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Gkelem vyndlezu je vytvorit tekovy
elektricky obvod, ktery by umoZnil autome-
tické optimdlnf polohovéni za provozu pie-
bruloveného ost¥f pésového 3tipaciho noZe.

Podstatou vyndlezu Je elektricky obvod
pro autometické polohovéni pésového 3tipa- S|
ctho no¥e, sestdvajfci{ z indika¥niho, ovld-
dectho a silovfch obvodd, JejichZ
svym zepojenim toto polohovéni umozZnuji.
Roynd% Jsou v elektrickém obyodu podle
vgnélezu zapojeny prv
fikaci zadni krajni polohy, minimélni

§ifky, jakod i

pésového 3tipaciho noZe.
tak zviéena %ivotnost pésového 3tipaciho

no¥e pfi zajisténi
a kvality préce na

strodi.

{64) Elektricky obvod pro automatické polohovéni pésového Stipaciho noZe
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Vyndélez se tykd elektrického obvodu pro sutomatické polohovéni pésového ¥tipactho
no%e, zejména Jeho, ze provozu na obuvnickgch 3ti{pacich strojich p¥ebruSoveného ost¥{.

Dosud znémé elektrické obvody ovlddajici polohovéni ostP{ ze provozu pFebrudovaeného
pdsového 3tipaciho nofe pracujf s ovlddacimi prvky, které se p¥imo dotykeji tohoto osti{i.
Tyto dosud zngmé elektrické obvody nejsou dostate¥n¥ presné, nebof neumoZnujf jemné autome-
tické polohovéni pdsového Stfpaciho nofe. Jiné, dosud zndmé elektrické obvody jsou ovlddd-
ny fotobunkou, kterd tvoi{ indike&ni prvek celého elektrického obvodu. Fotobunke v3ak neni
nejvhodndjsim indike¥nim.prvkem v normdlnim obuvnickém provozu vzhledem k jeho vysoké
_présnosti.

elem vyndlezu Je vytvorit takovy elektricky obvod, ktery by umo¥nil automatické
optiméln{ polohovéni za provozu stdle pfgbruéovaného ost¥{ pdsového 3tipaciho noZe.

Podstatou vyndlezu je elektricky obvod pro eutomatické polchovédni pésového 3tipaciho
nofe, jeho? indike¥ni obvod je tvoren t¥emi v¥tvemi, z nichZ prvni indike¥nf vdtev Jje tvo-
tena tranzistorovym bezdotykovym snimedem nepojenym svym oscildtorem na usmdrnova®, druhd
indike&nf vstev je sestavena z tranzistorového bezdotykového 'snimade, jeho? trenzistor ovld-
dany oscildtorem je zapojen v sérii se snimacim relé a t¥etl indika¥ni v&tev je tvoPene
bezpednostnim vypinadem a v sérii s.nim zapojenym bezpelnostnim reld, a ovlddac{ obvod
je tvoren t¥emi vitvemi paralelnd pripojenymi k trensformétoru, z nich¥f prvni ovlddaci
-vétev je sestavena ze sériovd navzdjem zapojenych prvkd, jimi% Jsou stykad, bezpednostni
spina& napnuti pésového 3tipactho noZe, rozpojovaci kontekt snimacfho relé druhé indike¥ni
vétve a tladf{tkovy "stop" ovldds¥, na n3j% Jje napojen uzel se sériovd zapojenym tla¥itkovym
"start” ovlddefem pPemostinym ssmodrifcim kontektem stykede, druhd ovlddeci vitev je seste-
vena ze sériov¥ zapojeného polohovaciho stykale polohovacfho motoru e pFipojovacihc kon-
tektu stykefe prvni ovlddaci vitve mezi nimi¥ Je sériov¥ p¥ipojen jednou dvojici kontaktd
oboustranny ovldda®, toleran&ni spfna&, JakoZ i rozpinaci kontakt snimactho relé druhé indi-
kedni vitve, a posléze t¥etf ovlddaci vitev je pak tvolena sériovd zapojenym reverzeinim
stykafem, druhou dvojici koptaktd oboustranného ovlddede a mezi nimi sériov¥ zapojenym
koncovym spinafem, zatimco silowé obvody Jsou tvoreny silovym pohén¥cim obvodem e silovym
polohovacim obvodem paralelnd p¥ipojenymi k trensformdtoru, z nich% v silovém pohdnScim
obvodu je sériové zepojen pohdn¥c{ motor pésového 3tipaciho nofe, silové pFipojovaci kontex-
ty stykede prvni ovlddeci vitve, jekoZ i hlavn{ vypina& a v silovém polohovacim obvodu je
sériové gapojen polohovaci motor pdésového 3tipaciho noZe a posouvaci kontekty polohovactho
stykede druhé ovliddac{ vétve pPemostdné odsouvacimi kontekty reverza¥niho styke¥e tretf
ovlddacl vétve.

Pokrok dosafeny elektrickym obvodem podle vynélezu spodivd v tom, %e je polohovén
pésovy 3tipeci nd% zcela sutomaticky do optimdélni polohy v prib&hu celého provozu pEi
ndm# je jeho ostP{ prib¥iné pFebrusovéno. Indikedni prvky dovoluji jemné piestavovéni,
které je i v obuvnickém provozu zcele bezpedné. Pledni, zedni poloha, 3i¥ka pésového 3ti-
paciho nofe p¥ipadn¥ Jeho podkozeni Jsou kontrolovény elektrickym obvodem podle vynédlezu.
V pffped¥ krajnich hodnot je Stfpacf obuvnickj stroj elektrickym obvodem podle vyndlezu
okam#it® zastaven., Tak je elektrickym obvodem podle vynédlezu zvysena Zivotnost pdsového
$tipaciho noZe a Je pPi zaji3t¥ni vysoké produktivity zabezpelena poZadovend kvalita
prédce p¥i 3tipéni obuvnickych dflecd.

Ne vykresu je schematicky zndzorn&n elektricky obvod jeko p¥ikled provedeni podle
vyndlezu. Na obr. je zndzorndn elektricky obvod pro automatické polohovéni pdsového Ztipe-
ciho noZe. -

Elektricky obvod pro-eautomatické polohovédni pésdvého Stipacfho noe, zejména Jjeho
za provozu na obuvnickych 3tipacich strojich pebruSovaného ost¥i, je tvofen tiemi obvody.
Je to indika¥ni obvod, ovlddac{ obvod a silové obvody.
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Indika¥ni obvod sestdvd ze t¥{ v¥tvi, 3 nich#% prvnf indikednf v&tev IV-IV je tvolfena
tranzistorovym bezdotykovym snima¥em SQ1, Jjeho¥ oscildtor je napdjen stejnosm¥rnym proudem
z usmdrnovafe Ul o nap&t{ 24 V. Druhd indikedni vitev V-V Je tvorena trenzistorovym bez-
dotykovym snimadem SQ1, Jeho% tranzistor ovlddeny oscildtorem je v sérii zapojen se sni-
macim relé KAl. T¥et{ indika¥ni v&tev VI-VI je tvo¥ena bezpelnostnim vypinalem SK4 a v sé-
rii s nim zepojenym bezpednostnim relé KA2.

Ovlédaci obvod Je tvoren tFemi ovlddecimi v&tvemi parsleln¥ p¥ipojenymi k nizkonap&-
fové &dsti transformdtoru T1. Prvnf ovlddaci vitev I-I je tvo¥ena sériov¥é zapojenym stykadem
KM!, bezpe¥nostnim spinalem SK! napindni pdsového Stipactho noZe 1, rozpojovacim kontasktem
KA12 snimaciho relé KAl z druhé indiked¥nf v&tve V=V a tlad{tkovym "stop" ovladadem SB2,
na n&J% navezuje uzel K se sériovd zepojenym tlad{tkovym "start" ovidde¥em SBl pFemostZnym
samodr#icim kontektem KM12 stykele KM1. Druhd ovlddaci v&tev II-II je tvofena sériovd za-
pojenym polohovacim st@em KM2 polohovacfho motoru M2 pFipojovacfho kontaktu XM14
styka¥e KM! z prvni ovlddeci v&tve I-I1 , mezi nimiZ Jsou sériov¥ p¥ipojeny jednou dvojicil
kontaktd oboustrenny ovldda& SB3, toleran&ni spina& SK2, jakoZ i rozpinaci kontakt KA1t
snimactho relé KAl z druhé indikedni v&tve VY-V. TFeti ovlddaci vEtev III-II] sestdvd ze sé-
riov& zspojeného reverzainiho styka¥e KM3 a druhé dvojice kontaktd oboustrenného ovlddade
SB3, pri%emZ mezi nimi je sériov& zepojen koncovy spina¥ SK3.

Silové obvody jsou pereleln& p¥ipojeny k transformdtoru I1. Je to jednak silovy pohd-
néc{ obvod VII-VII sestdvejicl ze sériovd zapojeného pohdn¥ciho motoru M1 pédsového 3tipaci-
ho no%e 1, silovych piipojovecich kontaktd KM13, stykede KM! z prvn{ o¥Xddac{ vétve I-I.
JekoZ i hlavniho vypinafe g a Jjednak silovy polohovac{ obvod YIII-VIII sestévejici ze
sériov¥ zapojeného polohovaciho motoru M2 pdsového ¥tipaciho no¥e 1 a posouvacich kontektd
KM21 pklohovaciho stykafe KM2 druhé ovlddacf v&tve II-II pFemostdnych odsouvacimi kontakty
KM31 reverzaniho stykefe KM3 2z tietf ovliddac{ v&tve III-III,

Pro spi'évnou funkci elektrického obvodu podle vyndlezu Je pot¥ebné nastavit do opti-
mélni polohy tranzistorovy bezdotykovy snima& $Q! a bezpelnostnf vypinad SK4. Stisknutim
tla8{tkového "start" ovlddade SB! Jje sepnut styked KMl a svymi p¥ipojovecimi kontekty KM13
pFipoJ{ pohdn&c{ motor M! pdsového 3tipaciho noZe ] a semodriicim kontektem KM12 provede
Jeho samodrZeni, prilem¥ pFipojovacim kontaktem KM14 p¥ipog{ druhou ovlddac{ vdtev II-II.
Sepnutim Jedné dvojice kontaktd oboustrenného ovldda¥e SB3 sepne polohovaci ty¥ KuM2
posouvac{mi kontekty KM2! polohoveci motor M2, ktery pFes mechanické p¥evody pesunuje

ptisovy Atipac{ ndZ 1 preti tranzistorovému bezdotykvému snimedi SQ1.

Kdy%z je osti¥{ pdsového 3tipactho nofe ) posunuto do po!edované polohy snimaci relé
EAl rozpinecim kontaktem KAtl pferusi druhy ovlddaci obvod II-II polohovaciho stykade KM2
a jeho posouvaci kontakty KM21 pferu3f silovy polohovaci{ obvod VIII-VIII a polohovaci
motor M2 se zastavi, &im%¥ Je zastaven i posuv pésového 3tipaciho noZe 1. Pdsovy 3tipacie f
nd% 1 Je stdle brou3en, tak¥e jeho ost¥f stdle m&n{ svou polohu. P¥i urdité poloze ost#i
tranzistorovy bezdotykovy snime¥ SQ1 pierusf proud ke snimacimu relé KAl, a toto svym
rozpinacim kontaktem KAl1 sepne polohovec{ styke® KM2, ktery svymi posouvacimi kontekty
KM2! zapne polohovac{ motor M2. Pdsovy 3tipaci ni¥ 1 je posouvén op&t do optimdln{ polohy.

Tento cyklus se stdle sutomaticky opakuje p#i chodu ¥tipaciho stroje, je tedy zarulena
optimélnf polohe ostff pdsového 3tipaciho no¥e 1. V pi#fpad¥ poruchy tranzistorového bezdoty-
kového snimade SQI, piipedn¥ s nim souvisejfctho zeffzeni pievezme funkci zastaveni stroje
bezpe¥nostni vypina¥ SK4, ktery¥ se dotkne ost¥{ pésového 3tipacfho noZe 1 a tim sepne bez-
pednostni relé KA2. Rozpojoveci kontakty KA12 rozpoji prvni ovlddaci v&tev I-I se stykalem
KMl a 3tipaci stoj je zastaven. V pPipad¥ pPetrZeni pdsového 3tipaciho noZe 1 bezpelnostni
spined SK1| plerudfl prvnf ovlddactf vitev I-I stykale KM] a 3tipaci stroj se sastavi.Piepnu-
tim oboustranného oblddale SB3 ne druhou dvojici kontaktd zapne reverza¥ni styke® KM3 od-
souvacimi kontskty KM3! polohovaci motor M2 ope¥nym smérem a tim je zabezpedeno odjetf
pésového 3tf{paciho noZe 1 do zadni polohy af na koncovy spfna SK3. Po opot¥ebeni pdsového
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stfpacfho no%e 1 a% na meznl rozmdr, vypind toleran¥ni spina¥ SK2 polohovaci styke¥ KM2
a posouvacimi kontakty KM21 polchoveci motor M2,

PREDMET VINALEZU

Elektricky obvod pro automatické polohovéni pésového ¥tipacfho noZe, zejméne Jjeho
za provozu na obuvnickjch 3tfpacich strojich pFfebruSoveného ostif, sestdvajfci z indike&ni-
ho, ovlddaciho a silovych obvodld, vyzna¥ujici se tim,, %e jeho indike¥ni obvod Je tvofen
tlemi vitvemi, z nich¥ prvni indikedni v&tev (IV-IV) je tvoPena tranzistorovym bezdotyko-
vin snimaem (SQ1) napojenym svym oscildtorem na usmdrnova¥ (U1), druhé indike¥ni v¥tev
(V-V) je sestavena z tranzistorového bezdotykového snimede (SQ1), jehoZ tranzistor ovlddeny
oscildtorem je zapojen v sérii se snfmaci{m relé (KA1) a t¥etf indike&ni v¥tev (VI-VI)
je tvorena bezpednostnim vypinafem (SK4) a v sérii s nim zapojenym bezpednostnim relé (KAQ)
a ovlddaci obvod je tvoFen tPemi v3tvemi paralelnd p¥ipojenymi k transformdtoru (T1),
2 nich¥ prvnf ovlddac{i vitev (I-I) je sestavena ze sériovd navzdjem zepojenych prvkd, JimiZ
jsou stykad (KM1), bezpenostnf spina¥ (SK!) napnuti pésového Stipactfho noZe (1), rozpojova-
ef kontakt (KA12) snfmeciho relé (KA1) druhé indikedni vétve (V-V) a tlaZitkovy "stop" ovld-
da¥ (SB2), na n¥Jj% je napojen uzel (K) se sériovd zapojenym tla¥ftkovym "start" ovlddalem
(SB1) pPemost¥nym semodr¥icim kontaktem (KM12) stykaSe (KM1), druhd ovlddaci v&tev (II-II)
Je sestavena ze sériov¥ zapojeného polohovaciho stykele (KM2) polohovaciho motoru (M2)
a pfipojovaciho kontaktu (KM14) stykeZe (KM1) prvni ovlddaci v&tve (I-I), mezi nimiZ je
sériovd pFfipojen jednou dvojici kontektd oboustranny ovlidde& (SB3), tolerantni spinad
(SK2), jeko% 1 rozpinac{ kontakt (KA!11) snimactiho relé (KA1) druhé indike¥nt vitve (V-V),
a posléze t¥eti ovlddaci v¥tev (III-III) je pak tvoPena sériov¥ zapojenym reverzainim sty-
kafem (KM3), druhou dvojici kontaktd oboustranného ovlddefe (SB3) a mezi nimi sériov& zapo-
Jenym koncovym spinalem (SK3), zatimco silové obvody jsou tvoleny silovym pohdn&cim obvodem
(VII-VII) a silovym pokahovacim obvodem (VIII-VIII) parelen¥ p¥ipojenymi k transformdétoru
(T1), 2z nich% v silovém pohdndcim obvodu (VII-VII) Je sériovd zapojen pohén¥ci motor (M1)
pédsového Btipaciho noZe (1), silové p¥ipojovacf kontakty (KM13) stykafe (KM1) prvni ovlé-
dac{ v&tve (I-I), jeko# i hlavni vypined (Q) a v silovém polohovacim obvodu (VIII-VIII)
je sériové zepojen polohovecf motor (M2) pdsového 3tipactho noZe (1) a posouvaci kontakty
(KM21) polohovaciho stykade (KM2) druhé ovlddaci v&tve (II-II) pFemosténé odsouvacimi kon-
takty (KM31) reverza¥nfho stykafe (KM3) t#eti ovlddec{ vdtve (III-III).

1 list vykresd
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