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1

Tredlozeny vynilez se tykd vyroby obrébicich stroji, zvldsté frézek na ozubend kola
se systémem numetického Fizeni.

Nejvyhodn&ji miZe byt podle predloZeného vyndlezu provedena frézka ne ozubend kola po-
ufita k vyrobé ozubenych kol s piimyni zuby, kosymi zuby a Snekovych kol, zubl se zaobleny=-
mi boky, kuZelovych ozubenych kol, joko% i neokrouhljch ozubenych kol /

Je zndma frézka ne ozubend kola, u které je pouzit systém numerického Fizeni k bez -
opérovému ustaveni pohond k otddeni pohonného a nastrojového vietena, jokoZ i k pPrimodaré-
mu posuvu néstrojového victena, k jeho? otédeni kolem vliastni osy jsou upraveny ngstrojové
sdné,

U znémych stroji je proveden systém numerického ¥izeni se zpétnou vazbou a se snimaéi
pF¥imo8arého posuvu pohonného vietene, jakoZ i specielni systém postupu todivého pononu pro
pohonné vieteno a nistrojové viecteno, které jsou opatiena snimacem polohy pro pononné i
néstrojové vitcteno. .

U zningeh obrdbécich stroji je obdzng rychlost ndstrojového vietena, které je spojeno
pPes podvojny Znek a a otddecim pohonem, v vdvislosti od obwzné rychlosti néstrojového vie=
tene, od poétu vytviFenych zubl a od rychlosti p¥imodarého posuvu néstrojového viretene pi¥i
opracovdni Bnekovych & $ikmozubfch ozubeni, Usteveni elektronického systému ndsledného po-
honu uskutednuje se zménou kmitoltu od synchronisaénich signdll, vytvéfenyen snimadem polo=-
hy, jejichZ pomér ndie byt zvolen spdnacem ne stroji.

. U znémého stroje je systémenm numerického ¥izeni jisténo usteveni polohy nistrojového
vietene neseného ndstrojovyni sdncud.

Pod ustavovénim se rozumi autonatické seiizeni montdinich skupin stroje ve vychozi po=-

loze.
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U znéméno obribcihe pErede se provédf otdSens néstrojového vietene neseného ndetro~
Jovymi senémi kolem jeho 08y ru¥ng, o
% nevyhodam znémych obrébgcich strojd nutno pofitat 3
, n/ nepostaéudlci ‘mognpsti zndmyeh stroju pul vyuZiti zmény rychlostniho stavu, pbi
zpéng ppétu ubd g tvar pbrébényeh kol, které jsou odvielé od charakterintiky pohonu e
péQtroaového vretene,
b/ neﬁgstateéne vysoké gresnost vyré‘nen.ych ozubenych kol
- Q/ vysoké péroky ng nepoddajnost a preanost vyroby & todivych pohong pohonnych e
néstroaovﬁch hiidpli.

. U znémd frézky ne ozubené kola je éasové néro¢né prestavit stroj p:-i gtdden{ ndetro-
Joyth gpl xole jejich vieatni osy, pfi vyméné g nmsezeni ndstroje,

TR lezu Je Mqtvoreni frézky na ozubend kole se systémem numerického iizeni,

' ,u Ktgr. gppggné & péatrpiové vieteno gpolu. apojeno tek, Ze je wnoingne V¥rdbét asubes
néd kola rﬁznych tvard @ rozdilnymi po¥ty zubd ve vysoké pfesnostl s automatizovat otddeni
néatrodovyoh aqni kolem jejich vlastni osy.

Tento tkol je vyreaen vytvorenlm frézky ne ozubené kola, u které je uspoirddédn syatém
nuperiokého riagni 8 bgzppérového ustaveni pohonl k otédeni pohonného a ndstrojovéha vie=
tene, Jjakoi i k prfmnéanému posuvu néstrojovéha vietene, které je uspofdddne k otddeni ko~
lem Jeho vl&utqi Q8Y. ng p:gdgm wpravenych ndstrojovych sanich.lFodle vynélezu Je pohonné
vzeteno e néstrojové vieteno apojeno pies kinematicky Fetézec, majici zarizeni k neodvis-
14&“ nqhanu ke zmdné abéing rychlosti, kteryZto pohon je ¥izen systémem numepického izeni
se ktgrjm Jsou ndstrojavé gang aperativné spojeny k otddeni kolem své vlastnl osy.

Diky takoyému pr9veden£ se sniZi das potrebny k preatavenx frézky na ozubend kola &
%41 ee p.esnost viraby ozubenych kol rdznélia tvaru,

’ Ddle je ghodné z@riggg& ke zwyne ob$iné rychlosti nédstrojového vietene provést pla-
netqyym soukolim a naodvialy pohon FL{4it systémem numerického Fizeni, sladit rychlost oté-
&eni na qb%now Tychlest néstrojového vietene a rychlost piimodarého posuvu ndstrojového
vretem-

Tokové provedeni zefizeni ke zpdné obé#né rychlosti ndstrojového hiidele je velice -
Jednodur}é & v. provozu pohoediné. Neodvisly pohon rlzeny'systémem numerického Fizeni ¢ovoe .
luue Zvyséiv preano&t pr; wirok$ ozubenych kol a zvi¥it vykonost,

¥ porotnéni preanoati opracovéni na strojl podle vyndlezu a zndmém stroji, kterd ur-
dovéna v souhlese & todivym pohonem pro pohonné a ndstrojové vreteno Jje uvddéna tato 24 -
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Pro znémy obrévéci stro] JecfH_lineérni velikost v nesouladu pohonu 8 obdhem pohone
ného a néstrojového vietena v sem na ¥4sti primdru obrobku pfi dhlu rozladéni zcklotiéivé-
ho pohonu obrobku se z¥etelem na otéfivy pohon nédstroje, pFidemE

A L1 - ¥ dfleich kruZnice
360 = 60 o 2 JAL /um
g1 - Al o 1/0113f + 1 & 712

1/d{18{ . 1 pFevodovy pomSr podvojného d¥licfho Zmeku u znémého obrdbdciho stroje pro
stejné velidiny 1 @ .

Ghel rozladdni Al a Z\ pohond se urduji z odvisloti 3

: A
A, . tanst o1, 22280 80 N, i/ovsiné - T, °

412
360_s_60_o_60_oZ.w
o 1/a013L . 112
A 1/8288 o 1 | 1 "
A =0y i/ v i/ obdh A

P#i omezend frekvenci obdhu pohonu néstrojového vietena, kterd u zndmych strojd obné~
34 1000 U/min Je 1/d{18i = 3% , zmendSen{ 1/df181 . 1 sniZuje technologické moZnosti
stroje.

Pro pPedloZeny vyndlez Je 1/0bd%Z = $

o\ i

1/a{18f . A = %

Hodnota Z, se urduje volbou opracovaného pdsma a podle ¥rznjch zubl. Ne stroji mohou byt
provedena vicepdsma 2, . Fapfiklad je 2, = 20 - 40 - 60 - 80 , PFitom je vysledek
pFipustné p¥esnosti opracovéni obrobku 3

b3 .
6 .34 ° 2
Al . kg - Ay

to znamend, ¥e velikost tihlu rozladéni pohomd néstrojového vietene & neodvislého pohonu ,
podle predlo¥eného vyndlezu, mife byt sznatelnd vitd3i ne# u zndmého stroje, pii stejné pies-
nosti a souhlasného otddeni pohonného vietene a prokluzu nédstrojového vretene.

U obrébdefho stroje podle vyndlezu opracovéni neokrouhlych kol umo¥nuje vyuzit spojeni
mezi otéSecim pohonem ndstrojového vietene, zaiizenim s neodvislym pohonem & pohonu & poho-
nem k posunut{ ndstrojovich sani v radiflnim sméru ( tz. zménou vzddlenosti stfed) mezi po-
honnym v¥etenem a osou néstrojového vietene

Zm¥na rychlosti neodvislého pohonu obrobku s ohledem na rychlost obrobku u opracovéni
neokrouhljch kol se provédi pouZitim programu souhlasného pohonu dérnou pédskou nebo systé-
mem pam&fové funkce,

Mimoto umo¥nuje pPedlofeny vyndlez korekei systematicky pisobicich chyb v kinematickém
Ffetézof szavedenim do programu pohond od velidin odpovidajicich systematicky pisobicich chyb
kinematiockého Fetezce.

K oté¥enf néstrojovych sani kolem vlastni osy je doporudovdno zapojit do kinematického
fetezce mechanismus vytvorenf ve tvaru ozubeného soukoli na jehoZ jednom hiideli je uspoFd-
déna vysouvac{ spojke e na druhém hifdeli spojka se snimaSem zpdtné vazby systému numeric -
kého ¥izeni pro oded{tdni dhlu pootéeni.

Pousit{ takového mechanismu k otd8eni néstrojovych sani v pFedloZeném vynélezu dovolu-
je zkrdtit 3as k seFizeni stroje. Pouzit{ vysouvaci spojky se snimadem zpétné vazby systémm
nomeyického ¥{zen{ zaruduje jednoduché odeditdni thlu otdSeni néstrojovych sani.
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Podle predloZeného vyndlezu provedend frézke na ozubend kola zaruduje vydsi vyrobni
" pfesnost ozubenych kol s prakticky libovolnym profilem zubl a 8 libovolnym podtem zubd.

limoto md frézka na ozubend kola podle vyndlezu vysokou vykonnost a pomérné jednodu -
ché se¥izeni a 8ir#{ technologické moZnosti.

Stroj podle vyndlezu méd velmli jednoduchou & spolehlivou konstrukci.

Déle je popsédn konkretni piiklad provedenj vyndlezu & ohledem na priloZeny vykres, ve
kterém je uvedeno kinematické schéma podle vyndlezu provedené frézky na ozubend kola.

Prézka podle vyndlezu se systémem numerického Fizeni md pohonné vieteno 1 , ndstrojové
vieteno 2 pro ndetroj 3 nap¥.oznadujici vdlcovou frézu.

Pohonné vieteno 1 & ndstrojové vieteno 2 ndstroje 3 maji spoledny pohon 5 ke svému otd-
8eni, sestdvajici 2z elektromotoru 6 s hydraulickym zesilovadem T o

Stroj je opﬁtfen té% pohony 8 , 9 4 10 k piimoSarému pohybu nédstrojovych sani 4 ,upra-
venyoh na ndstrojovém vietenu 2 néstroje_3 .

Pohon 8 slouZi k posuvu ndstrojovych sani 4 v p¥imodarém sméru, tz.ve sméru st¥edni
vzddlenosti od pohonného vietena 1 a ndstrojového vietena 2 ndstroje 3 .

Pohon 8 sestdvd z elektromotoru 1l s hydraulickym zesilovedem 12 , ktery je spojen se
&ndkovym pohonem 13 a kinematické dvojice - Zroub 14 a matice 15 , ve kterém je matice 15
pevnd spojena & nédstrojovymi sanémi 4 a posouvd se na Sroubu 14 .

Pohon Q' je urdem k posuvu ndstrojovych sani 4 v podélném sméru, tzn.podél osy pohonné-
ho vietene 1 a sestdvd 2z elektromotoru 16 s hydraulickym zesilovadem 17 , ktery je spojen
kinematickou dvojic{ &roub 19 -~ matice 20 , ve které je Sroub 19 pevné pripo;en na ndstrojo=
vé sand 4 .

V jinyeh zpisobech provedeni frézek na ozubend kola podle vyndlezu miZe byt pouZito
Jiného pononu, ktery k tomuto udelu se hodi.

Pohon 10 je urden k posuvu ndstrojovych sani 4 v tangencidlnim sméru, tj. ve sméru po-
dél ndstrojového vietene 2 ndstroje 3 a sestdvd z elektrowotoru 21 8 hyaraulickym zesilo -
vaem 22 , ktery je spojen &nekovy pohon 23 a kinematickeu dvojici BZroub 24 matice 25 , ve
kterém je Sroudb 24 upevndn ve voziku nédstrojcvych seni 4 .

Systém numerického ¥izeni frézky na ozubend kola ju urden na zdkladé ustdleného typu
kola Je urden ra zdkladé ustdleného typu za¥izeni a systémd pro numerické Fizeni a ptove =
den s otevitenymli spojeniml a bez podpérného ustaveni ponond 5 « § , 9, U 2ze tUdelem nasta-
veni néstrojovych sani 4 do vychoziho postaveni. :

Wéstrojové vieteno 2 ndstroje 3 a pohonné vieteno 1 jsou mezi sebou propojeny kineme-
tickym Fetézcem, ktery obsahuje &elni ozubeni 26 , 28 , ze kteryech je ozubené kolo 26 na -
pevno na hi¥ideli 27 ( spoledného ) otodného pohonu 5 a zabird s ozubenym kolem 26 , kters
je upevndno na ndstrojovém vietenu 2 ndstroje 3 .

Ya hi{deli 27 je té% na pevno spojeno kuzelové kolo 29 zabirajici s kulelovym kolem 30,
které je nasazeno na h¥ideli 31 . Ne druhém konci hi'idele 31 jc na pevno upevnéno kuielové
kolo 32 zabirajic{ s kuZelovym kolem 33 upravenym na h¥ideli 34 .

Na h¥ideli 34 je téZ na pevno upevnéno kuZelové kolo 35, které zabird s kuZelovym kolem
36 nasezenym na hiideli 37 . Na druhém konei hifdele 37 op.tiené klinovou spojkou 28 Je
upevnéno &elni ozubené lolo 39 zebirajici do ozubeného kola 40 upevniéného na konei hiidele
41 o Ye druhém konci hitfdele 41 je upevnén fnek 42 zabirajici do snekového kola 4d» kveré
Je napevno spojeno s ndstrojovym vicetenem 1 o

__Kinematicky Yetézec pocle piedlofeného vynalezu Jje opatfen zadizenim 44 s neodvislym po=-

honem 45 ke zm¥n& ob&Zné rychlosti pohonnsho vietene 2 , Fizeného systémem numerického Fige=
ni,

ZaP{zenim 44 ke zméné obiiné rycllosti pohonného vitetenc 1 je prevodovka 44a .
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Prevodovka 44a je umisténa v pouzdru 46 a na pevno spojena 8 h¥#idelem 37 , vedenym
pouzdrem 46 a spojenym s gelnim ozubenym kolem 39 klinovou spojkou 38 o

Na pouzdru 46 Jje na pevno spojeno ¥ndkové kolo 47 zabirajici do Bneku 48 pfipojené na
n¥fdell 49 neodvislého pohonu 45 sestaveného z elekirického motoru 30 s hydraulickym zesilo-
vadem ﬁ_ .

Neodvisly pohon 45 je ¥izen systémem numerického #izen{ tak, #e rychloest jeho otédeni
je sladdna s obdinou rychlosti ndstrojového vietene 2 ndstroje } a mna rychlost p¥imo¥aré -
ho posuvu ndstrojovéhe vietene 2 nédstroje 3 .

Efzenfm pohony obrébdcilk~ stroje systémem numerického $izeni mohou se na stroji opra-
covdvat teto ni¥e uvedend kols 3

Seln{ ozubend kola. V tomto pF{padd je na systém numerického Fizeni prédce otolného
pohonu 5 pohonného vietene 1 a néstrojového vietene 2 a néstroje 3 jakoZ i neodvislého po-
honu 45 slad¥ne, Piitom pracuji pohony 8 a 9 8 vypoditanou rychlostis

Ozubend kolas se ¥ikmymi zuby s posuvem podél osy obrobku. Systémem numerického Fize-
n{ je préce otofného pohonu'z pro pohonné vieteno 1 a ndstrojové vieteno 2 nédstroje 3, ne -
odvislého pohonu 45_& pohonu pF{modarého posuvu podél osy obrobku odsouhlesena. Pritom
pracuje pohon 8§ s vypoditanou rychlosti. '

Ozubend kola se Sikmfmi zuby s diagondlnim posuvem, sklddajici se ze dvou posuvi 3

PFimodarého posuvu podél osy pohonného vietene 1 & pPimodarého posuvu podél osy nést-
rojového vietene 2 ndstroje 3 . Systémem numerického #izeni je préce ( spoledného ) otodné-
ho pohonu 5 pro pohonné vieteno 1 a ndstrojového vieteno 2 ndstroje 3 , neodvislého pohonu
45 , jakoZ 1 pohond 3 , 10 posuvu podél osy obrobku a ve sméru ndstrojového vietene 2
néstroje 3 odsouhlasena. PFitom pracuje pohon 8 8 vypoditanou rychlosti,

Znekovd kola a Zneky. Systémem numerického ¥izeni je préce spoledného otodného po-
honu 5 pro pohonné vieteno 1 a néstrojového vietene 2 néstroje 3 neodvislého pohonu 45 &
pohonu 10 posuvu ve sméru podél néstrojového pohonu 2 ndstroje 3 déne do souladu., PFitom
pracuje pohon 8 vypoditanou rychlosti,

Neokrouhld kola. Systémem numerického ¥izeni je préce spole&ného oto¥ného pohonu 3
pro pohonné vieteno 1 , ndstrojové vieteno 2 a ndstroje 3 , neodvislého pohonu 45 a poho-
nu 8 radidlnfho posuvu a ddle pohonu 10 pro posouvéni podél osy nédstrojového vietene 2
néstroje 3, které jsou dény do souladu pri opracovivéni ( obrobku ) kratsiml frézkami.
PFitom pracuje pohon 9 posuvu podél osy néstrojového vietene vypoéitanou rychlosti.

Selnf ozubend kola & ozubend kola s vypouklym nebo kuZelovym tvarep zubl. Mimo
odhozhlaseni pohond 5 , 2 , dochdzf k opracovévéni jmenovanych kol systémem numerického
¥{zen{ ke koordinovanému spojeni pohonu 8 radidlnich posun& se spolednym otodnym pohonem
5 pro pohonné vieteno 1 a néstrojové vieteno 2 néstroje 3 neodvislého pohonu 45 & poho -
nu podél osy obrobku.

Podle vizké a¥rné pésky, nebo podle zésobniku pamdti systému numerického ¥izeni se
zajistuje na obrébleim stroji opracovévéni stupnovych ozubenych kol 8 rozdilnym podtem
zubd ve dvou nebo vice Fezech se zménami opracovdvané intemzity. ‘

Podle vyndlezu jsou néstrojové send 4 opat¥eny mechanismem 52 k otddeni ndstrojovych
san{ 4 kolem vlastni osy. Mechanismus 52 je vytvofen tak, %e sestévd ze dvou do sebe zabie
rajicfch Selnfch ozubenyoh kol 53 , 34 , ze kterfoh je Selni ozubené kolo 53 usazeno volnd
na hifdeli 53 a Je spojeno napevno & . néstrojovymi senémi 4 . felni ozubené kolo 54 je upev-
néno na h¥fideli 55 ne kterém je upraveno zabizeni pro zp8tny chod 26 urdené k odeditdni
dhlu natd¥enf. Toto zai*izeni pro zpdtny chod 56 je libovolné znémé konstrukce hodici se k.
tomuto lelws

Na vyuiité 34sti h¥{dele 31 je upravena polovine vysouvaci spojky 57 stojici v zébd-
ru se zuby Selnfho ozubeného kola 53 . PFi zapojeni této vysouvaci spojky 37 nastdvd otédle=
ni néstrojovych sani 4 kolem viestni osy o jeden‘stupeﬁ,Akterﬁ je urden numerickym ¥izenim.

Prézka na ozubend kola podle vyndlezu funguje tekto $
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P¥i zapojeni elektriockého motoru 6 8 hydraulickym zesilovadem 1 se pPenese pohyb dvo-
Jioce Eelnioh ozubenych kol 26 , 28 na ndstrojové vieteno 2 nédstroje 3 , tje. frézy 28 Je
veden ddle pies kuelové kola 29 , 30, 32 , 33, 35 , 36 na hitfdel 41 a &elni ozubené ko=

lo ﬁ .

Ke zmdn¥ ob¥iné rychlosti pohonného vietene 1 & sladéni s rychlostmi pohony 5,8,
9, 10 p#i bezpodpdrovém ustaven{ ziskd pohonné vieteno 1 pohyb od elektrického motoru
30 & hydraulickjim zesilovedem 51 p¥es Xnek 48 , ¥nekové kolo 47 , pFevodovku 44a , za¥ize-
ni 44 Selni ozubend kola 39, 40, za¥izent 41 Enek 42 a ¥nekové kolo 43 .

Otdden{ nédstrojovych sani 4 kolem viastni osy Je odvozeno od elektromotoru 6 s hyd-
raulickym zesilovadem 7 , pFes kufelové kola 29 , 30 , vysouvaci spojku 21, kterd zabird
nédstrojovimi sandmi 4 s napevno spojenym Selnim ozubenym kolem 53 . Odeditdn{ Ghlu otd-
Seni se provéd{ na hi¥fdeli 55 Selnfho ozubeného kole 24 umisténého zaiizenf pro zpdtny
chod 56 systémem numerického i#{zenif. ' ’

Pohyb .v néstrojovych sanich 4 unistdného ndstrojového vietene 2 néstroje 3 v radi-
dlnfm emdru je odvozen od elektromotoru 1l s hydraulickym zesilovadem 12 a uskutedni se
pies Znekové hnaci dstroji 13 e kinematickou dvojici ~ Hroub 14, matice 15 , ve.které je
8 nédstrojovymi san$mi 4 napevno spojend matice 15, kterd se posunuje na Sroubu 14 .

Pohyb na nédstrojovyich sanich 4 uspo¥ddaného néstrojového hitidele 2 ndstroje 3 podle
osy pohonného vietene 1 se odvozuje od elektromotoru 16 s hydraulickym zesilovadem 17
pfes Snekové hnacf dstrojf 18 kinematické dvojice = Sroubu 19 matice 20, ve které je Eroubd
3 napevno spojen # ndstrojovymi sanSmi 4 . ' :

Pohyb ndstrojového vietene 2 néstroje 3 v tangencidlnim sm¥ru se uskuteédnuje od
elektrického motoru 21 s hydraulickym zesilovaSem 22 pifes Bndkové hnacl ustroji 23 e
kinematickou dvojici - Eroudb 24 , matice 25 , ve ktarém je #roub 24 napevno spojen &
upevnén v néstrojovfch sanfich 4.

Systém numerického ¥izen{ zaruduje koordinovanou préei pohony 5 , 8, 9, 10 , 45,
8{m¥ dochdzfl k frésovéni zubl velikou rychlosti.

Vyrobeny vzorovy prototyp frézky na ozubend kole se systémem numerického #izen{ pro-
vedeny podle p¥edlofeného vynélezu potvrdil zvjsent produktivity pii znatelném zkrdceni
doby se¥izovén{ stroje, jako¥ i vyznammé rosdiFen{ Jeho technickych mo#nost{ pii vysoké
v¥robni pResnosti,. ‘ : '

SamozFejmé mohou byt odborniky provedeny rémec vynélezu nepiesahujici zminy na frés-
ce pro ozubend kola se systémem numerického ¥izeni{, které nebyly popsdny jako mezni
priiled . PXEDMET VvYNALEZU

1. Prézka na ozubend kola s numerickym $fdfeim systémém k bezpodpérnému seiizeni po-
hond k otd¥en{ pohonného vietena a vFeten, jako¥ i k p¥imoSarému posuvu pohonného vie =
tena, k jehof oté¥en{ kolem vlastni osy jsou pFedupraveny néstrojové sand, vyznadujfei se
tim, ¥e néstrojové vieteno ( 2 ) ndstroje ( 3 ) odvalovacf frézy a pohonné vieteno ( 1 )
Jsou spolu spojeny pFes kinematiocky Fetézeo, ktery je opat¥en zaffgenim ( 44 ) s neodvis-
1fm pohonem ( 45 ) ke zm&nd ob¥¥né rychlosii pohomného vietene ( 1 ) , p¥idemZ pohon je
upraven pro Fizenf systémem numerického pohonu, se kterym Jsou ndstrojové sané ( 4 ) spo-
Jeny pro otédeni kolem své vlastni osy,

2, Prézka na osubend kola podle bodu 1, vyznaSujfol se tim, Ze za¥izeni ( 44 ) ke zmd-
n¥ ob3¥né rychlosti pohonného vietena ( 1 ) je tvofeno pFevodovkou ( 44a ) , Jed1% neodvige
1¥ pohon ( 45 ) je uszpisoben pro Fizeni systémem numerického pohonu tek, ¥e jeho rychlost
otéSenf je sladitelnd s obd¥nou ryochlost{ néstrojového vietene ( 2 ) ndstroje ( 3 ) a rych-
lost{ p¥{modarého posuvu v¥etene ( 3 ) ,

3¢ Frézke ne ozubend kola podle bodu 1,vyznadujici se tim,¥%e pro otddeni néstrojovych
sani(4) kolem vlastni osy je uspoFdddn do kinematického Fetdzce zapojeny mechanismus( 52)
kterf tvor{ Seln{ ozubend kola(53, 54),na jejich¥ jednom h¥fdeli(31( je uspo¥dddna vysouve=
ol spojka(57)a na druhém h¥fdeli(55)zarfzens pro zpétny chod(56)systému numeriokého ¥igens
k odB{itdnf dhlu pootoleni. 1 vikres
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