlec vykyvnéhs pohybu
piitladného ramu, druhé tlakové vélce pruz-
ného uloZeni vytahovaci jednotky a rotatni
hydrometor pohonu poddvacich valct.

Jsou zndmé stroje pro mizdfeni kiiZi, u
nich# jsou na hydraulické ¢erpadlo napojeny
prvni tlakovy vélec vykyvného pohybu pIi-
tlaéného ramu, druhé tlakové vélce pruZneé-
ho uloZeni vytahovaci jednotky a rotagni
hydromotor, ktery je pfevody napojen na po-
davaci valce vytahovaciho dstroji. P¥itlaény
rdm, v némZ je uloZen pokladaci vélec a do-
tlageci priénik, je uzplsoben pro vykyvny
pohyb mezi manipula¢ni a pracovni polohou.
P#i tomto vykyvném pohybu je pFitlaény ram
ovlddan prvnim tlakovym vélcem. V mani-
pulagni poloze obsluha p¥ehodi kliZi urfenou
k mizdieni p¥es poklddaci vdlec a uvede do
¢innosti prvni tlakovy vélec, jehoZ ptisobe-
nim se pritlatny ram vykyvne do pracovni
polohy. V této poloze dotléfeei pFiCnik pii-
tla¢i opracovdvanou kiZi asi v poloving:jeji
délky k otafejicimu se noZovému vélci a po-
kladaci védlec ji soucasn® ptitlaci k ob&ma
otadejicim se podédvacim valcim vytahova-
ciho tstroji. Vytahovaci dstroji v soutinnos-
ti s pokladacim vdlcem pfitlaéného ramu tak
vytahuje opracovdvanou kiizi z mizdficiho

stroje, pFitemZ noZovy vélec opracuje. jejl-

jednu polovinu délky. Pfitlaény rdm se pak
zp&tnym piisobenim prvniho tlakového val-
ce vrati do manipula&ni polohy. Obsluha vlo-
#1 do mizd¥Fictho stroje napill opracovaniou
k% obrdcenym koncem a stejnym zpisobem
se opracuje jeji druhd polovina délky.

Vzhledem k rozmdrné konstrukci mizdii-
ciho stroje mé p¥itlaény rdm pomérné vel-
kou hmotnost. P¥l vykyvu z manipula&ni do
pracovni polohy sila prvniho tlakového véal-
ce pPekondva silu zemské tiZe své hmotnos-
ti a také hmotnosti kiiZe. Proto je dosednuti
dotldgeciho pritniku na nioZovy védlec a pod-
loZného vélce k podéavacim véalctim vytaho-
vactho tstroji pozvolné a neni doprovéazeno
neZddoucimi rdzy. Aviak p¥i zp&tném vykyv-
ném pohybu z pracovni do manipulagni po-
lohy se se&ita sila prvniho tlakového vélce
se silou zemské tiZe hmotnosti p¥itlatného
rdmu a tim dochédzi k neZddoucim rdztim pri
dosednuti pritlaéného rdmu do manipulaéni
polohy. Tyto rdzy zvy3uji hladinu hluku na
pracovisti a nepfiznivé ovliviiuji rozméry a
hmotnost zékladniho rdmu mizdficiho stro-
je.

Na opracovavanych kiiZzich jsou &asto po-
mérné objemnd tukovd mista a ztuhlé netis-
toty. Pak, p¥i priichodu kiiZe mezi podavaci-
mi- valci a pokladdacim valcem se fasto std-
vd, Ze tato tukovd mista a nefistoty narusi
plynulost pohybu a opracovdvand kiiZe se
shrne k jedné stran& podédvacich vélcii; ne-
bo se podédvaci vélce v tukovych mistech zac-
nou protadet a kliZe se pfestane vytahovat z
mizd¥iciho stroje. V téchto pfipadech je nut-
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né vratit p¥itlatny rdm zp&t do manipulatni
polohy, opracovdvanou kitZi znovu uloZit na
poklddaci védlec a p¥itlatny rdm vyklonit do
pracovni polohy. Tim se zna&né zt&Zuje pré-
ce obsluhy, sniZuje se produktivita prace a
zhor$iije se jakost mizdfeni.

PFi mizdifeni kfiZi mezi noZovym védlcem a
dotlagecim pritnikem lze volit pomérné vel-
kou. rychlost’ posuvu kiiZe, pfi niZ je jesté
zarudend potFebnd jakost opracovéni. Této
rychlosti posuvu je uzptsobena i obvodova
rychlost podavacich vdlcli vytahovaciho u-
stroji. Tato pom&rn& velka rychlost podava-
cich valct vSak zaprifiliuje Casté piostranni
shrnuti kéiZe nebo protdfeni poddvacich val-
cll v samém potdtku opracovani. Struktura
hmoty opracovdvané kiiZe je totiZ velmi mék-
ka a povrchové slizkd. V pripadg, Ze se sta-
¢ tato hmota dostatetn® rozprostfit jiz v
samém podatku opracovéni, jak mezi noZo-
vym valcem a dotlafecim pfi¢nikem, tak i
mezi poddvacimi valci a poklddacim véalcem,
probihd proces opracovani obvykle bez zé-
vad: AvSak- p¥i vétsi rychlosti- poddvacich
valeh se zafne hmota- kiiZe €asto p&chovat
mezi b¥ity noZového vélce a dotld€ecim pric-
nikem a ve spdfe mezi prvinim podéavacim
valcem a poklddacim vAalcem a nakonec se
takto zmatkana kiiZe shrne k jednomu kon-
ci podédvacich védlct nebo se podédvaci vélce
zatnou protacet.

Uvedené nevyhody. odstraiiuje ovlddaci za-
Fizeni podle vynélezu, jehoZ podstata spoCi-
va v tom, Ze v prvni tlakiové vétvi prvniho
tlakového valce je vitazen jednosmérny Skrti-
ci ventil, ve druhé tlakové vétvi druhych
tlakovych valclt je viazen redukéni ventil a
k- vystupni vétvi rataéniho hydromotoru je
pifstavmou vétvi. pfifazen elektromagneticky
rozvads®, nandjZ je napoejen pridavny Skrti-
cfvantil a  na: jehoZ elektromagnet je p¥ipo-
jerspinaé, ktery je upraven v-dréze pohybu
pritlaéného rdmu. Ke spinati je pfifazen &a-
sovaci -obwod.

Vy3si adinek: vyndlezu spotivd v tom, Ze
jednosmérny $krticiiventil brzdi prichod tla-
kové. kapaliny v prvnim tlakovém vélci pfi
vykyvu: pritlatného rédmu z pracovni do ma-
nipula&ni’ polohy, ¢imZ se zabrafiuje neZa-
doucim: raztim. Pomocnym reduk&nim venti-
lem lze nastavit takovou hodnotu tlaku ka-
paliny. ve druhych tlakovych vélcich, p¥i niZ
se vytahovaci Gstroji optiméln& odpruZi s
ohledem na vyskyt tukovych mist a neéistot
u. zpracovévané davky ka#i. Zdkladni rych-
lost otéteni. rotatniho: hydromotoru je na-
stavena tlakovym ventilem s ohledem na
potFebné rozprostfeni hmoty opracovavané
kiiZe mezi noZovym véalcem a dotlatecim prié-
nikem a mezi poddvacimi védlci a poklada-
cim véalcem v samém potdtku opracovani.
Pracovni rychlost rotatniho hydromotoru je
nastavena pFidavnym 3krticim ventilem, jenZ
je viazen v pridavné vétvi elektromagnetic-
kého rozvddéde, na jehoZ elektromagnet je
pFipojen spinag, ktery je ovladdédn vykyvnym
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pohybem pfitlaéného ramu do pracovni polo-
hy. Délku d&asové prc'levy mezi sepnutim
spinale a pFestavenim elektromagnetického
rozvadéde lze nastavit Casovacim obvodem.
Priklad priovedeni oviddaciho zaFizeni po-
dle vyndlezu je schematicky zobrazen na vy-
kresech, kde zna€i obr. 1 axonometricky po-
hled na hydraulicky ovladdany stroj pro
mizd¥eni k%l a obr. 2 schéma zapojeni.
Stroj pro mizdieni kUi sestdvd z noZové-
ho véalce 1 (obr. 1), pritlatného rdmu 2 a
vytahovaciho tstroji 3. Na noZovy valec 1 je
pfipojen prvnim p¥evodem 11 elektromotor
12 a druhym pievodem 13 hydraulické Cer-
padlo 14. V pfitlatném rému 2 je uloZen po-
klddaci véalec 21 a dotld€eci p¥i€nik 22. P¥i-
tlatny rdm 2 je v nezndzornéném nosném
rdmu stroje vloZen vykyvné mezi manipulac-
ni polohou A a pracovni polohou B. Pro ten-
tor vikyvny pohyb je pFitladny rdam 2 napo-
jen nezndzornénym pohybovym Gstrojim na
pastorek 23 (obr. 2), jenZ je v z@béru s o-
zubenym hiebenem 24 upravenym na pistu
25 prvniho tlakového valce 28. Vytahovaci
ustroji 3 sestdvd z nosného tfmene 31, na
némzZ jsou uloZeny dva poddvaci vélce 32,
33. Prvni podévaci valec 32 je spojen tietim
prevodem 34 s rotaénim hydromotorem 35 a
Ctvrtym prevodem 36 s druhym poddvacim
valcem 33. Nosny tf'men 31 je vykyvné na-
pojen na pistnice 37 druhych tlakovych val-
cli 38. V pracovni poloze B piitlacného réa-
mu 2 je opracovavané kiiZze k pritla€ena do-
tla€ecim prFi€nikem 22 k noZovému vélci 1
a pokladacim valcem 21 k obéma podavacim
vdlcm 32, 33 vytahovaciho dstroji 3.
Hydraulické ¢erpadlo 14 mé& v zédkladni
vétvi v8 viazen tlakovy ventil TO s mano-
meirem Mz, K této zdkladni vétvi vl jsou
pfipojeny prvni vétev vl, druhd vétev v2 a
tr¥eti vétev v3. Prvni vétev vl je vedena pfes
elekirohydraulicky rozvadé¢ R1 k prvnimu
tlakovému valci 28 a je v ni viazen jedno-
smérny sSkrtici ventil Ti. Druha vétev v2 je
vedena pres redukéni ventil T2 s manomet-
rem Mp ke druhym tlakov§m valcim 38. Ke
tretl vétvi v3 je pripojen rotatni hydromo-
tor 35, v jehoZ vystupni vétvi vv je viazen
lavni 3krtici ventil T3. K vystupni vétvi vv
je pfidavnou vétvi vp pFirazen elektromag-
neticky rozvadé¢ R2, na jehoZ elekiromag-
net £ je pfipojen spinal P. Na elektromag-
neticky rozvdd&¢ R2 je napojen piidavny
Skrtici ventil T4. Spinal P je upraven v dra-

ze d vykyvného pohybu p¥itlatného rdmu 2

a je k nému pfifazen dasovaci obvod C.
PFi vykyvu p¥itlatného rdmu 2 s opraco-
vdvanou k#Zi k z manipulaéni polohy A do
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pracovni polohy B prochézi tlakova kapalina
pres elektrohydraulicky rozvadét R1 pfimo
do prvniho tlakového valce 26. Ozubeny hie-
ben 24 pistu 25 pfedavad pohyb pastorku 23
a pritlatny ram 2 se vykyvuje rychlosti, kte-
r4 je umérnd vykonu hydraulického &erpad-
la 14, nastavenému tlakovym ventilem TO.
PFi zp&tném posuvu pistu 25 je tlakovad ka-
palina vedena pres jednosmérny Skrtici ven-
til T1, ktery je nastaven na p¥isluSnou hod-
notu pritoku. Rychlost vykyvného pohybu
pritlatného ramu 2 se tak zpomalf do té mi-
ry, Ze nedochédzi k neZadoucim rdziim pfi
dosednuti do manipulatni polohy A.

Redukéni ventil T2 druhé vétve v2 se se-
Fidi podle vyskytu tukovych mist a nefistot
u zpracovdvané davky kaZi. Pistnice 37 dru-
hych tlakovych valch 38 tak pruZné& posou-
vaji nosny tfmen 31 i s poddvacimi vdlci 32,
33 a opracovédvand kiiZe k s pFfipadnymi tu-
kovymi misty a neCistotami je plynule vyta-
hovana z mizd¥iciho stroje.

V manipulalni poloze A pfitlatného ra-
mu 2 je spina& P rozepnut a elektromagne-
ticky rozvadd&t R2 pridavné vétve vp je u-
zavi'en. Tlakovéd kapalina, vystupujici z ro-
taéniho hydriomotoru 35 v{stupni vétvi vv
prochézi pouze pres hlavni Skrtici ventil T3.
Podé4vaci vélce 32, 33 se tak otdcCeji zédklad-
ni rychlosti. P¥i dosaZeni pracovni polohy B
spina¢ P sepne plsobenim nezndzornéného
ovlddaCe, ktery je upraven na pritlatném
rému 2. Tim se uvede do ¢innosti i asovaci
obvod € a po uplynuti nastavené &asové
prodlevy elektromagnet E prestavi elektro-
magneticky rozvddé¢ R2 do oteviené polo-
hy. V podatku mizd¥eni se tak podéavaci val-
ce 32, 33 stdle jeSté otadeji zdkladni rych-
losti, p¥fi niZ se hmota klZe k dostatetnd
rozprostfe jednak mezi noZovym vélcem 1 a
dotlafecim pFitnikem 22 a jednak mezi po-
ddvacimi vdalci 32, 33 a poklddacim véalcem
21, ¢imZ se zajiStuje plynulost posuvu opra-
covavané kuZe k ve sméru s a tim také po-

- Zadovanda jakost mizdieni. Po otevieni elek-

tromagnetického rozvadée R2 zatne tlako-
va kapalina prochdzet i pf¥es p¥idavny§ skrti=-
ci ventil T4. Celkovy pritck tlakové kapali-
ny se tak plynule zvy3i a tim se plynule zvy-
81 i otdCky podévacich vélct 32, 33 na pra-
covni rychlost. Hodnota této pracovni rych-
losti podavacich valc 32, 33 se nastavi se-
Fizenim p¥idavného Skrticihio ventilu T4 s
ohledem na sprdavnou funkci noZového val-
ce 1.

Vynélezu lze vyuZit p¥i konstrukci strojt
pro opracovani kiii.
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PREDMET VYNALEZU

1. Ovladaci za¥izeni stroje pro- opracové-
ni kaZi, zejména mizdieni, v n&mZ jsou na
hydraulické &erpadlo napojeny prvni tlakio-
vy vélec vykyvného pohybu pfitlaéného ra-
mu, druhé tlakové vélce pruZného uloZeni
vytahovactho tstroji a rota&ni hydromotor
pohonu podédvacich valch, vyznatujici se
tim, ¥e v prvni tlakové vétvi (vl) prvniho
tlakového vélce (26) je viazen jednosm&rny
$Krtict ventil (T1), ve druhé tlakové vétvi
(v2) druhych tlakovych valch (38) je via-

zen redukéni ventil {T2) a k vystupni vétvi
(vv) rotatniho hydromotoru (35) je p¥idav-
nou v&tvi (vp) prifazen- elektromagneticky
rozvadst (R2]), na néjZ je napojen pridavny
Skrtici ventil (T4) a na jehoZ elektromagnet
(E} je p¥ipojen spina¢ (P), ktery je upra-
ven v dréze  (d) pohybu pfitlatnéhio rdmu
(2).
2. Ovladaci zatizeni podle bodu 1, vyznagu-
jici se tim, Ze ke spinadi (P) je pFifazen Ca-
sovaciobvod (C).

2 listy vykresi
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