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Ueleni vynélezu je vytvolit zafizeni pro
automatické polohovani péasového Stipaciho
noZe . pfebruSovaného za provozu na stlpa-
cim obuvnickém stroji..

-Podstatou vynélezu je zatfizeni pro a‘uto-
matické polohovéani. pasového 3tipaciho no- -
Ze, zejména jeho, za. provozu. na obuvnic-
ky¢ch .~ §tipacich = strojich = p¥ebrufovaného:
ostfl. Zafizeni je opatfeno polohov& nasta-.
vitelnym vykyvnym ramenem s indika&nimi
prvky polohy pésového Stipactho noZe. Na
nosi¢i op&rnych kladek je pak koncovy spi-
nad a na nosné hiideli pdsového Stipaciho
noZe je bezpectnostni spinal.

Pokrok dosaZeny zatizenim podle vynéle-
zu spofivd v tom, Ze polohovéni cst¥i péso-
vého §tipaciho noZe za provozu piebruso-
vaného na Stipacim obuvnickém stroji, je
provadéno automaticky. RovnéZ zadni krajni
poloha, minimdlni §ifka pdsového Stipactho
noZe, jakoZ i zastaven{ stroje pFl pfetrZeni
tohoto pédsového S$tipaciho noZe je automa-
tické. Je tak zvy$ena Zivotnost pdsového 8ti-
paciho noZe a rovn®Z se sniZi naklady na
provoz stroje.
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Vynélez se tyka zafizeni pro automatické
polohovéani pdsového Stipaciho noZe, zejmé-
na jeho, za provozu na obuvnickych Stipa-
cich strojich prebruSovaného ostii.

Dosud zndmé zafizeni pro kontrolu polo-
hy ostfl pdsového Stipaciho noZe jsou bud
mechanickd s milimetrovou stupnici, nebo
optickd s kontrolnimi ryskami s lupou aZ po
gvétSovaci tubus. Korekce sprdvného polo-
hovani je provddé&na rucné ovladatelnymi
mechanismy. Jind, dosud znédmdé polohovaci
zafizeni pouZivaji k automatickému poloho-
véani ostfi pdsového Stipaciho noZe mecha-
nismf, jeZ jsou ovladatelnd automaticky fo-
tobuiikou tvofici indikad¢ni prvek celého
ustroji. Toto dosud zndmé zafizeni je sice
velmi pokrokové, ovSem vzhledem k pra3-
nému prostfedi v normélnim -obuvnickém
provozu je znatné poruchové, a proto neni
do vysoce produktivntho provozu vhodné.
RovnéZ je zndmo zafizeni s opérnymi klad-
kami dotlatovanymi pi#imo na ostii pdsové-
ho noZe. Tcto zafFizen! neumoZiiuje jemné
automatické polohovéni stdle prebrudova-
ného ostf{ pasového §tipaciho noZe.

Utelem vyndlezu je vytvofit zaFizeni pro
automatické polohovéani pésového Stipaciho
noZe prebruSovaného za provozu na S$tipa-
cim obuvnickém stroji.

Podstatou vyndlezu je zafizeni pro auto-
matické polohovédni pésového 3tipaciho no-
Ze, zejména jeho za provozu na obuvnic-
kych Stipacich strojich prfebruSovaného ostii,
na jehoZ €epu horizontdln& uchyceném v
rdmu Stipaciho obuvnického stroje je ulo-
Zeno vykyvné nosné rameno opatiené verti-
kélné usporddanym stavécim Sroubem, ja-
koZ i nastavitelnym thlovym drZdkem, v je-
hoZ vertik&ln& orientované &ésti jsou proti
ostfi pasového Stipaciho noZe uchyceny in-
dikatni prvky tvofené tranzistorovym bez-
dotykovym. snimafem a bezpetnostnim vy-
pinafem, a nosif op&rnych kladek je opa-
tfen koncovou najiZdkou koncového spinade
zadni polohy pésového Stipactho noZe a na-
jiZdkou toleran&niho spinade jeho predni po-
lohy, a na odpruZené hnané hfideli hna-
ného kotouCe pédsového Stipaciho noZe je
uchycena bezpe€nostni najiZdka bezpeénost-
niho spinade.

Pokrok dosaZeny zafizenim podle vynéa-
lezu spocivd predevsim v tom, Ze polohové-
ni ostfi pdsového Stipnaciho noZe za provo-
zu pfebrufovaného na §tipacim obuvnickém
stroji, je provddéno automaticky. Rovn&Z
zadni krajni poloha, minimélni $ifka péso-
vého Stipaciho noZe, jakoZ i zastaveni stro-
je pfi pretrZeni tohoto pasového 3Stipaciho
noZe je automatické. Nastaveni indetifikad-
nich prvké do optimélni polohy vzhledem
k ostfl je umoZn&no taktéZ zafrizenim podle
vyndlezu. Pro uZivatele $tipaciho obuvnické-
ho stroje maji tyto skutefnosti velky vy-
znam, nebot obsluha stroje nemusi vidy
opakované nastavovat polohu ost¥i, pFitemZ
je zabezpefovadno rovnomérné ostfeni péso-
vého Stipnactho noZe nastavenymi brusny-
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mi kotou€i. Tak je zabezpefena vysckd pro-
duktivita Stipaciho obuvnického stroje pfi
zachovani poZadované kvality. Zivotnost pé-
sového Stipaciho noZe se zvysi a tim se rov-
néz sniZi nédklady na provoz stroje. v

Na vykresech je schematicky zndzornén
priklad provedeni zafizeni pro automatické
polohovani pdsového Stipaciho noZe po-
dle vynélezu. Na obr. 1 je pldorys zafizeni
v Caste¢ném podélném Fezu, na obr. 2 je bo-
korys uchyceni indika&nich prvkd v &4sted-
ném fezu a na obr. 3 je narysny pohled na
péasovy Stipaci niZ uloZeny na hnacim a hna-
ném kotouéi.

Pasovy Stipaci nfiZ 1 je veden na hnacim
kotoudi 2 uloZeném na hnacim hiideli 4 a
na hnaném Kkotouti 3 uloZeném na hnané
hiideli 41. Hnaci kotouf 2 je pohén¥n Fe-
menem 5 od pohdn&ciho motoru M1. Na
obou téchto kotoulich je pdsovy Stipaci niZ
1 nejen veden, ale i napindn. Pfesné vedeni
pésového Stipaciho noZe 1 je zabezpefovédno
opérnymi kladkami 11. PFitla8ovani pédsové-
ho Stipaciho noZe 1 do t&chto op&rn§ch kla-
dek 11 je dédno smérovou orientaci hnaci a
hnané hridele 4, 41. Opé&rné kladky 11 jsou
neseny na nosii 12 pevn# spojeném s kol-
mo na n#&j uchycenymi pFesuvnymi drZéky
13 uloZenymi ve vedenich vytvofenych ve
skFinich 22 3nekovych pfevodd 15. Pfesuvné
drZdky 13 jsou ovlddény Srouby 14 otolny-
mi Snekovymi pFevody 185, jejichZ ovladact
h¥idel 16, rovnob8Znéd s nositem 12, je ulo-
Zena ve sk¥inich 22 a je pevn#& spojena s
hnanym ozubenym kolem 17 zabirajicim s
hnacim ozubenym kolem 18 pohédné&€nym
hlavnim Snekovym prevodem 19 polohovaci-
ho motoru M2. V rdmu 20 Stipaciho obuviic-
kého stroje je horizontdlné& uchycen &ep 21,
na némZ je uloZeno vykyvné nosné rameno
23 s nastavitelnym drZdkem 24 tranzistoro-
vého bezdotykového snimafe SQl1 a bezpel-
nostniho vypinate SK4. Nastavitelny drZdk .
24 opatfeny podélnou draZkou 25 je na nos- -
ném: ramenu’ 23> uchycen Sroubové; &im¥ je
zajiténa jeho  horizontdlni -nastavitelnost,
zatimeo .vertikalnf ~nastavitelnost umoZiiuje
stavéci Sroub 26 s pojistovaci matici 27.
Pro zadni polohu péasového Stipaciho noZel
je na nosi¢i 12 uchycena koncové najiZdka:
6 koncového spinate SK3. Minimélni Sifka
pdsového Stipactho noZe 1 je zabezpelové-
na najiZdkou 7 toleran&niho spinafe SK2
pfedni jeho polohy, zatimeo pfipadné poru-
Seni nebo roztrZeni péasového $tipaciho no-
Ze 1 signalizuje na hnané hiideli 41 hnané-
ho kotoufe 3 uchycend bezpe€nostni najizd-
ka 8 bezpelnostntho spinace SK1 ostii pé4-
sového Stipaciho noZe 1, ktery je za provo-
zZu. prebruSovan protib&Znymi brusnymi ko-
toudi 28.

Pro optimélni funkci zafizeni podle vyné-
lezu je v prvé Fad& potfebné sprdvné nasta-
veni tranzistorového snimade SQl. Ve verti-
kdlnim sméru se nastaveni uskute&iiuje
Sroubem 26 s pojistovaci matici 27. Optimé4l-
ni nastaveni vzhledem k ost¥{ pdsového Sti-



217769

paciho noZe 1 v horizontdlni roving je za-
bezpeovano nastavitelnym drZikem 24 opa-
tfenym podélnou draZkou 25. Zaroveii je na-
stavovan bezpeCnostni vypinaC SK4, ktery
vypne stroj v pfipad® poruchy nebo také v
piipadé poSkozeni tranzistorového bezdoty-
kového snimate SQ1. Bezpelnostni vypinal
SK4 je nastaven 0,1 mm pied &elem tran-
gzistorového bezdotykového snimade SQ1.
Bezpetnostni spina SK1 ve spolupréci s
bezpetnostni najizdkou 8 zastavi pohénd&ci
motor M1, to je Stipaci obuvnicky stroj v
piipadé pfetrZeni, nebo jiného poSkozent pé-
sového §tipaciho noZe 1. Koncovy spinal

SK3 ve spojeni s koncovou najiZdkou 8 za-
bezpetuje zadni polohu pésového Stipaciho
no¥e 1. Po opotfebeni pésového Stipaciho
noZe 1 aZ na tolerovany rozmér vypne Sti-
paci obuvnicky stroj toleranéni spina¢ SK2
ve spojeni s najizdkou 7. V pripadé ovlada-
ni piisuvu nebo odsuvu péasového 3tipaciho
noZze 1 tolerantnim spinafem SK2, konco-
vim spinatem SK3 nebo bezpeénostnim vy-
pinadem SK4 je vypnut polohovaci motor
M1. Zaiizeni podle vynédlezu tak automatic-
ky ovlada Stipaci obuvnicky stroj pfi préci,
pfi niZ je za provozu stédle pfebrusovén jeho
pésovy §tipaci ni¥ 1.

PREDMET VYNALEZU

ZaFizeni pro automatické polohovani pé-
sového Stipaciho noZe, zejména jeho, za pro-
vozu na obuvnickych Stipacich strojich pfFe-
brusovaného ostfi, sestdvajici z nosného ra-
mena indikaénich prvkd polohy ostfi péso-
vého Stipaciho noZe a z nosi€e opé&rnych
kladek, vyzna&ujici se tim, Ze na €epu {21)
horizontdlnd uchyceném v rdmu (20) Stipa-
ciho obuvnického stroje je uloZeno vykyv-
né nosné ramenho (23) opatfené vertikdlné
uspofddanym stavécim S3roubem (26), ja-
koZ i nastavitelnym tdhlovym drZdkem (24),
v jehoZ vertikdln® orientované &4sti jsou

proti ostii pasového Stipacitho noZe (1)
uchyceny indikaéni prvky tvofené tranzisto-
rovym bezdotykovym snimafem (SQl] a bez-
petnostnim vypinadem (SK4), a nosi¢ (12]
opérnych kladek (11) je opatfen koncovou
najiZdkou (6) koncového spinale |(SK3) zad-
ni polohy péasového $tipaciho no¥e (1) a na-
fiZdkou (7) toleran&niho spinafe (SK2] je-
ho pfedni polohy, a na odpruZené hnané
hiideli (41) hnaného kotoufe (3) pésového
Stipactho noZe (1) je uchycena bezpe&nostni
najiZdka (8) bezpe€nostniho spinafe (SK1).

2 listy vykresti

Severografia, n. p., z&vod 7, Most
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