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(54) Zafizeni pro kontrolu rota&nich soudkovych soudésti -

Vyndlez Pe¥f{ automatickou kontrolu kva-
lity povrchu valivé plochy loZiskovych soud-
k. Zabizeni md jednoduché pohybové soustro-
31 s jednotnou vatkou spojenou prostrednic-
tvim kladky a oto¥n& uloZenou pékou.Na konci
péky je kontrolni sedlo s nahdndnymi kladka-
mi, mezi kterymi je ulo¥ena kontrolovand
soudkovd souddst. Kontrolni sedlo vykonévé
kyvavy pohyb, pii kterém prochdzi povrch
soudkové souldsti osou defektometrického
kontrolntho systému. Naklddéni a vyklédédni
souddst{ do kontrolniho sedla je provadéno
pomoci elektromagnetld Fizenych spinacimi
va®kami. Kontrolni sedle je s dévkovalem
a tridi¥em spojeno hebnymi svody.
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Vyndlez se tykd zafizeni pro kontrolu rotaZnich soudkovych sou¥désti, zejména pro
automaty na defektometrickou kontrolu velivé plochy tj. soudkové Zdsti povrchu loZiskovych
soudki.

U zadizeni pouZivenych dosud pro kontrolu rota¥nfch soudkovych souddsii, zejména
loiskovych soudkd, je jednou z hlavnich Zdsti soustroji 3ablona s otvory. Tato Hablona
odpovidd svym tvarem pidorysnému tveru soudku a poloha otvord pro zépadky odpovidd stiedim
radiusu velivé plochy a radiusd spojujicich Zela s valivou plochou. Jeji pPimoBary a oté-
givy pohyb je odvozovén pomoci prevodového pékového mechanismu a zdpadkového systému od
oto¥ného pohybu va¥ky. Nevyhodou tohoto zplsobu je znadnd sloZitost celého zeffzeni, nutnost
vym&ny pohybové valky a Sdblony vietn¥ presného sefizovédni pro keZdy kontrolovan§ typoroz~
mér soudku a nutnost orientace polohy nesymetrickych soudkd pied vstupem do kontrolniho
zabizeni. : )

Tyto nevyhody odstrahuje za¥izeni pro kontrolu rotadnich soudkovych soudésti vytvore-
né z pohybového soustroji spojeného s ddvkovalem, zdsobnikem a t¥{idiem a z jednoho nebo vi-
ce defektometrickych kontrolnich systémi. Jeho podstata spodivé v tom, %e pohybové 'soustro-
j1 sestédvd z posuvné hnané pohybové vadky, spojené prostfednictvim posuvné kulovité kladky
a prufiny s koncem jednoho ramene dvoyzvratné péky oto¥n¥ uloZené na Zepu, JjejiZ druhé
remeno je tvoreno prevodovkou a kontrolnim sedlem, v ndm¥% jsou oto¥n¥ uloZeny dv& nepohyb-
1ivé hnaci rolny spojené pievody s dvojici Zroubovych soukoli prevodovky s néhonem a mo-
torem a pohyblivéd d&lend volnd rolna sestdvajici z op¥rné a pritlalné rolny ne ramenech
spojenych prostfednictvim pf{tlednych pruZin a kolikd se dvima ovlddacimi &epy pélohovany-
mi dorazy a prufinemi a opatfenymi na jedné strand vélcovymi osazenimi s néb&hy a na druhé
strand koncovkemi, proti nim¥ jsou umist3na téhla ovlédacich elektromegnetl rizenych spi-
necimi vedkemi, ulofenymi spole¥nd s pohybovou va¥kou na h¥ideli, prilem# hrdlo ddvkovale
je propojeno vstupnim svodem, s vyhodou ohebnym, se vstupnim hrdlem kontrolniho sedla, jehoZ
vystupni hrdlo je vystupnim svodem, s vyhodou ohebnym, propojeno s hrdlem tiidiZe.

Pokrok dosaZeny vyndlezem spo¥ivé v jednoduchosti pohybového soustroji kontrolniho
zafizenf, které pro v3echny kontrolovené typorozmdry rotadnich soudkovych souZdsti, nepf.
loziskovych soudkd, v kontrolnim rozsahu zaPfizeni pouZivé jednotnou pohybovou valku a v jedno-
duchém nakléddni souddsti do kontrolniho sedla a vyklddéni souddsti do t¥idide. Daldfi vy-
hodou je minimélni prestavovédni a sefizovéni mechenické ¥dsti zeffzeni pro kontrolu odlis-
ného typorozm¥ru souddsti, které spodivé ve vymdn& kontrolniho sedla a v pFesunuti kladky
na rameni pdky a pohybové valky na h¥fdeli do polohy dené velikosti radiusu kontrolované
valivé plochy soudku e déle se pokrok projevuje v moZnesti kontroly soudkld symetrickych
a nesymetrickych, bez orientovéni polohy nesymetrickgch soudkd.

Vynélez je schematicky zndzorndn na priloZenych vykresech, kde na obr. 1 je ndrys
zaffzeni s kontrolnim sedlem v neklddaci{ poloze A, na obr. 2 nérys ¥{dicfho a pohybového
mechanismu k zaffzeni z obr. 1, na obr, 3 #4stedny ndrys zafizeni s kontrolnim sedlem
v kontrolni poloze B, na obr. 4 ¥dste¥ny pfdorys zaFizeni s kontrolnim sedlem v kontrolni

poloze B a na obr. 5 ¥dstedny nérys zafizeni s kontrolnim sedlem ve vykléddaci poloze C.

Zatizeni pro kontrolu rota¥nich soudkovych souldsti je vytvoreno z pohybového soustro-
ji spojeného s ddvkovadem, zdsobnikem a t¥{di%em a z jednoho nebo vice defektometrickych
kontrolnich systémi, nap¥. optoelektronického kontrolniho systému a kontrolniho systému me~
todou viFivych proudd. Pohybové soustrojil podle obr. | sestévé z posuvné hnané pohybové
vatky 1, kters je spojena prostfednictvim posuvné kulovité kladky 2 a taZné pruZiny 3
s koncem jednoho remene dvouzvratné pdky 4 oto¥nd uloZené na fepu 3, jejiZ druhé rameno
je tvobeno p¥evodovkou 30 a kontrolnim sedlem §. S pékou 4, kladkou g a ptevodovkou 30 je
kontrolni sedlo § spojeno v jeden celek. V kontrolnim sedle 6 jsou oto¥n¥ ulcfeny dv& ne-
pohyblivé hnaci rolny 1 a pohyblivé d&lend volnd rolna sestdvajici z pF{tlaZné rolny 10 na
remeni 8 a op&rné rolny 1l na remeni 9, které jsou prostfednictvim pfitlaénych pruZin 12,
13 & kolikd 14, L5 spojeny s ovlddacimi gepy 16, 11. Ovlddaci Sepy 16, 1T Jjsou polohovény
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dorazy 18, 19 a pruZinemi 22, 23 a opatfeny na jedné strend dvéma védlcovymi Edstmi rozd{l-
ného priméru D, D 1 a D_2, D 3 spojenymi nédbshovou kuZelovou dst{ K, K_| a na druhé strand
koncovkemi 20, 21. Proti t&mto koncovkdm 20, 21 jsou umist¥na téhla 24, 23 ovlédacich
elektromegnetd 26, 27. Hnacf{ rolny 7 jsou spojeny pfevody 28 s dvojici Zroubovych soukoli
29 ptrevodovky 30 s néhonem 3] a motorem 32. Posuvnéd pohybové valtka 1 a spinaci valky 33,

54, uloZené na spoledném hifdeli 33, jsou spojeny pfevodem 34 s motorem 33. Ovlddaci elektro--
magnety 26, 27 jsou Flzeny spinacimi va¥kemi 53, 54 pomoci bezkontaktnfch mikrospinadh

25, 56. HFidel 33 je udhlovym soukolim 36 spojena s hifdelem 37 dévkovaci valky 38, kierd
prostiednictvim kladky 39 na tdhle 40 s pruZinou 41 je spojena s podavalem 42, ktery je
posuvng uloZen na loZi 43 spojeném s hrdlem ddvkova¥e 44, které je vstupnim svodem 45 propo-
jeno se vstupnim hrdlem 46 kontrolnfho sedla §, jehoZ vystupni hrdlo 47 je vystupnim svo-
dem 48 propojeno s hrdlem t¥idide 49.

Rota¥ni soudkové souddst, napP. symetricky soudek 50 nebo nesymetricky soudek 57 s ne-
funkénim %elem v poloze X nebo Y, je 2z podavade 42 naloZen samospddem mezi hnaci rolny 7,
opdrnou rolnu 1] a pPitla¥nou rolnu 10 kontrolniho sedla §, které se s nim pohybuje ve
vertikdlni rovin& po kruhové dréze, odpovidajici velikosti radiusu R velivé plochy soudku
50, 57, pred sondou 51 kontrolnfho systému metodou virivych proudl a objektivem 32 opto-
elektronického kontrolnfho systému tak, Ze osy sondy 51 a objektivu 52 jsou stédle normdlou
k prohliZené &dsti povrchu a je postupnd zkontrolovén cely povrch valivé plechy soudku

29, 21.

V horni krajni poloze je provéddno nakl&éddni soudku 50, 37 do kontrolniho sedla §,
pfi pohybu kontrolnfho sedla & po kruhové dréze dolu probihd kontrola valivé plochy, ve
spodni krajni poloze je provéddno vyklddéni soudku 20, 27 z kontrolniho sedla & do hrdla
t¥{dide 49 a pPi vratném pohybu kontrolniho sedla § po kruhové dréze nahoru posuv podavade
42 se soudkem 50, 57 do nakldédacf polohy.

Oto¥ny pohyb pohybové valky 1 je prevédén na vratny kyvavy pohyb B ve vertikdlni
roving. Uhlové rozloZenf dsekd prisludnych zdvihd pohybové valky 1 pro vratny kyvavy pohyb B,
s prodlevami vhodnymi pro naloZeni a vyloZeni soudku 20, 21 v krajnich polohdch A, C, odpo-
vid4 dhlovému rozloZeni zdvihd ddvkovaci va¥ky 38, jejiZ otodny pohyb je pPfevéddn na vratny
pfimcéérj horizontdlnf pohyb Z podavade 42 s krajnimi polohami E, E. PPi otddeni pohybové
va¥sy 1 vykondvéd kontrolnf sedlo & s uloZenym otddejicim se soudkem 20, 37 vratny kyvavy
pohyb P ve vertikdlni rovin& z krajni polohy A do krajni polohy C.

V poloze A viz obr. 1 dochdézil k naloZeni soudku 20, 37 smé&rem N z hrdla ddvkovale 44
vstupnim svodem 45 a vstupnim hrdlem 46 do kontrolniho sedla 6 mezi hnaci rolpy ] a opdrnou
rolnu 1}, kterd je ve své poloze zajidtdna kolikem 132, umistdnym mezi ramenoc 2 odpruZené
p¥itladnou prufinou 13 a védlcovou &&st{ D ovlédaciho &epu 17, polohovandho dorazem 13 a pru-
%finou 23. PPitland rolna 10 je pPi naklédéni odddlena z funk&ni polohy vychylenim ramene
8 pPitladnou prufinou j2 smdrem O o vili V¥, potfebnou k naloZeni soudku 50, 27 mezi hnaci
rolnu 7 a op&rnou rolnu 11, uvolninim koliku 14, posunutim védlcové ¥dsti D _2 ovlddaciho
gepu 16 smérem $ do esy koliku 14 téhlem 24 ovlddaciho elektromaegnetu 26 pres koncovku 20.
Po nalo¥eni soudku 50, 57 je pfitla¥nd rolna 10 pPesunuta smdrem R do funkdni odpruZené
polohy posunutim kuZelové &dsti K 1 ovlddacfho epu 16 smérem $_1 do osy koliku 14 pruZinou

22 uvoln¥nou ovlédacim elektromagnetem 26 viz obr. 2, 3.

P¥i kyvném pohybu kontrolniho sedla & dolG z polohy A do polohy C smérem P_1 podle
obr. 2, 3, prochdzi valivéd plocha tj. soudkové &&st povrchu soudku 20, 37 osou sondy 21

a osou objektivu 22, které jsou normdlou k tomuto povrchu. Obloukovd vzddlenost I viz

obr. 1 mezi &elem soudku 20, 27 a osou sondy 21 odpovidd Zasu potfebnéﬁu k roztoleni soudku
20, 27 pro kontrolu. V prib&hu tohoto pohybu se presouvéd podaval 42 z polohy E do polohy E

smérem 2_1.
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V poloze C viz obr. 4 dochézi k vyloZeni zkontrolovaného soudku 30, 27 2 kontrolniho

sedla 6 smdrem M do vystupniho hrdla 47 a vystupnim svodem 48 do hrdla t¥f{dide 49 oddélenim
p¥itladné rolny 10 a opérné rolny 11 z funk¥ni polohy p¥itlednymi prudinemi 12, 13 smérem Q
o vili ¥, pot¥ebnou k vypadnuti soudku 30, 57 uvolndnim koliku 14, 1%, posunutim vélcovych
gdsti D1, D 2 ovlddacich ¥epl 16, 11 sméry §, S 2 do os kolfkd 14, 15 téhly 24, 25 ovldde-
cich elektromagnetd 26, 27 pPes koncovky 20, 21.

V prdbdhu kyvného pohybu kontrolniho sedla § nshoru z polohy ¢ do polohy 4 smdrem P 3
podle obr. 1, 4 zapadne soudek 30, 57 z hrdla zdsobniku 28 do podavale 42 a pfesune se
pomoci ddvkovaci va¥ky 38 s kladkou 39 a téhlem 40 s pruZinou 4] z polohy F do polohy E
sm8rem Z_2 po lo%i 43 do hrdla @dvkovale 44 k:naloZeni smdrem N do kontrolniho sedle §

a sretuje se poloha op&rné rolny 1] kolikem 15 posunuti{m vdlcové ¥dsti D ovlddaciho &epu
17 na doraz 19 sm&rem S_3 do osy kolikl 15 pruZinou.23 uvoln&nou ovléddacim elektromagnetem 27.

PREDMET VYNLKLEZU

Zabizeni pro kontrolu rota¥nich soudkévych soudssti vytvo¥ené z pohybového soustroji
spojeného s dévkovadem, zdsobnikem a t¥{didem a z jednoho nebo.vice defektometrickych kon=
trolnich systémd, vyznafené tim, %e pohybové soustrojl sestdvéd z posuvné hnané pohybové
va&ky (1) spojené prostfednictvim posuvné kulovité kladky (2) a pruZiny (3) s koncem jednoho
ramene dvouzvratné péky (4) oto¥nd uloZené na Zepu (5), jejiZ druhé rameno je tvofeno
pbevodovkou (30) a kontrolnim sedlem (6), v ndm# jsou oto¥n¥ uloZeny dv& nepohyblivé hnaci
rolny (7) spojené prevody (28) s dvojici ¥roubovych soukoli (29) pievodovky (30) s néhonem
(31) a motorem (32) a pohyblivéd d3lend volnd rolna sestdvajfc{ z prfitla¥né rolny (10) a op&r-
né rolny (11) na remenech (8, 9) spojenych prostiednictvim pi{tla¥nych pruZin (12, 13)

2 kolfkd (14, 15) se dvéma ovlddacimi ¥epy (16, 17) polohovenymi dorazy (18, 19) a pruZi-
nemi (22, 23) a opatfenymi na jedné stran¥ védlcovymi osazenimi s néb¥hy a na druhé strand
koncovkami (20, 21), proti nim# jsou umfst¥na tdéhla (24, 25) ovlddacich elektromagnetl

(26, 27) *izenych spinacimi vadkemi (53, 54) uloZenymi spole¥n¥ s pohybovou va&kou (1) na
h¥ideli (33), ptiZem% hrdlo ddvkova¥e (44) je propojeno vstupnim svodem (45), napriklad
chebnym, se vstupnim hrdlem (46) kontrolnfho sedla (6), jeho? vystupni hrdlo (47) je vystup-
nim svodem (48), napitklad ohebnym, propojeno s hrdlem ti¥idiZe (49).

4 listy vykresi
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