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(54) Za¥izeni pro pohon a Fizeni honovaci nebo lapovaci jednotky pro
opracovani valcovych otvori

1 _ 2

Za¥{zeni pro pohon a Fizeni honovaci, resp.
lapovaci jednotky je ur&eno pro ovlddani
jednotky pro opracovéni vélcovych otvord,
pFiem? jednotka vykondva axidlni a rotac-
ni pohyb a zajistuje rozpindni honovaciho,
resp. lapovaciho néstroje.
U jednotky je axidini pohyb nastroje a je- o

ho rozpindni zajisténo uzavienymi obvody '; @© = o~
polohové zp&iné vazby s pohony pomoci hyd- —
raulickych vélcl, jejichZ pisty jsou spojeny IS
se snimad&i polohy. Rizeni pohybll v pracov- N
nim cyklu se provadi systémem vleCné re- B b o
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Vyndlez se tyka zaFizeni pro pohon a fi-
zeni honovaci nebo lapovaci jednotky pro
opracovani vélcovych otvori, vykonavajici
axialni a rotaéni pohyb a rozpindni nédstroje.

Znama zarizeni pro Fizeni a pohon hono-
vacich nebo lapovacich jednotek pracuji ob-
vykle na mechanickém nebo hydraulickém
principu, pfi¢emZ nékdy byvé axidlni pohyb
zajiltujici oscilaci néstroje FeSen na zdkla-
dé jednoho principu a rozpindni néstroje na
zdklad® druhého principu. Oscilagni pohyb
FeSeny mechanicky hyv4d zpravidla odvozen
od rotacdniho pohybu pFes vhodny mecha-
nicky prevod. Osciladni pohyb odvozeny od
hydraulického pohonu byvé zpravidla FeSen
pomoci hydraulického vdlce, od n&ho? je
piivod hydraulické kapaliny odvozen od ven-
tild ¥izenych nard¥kami. Rozpin&ni néstro-
je pfi mechanickém Fe3eni byvd odvozeno
od krokovactho mechanického systému, pfi
hydraulickém feSen{ byvd rozpinaci kuZel
vtlacovdn do nédstroje nejdastsji stdlym nebo
programové Fizenym tlakem hydraulické ka-
paliny, zpravidla pfes mechanicky pfevod.

Nevyhodou stavajicich oscilaénich za¥ize-

ni, odvozenych od hydraulickych systémf

jsou znaé&né razy v tvratich, nevfhodou me-
chanickych systém@ je zna&n4 vyrobni na-
ro¢nost prevodit a obtiZné piesefrizovéani pri
zm&né parametri oscilace. U oscila&nich za-
Fizeni pracujicich na téchto principech ne-
lze krom& toho zvySovat vykon obr4b&ni

zvySenim axidlni rychlosti vzhledem k vel-

kym zrychlenim v dvratich. Nevyhodou zné-
mych FeSenich rozpinaciho zaiizeni honova-
cich, respektive lapovacich jednotek je ze-
jména obtiZné programové rizeni a pf¥i po-
uZiti zndmych hydraulickych Fe$eni obti¥né
nastaveni stabilnich pracovnich podminek.
Uvedené nevyhody odstraiiuje za¥izeni pro
pohon a ¥izenf honovaci nebo lapovaci jed-
notky pro opracovani véalcovych otvord, vy-
konévajici axidlni a rotaéni pohyb a rozpi-
néni néstroje, prifem? funkéni celek pro
rozpindni jednotky je spojen s pohyblivou
¢asti funkéntho celku pro axidlni pohyb, vy-
tvofené podle vynalezu, jehoZ podstata spo-
Civd v tom, Ze rozpinaci kuZel néastroje je
pevné spojen s pistem rozpinacitho vélce a
pohyblivou &4sti snimacte rozepnuti, pri¢emz
néstroj je spojen s rozpinacim valcem a sni-
malem rozepnuti, které jsou pevné spojeny
s pistem osciladniho vélce a pohyblivou &&s-
t1 snimace oscilace; snima& ostilace a osci-
lagni vélec jsou upevn&ny v drZdku jednot-
ky a rozpinaci vélec je hydraulicky spojen
s vystupy prvniho elektrohydraulického
servoventilu, ktery je spojen s vystupem
prvniho reguldtoru, jehoZ druhy vstup je
spojen s vystupem programového genera-
toru rozpinédni né4stroje, ktery je spojen na-
vzdjem s logikou rozpindni néstroje.
Snimal rozepnuti je elektricky spojen s
prvaim vstupem prvnfho prevodnikuy, je-
hoZ vystup je spojen s prvnim vstupem
prvniho reguldtoru a vstupem bloku me-
z1, jehoZ vystup je spojen s logikou roz-
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pindni néstroje. Oscilagni véilec je hyd-
raulicky spojen s vystupy druhého elektro-
hydraulického servoventilu, ktery je spojen
s vystupem druhého reguldtoru, jehoZ dru-
hy vstup je spojen s vystupem programoveé-
ho generédtoru oscilace, ktery je opatfen
druhym vstupem a navzdjem spojen s logi-
kou fizeni. Snima€ oscilace je elektricky
spojen s druhym prevodnikem, jehoZ v§stup
je spojen s prvnim vstupem druhého regu-
latoru, zatimco k logice ¥izeni je pFipojen
ovlddacim vstupem kompenza&ni obvod opa-
tfeny pomocnym vstupem, jehoZ vystup je
spojen se druhym vstupem prvniho p¥evod-
niku a logika rozpindni néstroje je navzé-
jem spojena s logikou fizeni, kterd je opa-
tfena Fidicimi vstupy a indikacemi stavii.
Pokrok dosaZeny vynélezem spolivéd ze-
jména v tom, Ze za¥izeni pro pohon a Fizeni
honovaci nebo lapovaci jednotky umoZiiuje
Fizeny oscilatni a rozpinaci pohyb néstroje
podle velikosti a tvaru signild, generova-
nych v programovych generatorech oscildace
a rozpindni néstroje, a Ze velikost a tvar
téchto signélt je moZno mé&nit prislusnymi
ovldgdacimi prvky anebo délkové na zaklads
napriklad zjidt&nych rozmérit a tvaru obrob-
kfi bez nutnosti zdsahu do vlastni honovaci
nebo lapovac! jednotky. Dal$im p¥fnosem je
i moZnost zv§Seni axidlni rychlosti oproti
systémfim s mechanickym gener4torem osci-
lace. '
Zafizeni pro pohon a ¥Fizeni honovaci ne-
bo lapovaci jednotky podle vynédlezu je sche-
maticky zndzorn&no na p¥ipojeném vykrese.
Z vlastni honovaci nebo lapovaci jednotky
je na vykrese zndzorn&n funkéni celek pro
rozpindni néstroje, sestdvajici z . ndstroje 3
s rozpinacim kuZelem 301, rozpinaciho vél--
ce 1.a-jeho pistu 101 a snimade rozepnuti 2.
s jeho pohyblivou &4sti 201, a funkéni- celek.
pro axidlni pohyb néstroje, sestdvajici z osci-
lagniho védlce 4 s pistem 401 a snimade osci-
lace 5 s jeho pohyblivou &4sti 501.- '
Rozpinaci kuZel 301 néstroje 3 je pevnd
spojen s rozpinacim vélcem 1 a snimafem
rozepnuti 2, které jsou pevné& spojeny s pis--
tem 401 osciladniho védlce 4 a pohyblivou
¢dsti 501 snimale oscilace 5, pfiemZ osci-
lagni vélec 4 a snima& oscilace 5 jsou upev-
nény v drZdku jednotky 6. Rozpinaci vélec 1
je hydraulicky spojen s vystupy 71, 72 prv-
nfho elektrohydraulického servoventilu 7,
ktery je spojen s vystupem prvniho regula-
toru 8, jehoZ druhy vstup 82 je spojen s vy-
stupem programového generétoru 9 rozpina-
ni néstroje, ktery je spojen navzdjem s lo-
gikou 12 rozpindni néstroje. Snimaé& roze-
pnuti 2 je elektricky spojen s prvnim vstu-
pem 102 prvniho prevodniku 10, jeho#Z vy-
stup je spojen s prvnim vstupem 81 prvniho
regulédtoru 8 a vstupem bloku mezi 11, jehoZ
vystup je spojen s logikou 12 rozpinéni né-
stroje. Oscila¢ni vdlec 4 je hydraulicky spo-
jen s vystupy 141, 142 druhého elektrohyd-
raulického servoventilu 14, ktery je spojen
s vystupem druhého reguldtoru 15. Jeho
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druhy vstup 152 je spojen s vystupem pro-
gramovaného generdtoru oscilace 17, ktery
je opatfen druhym vstupem 172 a navzajem
spojen s logikou Fizeni 18. Snimatl oscilace
5 je elektricky spojen s druhym pFevodni-
kem 16, jehoZ vystup je spojen s prvnim
vstupem 151 druhého reguldtoru 15. K logi-
ce Fizeni 18 je pf¥ipojen ovlddacim vstupem
131 kompenzadéni obvod 13 opatfeny pomoc-
nym vstupem 132 a jeho vystup je spojen
s druhym vstupem i03 prvniho pFevodniku
10. Logika 12 rozpindni néstroje je navza-
jem spojena s logikou Fizeni 18, kterd je
opatiena ¥Fidicimi vstupy 181 a indikacemi
stavi 182.

Zaiizeni pro Fizeni honovaci nebo lapo-
vaci jednotky pracuji tak, Ze na zdakladg
technologickych podminek obrébéni je pfe-
dem predvolen vhodny pracovni cyklus. Cy-
klus se provadi pomoci logiky Fizeni 18 a
je zahdjen pomoci idicich vstupt 181. Z lo-
giky Fizeni 18 se iniciuje p¥es prvni vstup
171 programovy generator oscilace 17, v
ndmZ se vytvari signdl, ktery modeluje po-
Zadovany pribéh oscilacniho pohybu né-
stroje. Tento signdl se privddi na druhy
vstup 152 druhého reguldtoru 13. Na prvni
vstup 151 druhého reguldtoru 15 se pfes
druhy pievodnik 16 privadi signal ze sni-
mace oscilace 5, ktery odpovidd poloze po-
hyblivé ¢4sti 501 snimacde oscilace 8, spoje-
né s pistem 401 oscilaniho véalce 4. Na vy-
stupu druhého reguldtoru 15 je upraveny a
zesileny rozdil signalil z jeho prvniho vstu-
pu 151 a druhého vstupu 152, ktery se pfi-
vadi na vstup druhéhc elektrohydraulického
servoventilu 14, z jehoZ vystupit 141, 142
plsobi hydraulickd kapalina pohyb pistu
401 oscilatniho valce 4. Tim je uzavien ob-
vod polohové zp&tné vazby, tj. pist 401 osci-
latniho vélce 4 a tim i pFipojeny néstroj 3
sleduji axidlni polohu modelovanou signa-
lem z pragramového generatoru oscilace 17
pfivedeného na druhy vstup 152 druhého
regulatoru 15. Vystupni signdl programové-
ho generdtoru oscilace 17 miiZe byt modi-
fikovdn pomocnym signdlem na jeho dru-
hém vstupu 172, pfiCemZ tento pomocny
signdl mlUZe byt odvozen napfiklad od pfFe-
dem zméreného geometrického tvaru obréa-
béného otvoru.

Logika fizeni 18 dava povely do logiky 12
rozpindni néstroje, kterd ovlada programo-
vy generdtor 9 rozpindni néstroje, na je-

hoZ vystupu se modeluje signdl, ktery od-
povida ur&itému rozepnuti néstroje 3. Ten-
to signdl se pFivadi na druhy vstup 82 prv-
niho regulatoru 8. Na prvni vstup 81 prvni-
ho regulédtoru 8 se pies prvni vstup 102 prv-
niho prevodniku 10 p¥ivadi signdl ze snima-
ge rozepnuti 2, ktery odpovidd poloze roz-
pinaciho kuZele 301 ndstroje 3. Na vystupu
prvniho reguldtoru 8 je upraveny a zesileny
rozdil signaltt z jeho prvniho a druhého
vstupu 81, 82, ktery se privddi na vstup
prvniho elektrohydraulického servoventilu
7, pFes jehoZ vystupy 71, 72 piisobi hydrau-
lickd kapalina pohyb pistu 101 rozpinaciho
valce 1. Tim je uzavien obvod polohové
zp&tné vazby, tj. poloha pfipojeného rozpi-
naciho kuZele 301 néstroje 3 odpovida polo-
ze modelované signdlem z programového
generdtoru rozpindni néstroje 3 pfivedené-
ho na druhy vstup 82 prvniho regulatoru &.
Skutetn#& dosaZend poloha se vyhodnocuje
porovnanim signélu z vystupu prvniho pfe-
vodniku 18 v bloku mezi 11, z n€hoZ je ten-
to vyhodnoceny signél pres logiku 12 rozpi-
ndni néstroje pouZit k ovlddani dalSich fdzi
rozpindni nastroje 3 pomoci vystupu progra-
mového generatoru 9 rozpinédni néstroje.

Korekce skutetného rozméru néstroje 3
ve vztahu k ‘poZadovanému rozméru obra-
b&ného otvoru se provadi pomoci kompen-
zatniho obvodu 13, jehoZ vystup je priveden
na druhy vstup 103 prvniho p¥evodniku 10.
Kompenzaéni obvod 13 generuje takovy sig-
nél, ktery umo#iiuje, aby byly vykompenzo-
véany rozdily rozmé&ru néstroje 3, resp. jeho
opotfebeni. Povel pro provedeni kompen-
zace se pFivadi na povel z logiky Fizeni 18
pres ovladaci vstup 131 komenzacniho obvo-
du 13, anebo pies jeho pomocny vstup 132.
Jednotlivé faze pracovniho cyklu jsou vy-
hodnoceny indikaci stavii 182 logiky fizeni
18, odkud mohou byt p¥evzaty pro daldi fi-
zeni pripadnym nadfazenym systémem.

V konkrétnim provedeni jsou jako snima-
e rozepnuti 2 a snimad¢ oscilace 5 znédzor-
nény schematicky tzv. induk€nostni snima-
de. Je zFejmé, Ze pro stejny G€el mohou vy-
hovét i snimafe pracujici na jiném fyzikal-
nim principu.

Obdobng ve schematickém znédzornéni
jsou prisludné snimafe umistény vidy sou-
ose s odpovidajicimi vélci a pisty. Stejného
funkéniho adinku by se dosdhlo i v pfipa-
dé umistdni snimadd mimo osy vélcd.

PREDMET VYNALEZU

Zarizeni pro pohon a Fizeni honovaci ne-
bo lapovaci jednotky pro opracovéni vélco-
vych otvord vykondvajici axidini a rotatni
pohyb a rozpindni néstroje, pfiemZ funké-
ni celek pro rozpindni jednotky je spojen s
pohyblivou &4asti funkéniho celku pro axidl-
nif pohyb, vyznalujici se tim, Ze rozpinaci
kuZel (301) néastroje (3) je pevng spojen s

pistem (101) rozpinaciho védlce {1} a pohyb-
livou &asti (201) snimade rozepnuti (2], pii-
gem¥ ndastroj (3) je spojen s rozpinacim val-
cem (1) a snimafem rozepnuti (2}, ktere
jsou pevn& spojeny s pistem (401) oscilal-
niho vélce (4) a pohyblivou &&sti (501) sni-
madte oscilace (5), piiemZ oscilatni vélec
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(4) a snimat¢ oscilace (5) jsou upevndny v
drZaku jednotky (6), zatfmco rozpinaci véa-
lec (1) je hydraulicky spojen s vystupy (71
a 72) prvniho elektrohydraulického servo-
ventilu (7], ktery je spojen s vystupem prv-
niho reguldtoru (8), jehoZ druhy vstup (82)
je spojen s vystupem programového gene-
ratoru (9) rozpindni néstroje, ktery je spo-
jen navzajem s logikou (12) rozpindni né-
stroje a snima¢ rozepnuti (2) je elektricky
spojen s prvnim vstupem (102} prvniho
prevodniku (10), jehoZ vystup je spojen s
prvnim vstupem (81) prvniho regulétoru (8]
a vstupem bloku mezi (11), jehoZ vystup je
spojen s logikou (12) rozpindni né&stroje,
pfiemZ ‘'oscilatni vélec (4) je hydraulicky
spojen s vystupy (141, 142} druhého elek-
trohydraulického servoventilu (14), ktery

8

je spojen s vystupem druhého reguldtoru
(15}, jehoZ druhy vstup (152) je spojen s
vystupem programového generatoru oscilace
(17), ktery je opatfen druhym vstupem
(172) a navzdjem spojen s logikou #izeni
(18) a snima& oscilace (5) je elektricky
spojen s druhym prevodnikem (16), jehoZ
vystup je spojen s prvnim vstupem - [151)
druhého reguldtoru (15), zatimco k logice
Fizeni (18) je pripojen ovlddacim vstupem
(131) kompenzaéni obvod (13) opatieny po-
mocnym vstupem (132}, jehoZ vystup je spo-
jen s druhym vstupem (103) prvniho prevod-
niku (10) a logika rozpindni néstroje (12)
je navzdjem spojena s logikou ¥izeni (18],
kterd je opatfena ¥dicimi vstupy (181) a in-
dikacemi stavil (182).

1 list vikresd
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