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(54) . Brousiei st roj s elekironicky ¥{zenym prisuvovym mechanismem

Vimile z se t yka brbu;sid ho stroje s elektroni cky. ¥{ zenym p¥{ suvovym meéhanisme,m/, vhodného
pfedeviim pro broueni rozmérovych obrobkﬁ v malosériové a kusové vyrobé.

P¥esné brouleni rozmérovych obrobkl s n&kolika brouSenymi prumery je spojeno s cel ou radou
technickych a ergonomickych problé émi. U klasi cky ¥eZenych brousicich st roji s mechanickou" ruc-
ni vétvi p¥isuvového systému je pol oha brousicfho v¥eteniku s brousict m kot ouem p¥i ruénim
brouSeni{ pomé&rnéd nedost atednd urcena.Chyb1 indikace této polohy a v disledku nezbyt né pruzné de-
formace p¥i ovldddni rudni v&tve p¥i suvového mechanismu, kterd u velkych hrotovych brusek
dosahuje délky 2 a¥ 3 ﬁxetry, je presné urdeni této pol chy prakticky vyloueno. Vzhledem k
tomu, Ze rozmérnjl vyrobek p¥i pohledu z mista obsluhy ddle dpln& zakryvd prost or brousem y je
nutno pou¥fvat zrcadel y jejichz \prost Fedni ctvim se sleduJe pribli Zovdnf brousict ho kot oude k
obrobku a okamZik prvniho kontaktu brousiciho kot oue s obrobkem. Je tedy z¥ejmé, e prl na-
4stavovan1 brousiciho vieteniku do spravne pol ohy se Jedna o slozity post up; kt ery Je pot om .
nutno zachovat pri kaZdém dalqlm pojiZdéni brous1 ctho kotoule- k' obrobku. Z t ohot o konst at o-

- vani vyplyva rovnéZ nemo¥nost presneho a Jednoducheho preji 2dénf brou51 ctho v¥eteniku s brou-

. s1C1m kotouem z' jednoho prumé&ru obrobku na jiny primé&r, co¥ velmi kompli kuje obsl uhu ki asic-
kych strojt, a pochopitelnd klade mimo¥ddné ndroky na kvalifikaci a praktu:ke zku3enost i ob~
sluhujicich pracovni k. " Ergoriomické ¥eden{ _pracovi §t & obsl uhy u té&chto velkych brousicich

strojt neni rovn&s ‘dobré, protoZe ruini ovlddaci kolo ru&ni vét ve pri suvového systému je bud

)
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umist &no velmi nf zko, pokud ruEnfvét v pri sgvc;i}ého syst ému prochiz{ prednim loZem st r;)je pod
pracovnim prostorem broufeni , nebo je naopak v’ysoko- a musi byt teleno odkl opnym zpasobem, pro-

. toze ruéni vétev p¥i suvového syst ému-je vedena nad pracovnim prostorem brousen( a: ‘pres upnut y
obrobek. V obou uvedenych p¥i padech toto nevyhodné ergonomické usporédtin{ pracovi¥t& jedt& dé.le
znesnadnu]e jiZ tak velml néro&nou obsluhu velkych brousicich stroji v provozu p¥i broudenf.
Vzhle dem k celé tad& nevyhod popsqné kategorie velkych brou51 cich stroji se v posledn1 dobé
zaéinéji kons truovat a vyrdbét brousici stroje, u kterych ~je p¥f suv brousiciho vieteniku Tea-

" lizovdn regul aéﬁ{ m pbhonem s krokovym motorem, ¥izenym elektronickym ¥{dicim systémem. Uté&chto
'modernéjé{ ch brousicich stroji odpadaji nevyhody spojené s d¥fvejsi poddajnostf ruéni vétvve

p¥isuvového systému, zvy3uje -se u nich podstatné t uhost - p¥i suvového meeh_’aniému a v souvisl osfi
s tim se také podstatné zvy¥uje pracovn{ ff'esnost brousi cf ch strojii. Poloha brousiciho v¥etentku
pi"i pracovnim cyl_giu je jiz Eisl-icové indikovédna na di spl_ej'i eleBitronickgho Fidiciho systému,

‘ale u v¥ech dosud zndmych ¥fdfcich syét ému stéle chyT:{ moZnost jevdnoduchého, spolehlivého a
soufasné ¢islicové indikovaného rychlého piejfZd&ni brousiciho vieteniku z jednoho priméru
obrobku na jiny prumdr. ’I‘.oto rychlé pfgji:%dénf zpriméru na priumér je tétii reali z ovdno Vza'tim
pouze zvldZtnim mot ori ckym pohonem, t';,kie.u t&chto brousicich st r;jﬁ chybl prub&¥nd &f siicové

~ indikace polohy brousiciho vi’;eteniku pro cely rozsah primé&ri brou¥enf. Systém ircadel zastal
‘rovn&? bez podstatné zm&ny, protoZe ergonomickému FeSeni pracovitd ob-sluhy nebyla z'at_ fm vé-
novdna pot ¥Yebnd pozornost. Ruéni ovlidddn{ p¥isuvu brousiciho v¥eteniku se totiZ mus{ u té&hto
strojl provddét ‘p"omoc.{ tlaéitk-ovjrch ovlddadl nebo pomocf potenciometri, coZ ne/u.mofiﬁuje obslu-

" hujfcimu précovnikovi citlivé a hlavn& dostate&nd i)ohot ov& a presnd reagovat na pot¥ebnou zméﬁu'
rychlosti prisuvu nebo na zm&nu smyslu p¥i'suvu. Navic jsou tyto tlaéitlkové‘ nebo ot o¥né owlddale
umist & en,y na hlvnim panelu st roje, ktery je prakticky vZidy situovdn mimo zorné pole, vymezené
pro sledovdni celého prost oru brouseni a predev§£m mista styku brousiciho kotoue s obrobkem.

V souhrnu je tedy nutno ¥ici, Ze u vSech dosavadnich wvelkych hrotovych brousici ch st roj neni
ergonomické YeSeni mista obsiuhy dobré, pra.t o¥e’ jsou kladeny stdle velké né.x;okj na nepretr Zité
a velmi pozorné sledovdni p¥isuvu brousu:iho kot oule k obrobku a na sledovdni jeho prvnfiho kon-
taktu s obrobkem za soufasného ovidddni v§ech parametrd p¥i suvu brousici ho vieteniku, které
vyZaduje naprostou presnost a velkou rychlost ‘reakce. Tento celkovjr negativni st ax{vy'pljfvé z
tohb , e rufni kola u star3ich stroji, nebo elektrické ovlddae u modern&j$fch brousicich stro-
jt 'nejsou z nejruzndj ${ch divodi umistZny na strOJi optlmalmm zpisobem. Dal3{ spole&nou nevyho-
dou v¥ech dosavadnfch bpousicich st rojd pro broulen{ rozm&rnych obrobkd je nemoZnost jednodu-
chého a spolehlivé indi kovaného p¥ejf¥dén{ brousiciho vi"éténiku z jednoho primé&ru obrobku na
jiﬁ;‘r primér. Jednd se tedy veobecn& o nevyhody, které pramenf ié‘ zékladnich koncepénich ne-
dos)t atkl dosc!.vadnigh brousicich stroji ,pr§ brougeni rozrﬁéfnj«:h o'brobkﬁ v malosériové a kusové
vyrobs. | | |

. ﬁvedené nedostatky a nevjhody jsou z'velké &dsti  odstranény novym koncepinim fedenf{m brou-

siciho stroje s elektronicky ¥fzenym p¥f suvovym mech&nismem podle vyndlezu, jehoZ p"odst at a‘ spo-

Civd v tom, Ze elekt rom‘.'ckjr ¥{dicf systém, ﬁchyc‘eng‘r oto¥n& na sl oﬁpu pted pravou pol ovinou pied-

nfho lo¥e, je vedenim propoj eﬁ s ebreftrohydraulickym rozvdd&&em. Vedenim je proi)oj en s krékc‘wjm



n;otorem brousici- jednotky a vedenim j§ dile propojen s ruénim ovl éd}qéem,' pri emZ i_‘u:' <ni oﬂ é‘daé
je ramenem pevné uchycen rovnd% na sloupu a je ori en,tqvén_' do mista _g,b's‘-l uhy tak, Ye je umfst én
pred stied pfedniho loZe a soufasné nad pracovni prost or broudeni . B . -

. Vstupn 1 spol edny blok elektronického ¥fdiciho syst ému je propojen s bl okem vni t ¥ni logiky,
propo; enym dale s blokem zesilenych vyst upu, odkud je jiZ provedeno vmtrnf propojeni s ¥i d1 cim
panelem elekt romckeho ¥ d1 ciho: syst ému a vnédj 81 propo; em s elekt rohydraul zckym rozvadecem a .
s krokovym motorem, pm cemZ ¥idici panel je vnit¥ni . zpet nou vazbou zpét spo; en se vst upmm spo-

le&nym blokem, se kterym jsou vnéj${ zpd&tnou vazbou také spojeny elekt rohydra.uhcky rozvadec a
krokovy motor ' )

Sloup je p¥ipevndn na svislé i)l oge predniho loZe v jeho pravé pol‘oxif}' n&. Runi ovlddal je

-opatfen ruénfm impulsnim kolem, otofn& spojenym prost i"edni ctvim p_f*evodbvého syst ému s hlavnim
h¥idelem a ddle je opatfen tofitkem, p¥imo Q'poj enﬁq se stejnym h_l avnim h¥f{delem, na kt erém j sou
ddle pevné nasazeny v jeho pfedni Eéstvi “krokovacf kotou¥ s obx}odovjmi iahl oubzm’ mi do kt erych
trvale zapadd zdpadka prostiedni ctv1 m ‘pruZiny a v zadni &dsti hr{ dele skl endny nmpulsnr’kot oud
s &ernymi ryskami s které jsou umist & eny ve vnéJ & obvodove E&st i sklené&ného i mpulsni] ho kot ouée

. 8 wopordddny paprskovit& se st¥edem ve st¥edu sklenného impulsniho kot ougfe a jej 1ch »pocet Je
shodny s poltem zahl oubenf krokovaciho kotoule, p¥i&em? po vnéj8im obvodu skl enéného nmpul sni he
kot oude jsou uvmt ¥ ruéniho ovld dafe umist &ny dv& dvojice snimadl, t vorenych fot od1 odou a f ot o~
tranzistorem tak, ¥e erné rysky sklenéného i mpulsni ho kot oufe prochdz{ préveé prost orem vy-
tvofenym mé zi f ot odi odami a fototranzi st ory, kde speJ eni t&hto dvou dVOJ ic . snimadu se vstup-
nim spole&nym blokem elekt ronického ¥idicého syst ému je provedeno vedem m.

RuEni ovl éd&é je ddle opatfen tladitkem, urcenym pro motorické pre st avovdni brou51 cf ho vie-

te niku zvy Senou rychl osti smérem vpred a tladit kem, urcenym pro motom cke plest avovdni brou-
siciho v¥eteniku zvy§enou rychlosti smérem -y zad, PridemZ pr opo;em t 1 ac1 tek se v st upnim
spolednym blokem elekt ronického ri dief ho systému je rovnd&Z provedeno vedenim.

Koncepén{ uspordddnt brou31 ciho stroje s elektronicky ¥f zenym pHt suvovym mechamsmem P odle
vyndlezu je disledn& pod¥{zeno poZadavku zjednoduZeného a bezpeéného ovl ddédni brousiciho procesu.
Tento hlavn{ pokrok proti souéasnemu stavu techniky ]e dosaZen novym ergonom:ckym Te semm pra-
cov1 §t& obsluhy, vychdzejicim z pou¥i ti principidlng nového ru¢niho impulsniho kola, urceneho

- pro rudni ovldddni p¥fsuvu brousiciho v¥et eni ku. Pou¥it { uvedeného rucni ho 1mpulsm ho kola a
hlavné Jeho um { st éni do optimdlIni pol ghy tedy umo znu] e obsl uhu] icimu pracovni\’kovi jednoduse
sledovat pPijiZdéEnd brou51 ctho kot oude smérem k obrobku, pozorovat intenzitu Wb&ru materi alu
behem brouen{ a predevs1m pohot ové ruiné ovlddat rychlost, velikost a smysl p¥isuvu brqu51 ciho
viet eni ku b&hem celého pracovm ho procesu. Vyhodou pouz1t i "ruEm ho kola" je také skut ecnost s Ze

. se mbZe vyu¥{t dosavadnich velmi bohatych zkuSenost{ brusi&h s ruénim ¥{ zenf{m brousi c_i ho pr§cesu
i u modernich elektronicky,#fzenjch brousicich st rojli. Vzhledem k tAomu, Ze obsluhyj 1ci pracovmk

. se¢ miZe navic o optimdiné umist éné ruéni impulsni kolo p¥i brou§en{ spol ehlzve opi"it a zajistit

sl t a.k dost-at. eénou st abilitu své pracovni polohy, aniZ by pFitom ovlivnil presnost pn suvu brou-
_sied ho vi‘eteniku, lze u pfedmétnych br ousicich stroji podle vyndlezu ome zit nutnost pouz1 vém
zrcadel na minimum a umoZnit tak pii mé pozorovani prob1 ha31c1 ho broum ciho procesu pfes rotu-

j{c{ obrobek. VyuZit { krokoveho motoru pro pohon p¥i suvu brousiciho vreter_xiku je nutno z kon-



cepénfho hledi ska stdle pova¥ovat za progresivni YeSeni, "prof ofe se tim'\'rjrrazné zjednoduduj e
p #i'suvovy mecham'.sr‘nus,vkterjr ‘dosud v§eobéc_né pat¥{ k nejsloZit &5, a prot o‘. k nej méné spoleh-
1ivé ¥4sti brousicich strojh. Dalsf zésadni pf‘ednosti koncepénfho FeSeni podle vyndlezu. je mo¥-
nost Jednoducheho, spol ehlivého, & slu:ove Lndi kovaného a bezpetného rychlého prejizdéni- brou-
‘siciho vi‘etemku z jednoho prumdru obrobku na jlny prumer v&etnd pre;izdeni na orovn.avau
. di amant , pri Eem% rychlé preJ {7d&ni je reah zovédno pomoci krokového motoru bez zt raty impulsu

v ¥l cim syst ému, Tato novd funknf vl astnost Toz$if ruJe pracovni mo¥nosti pfedmétnych brousx-

cich st ro;u, t akze brousict st roje s elektronicky #f zenym p¥{ suvovym mechanismem podle vy-

nzil ezu se ve své nejdile?it&j3{ soufadnici p¥ibliZujf klasickym &islicové #zenym hrotovym .
I bruékén&. ‘ ‘ ' o ‘ - |

Pkl adné provedeni brousi ci ho stroje s elektronicky ri zenym p¥ suvovym mechamsmem pod-

le vyndlezu je znd zorn¥no na vykresech, kde obr. 1 predst avuje celkovy <elni pohled na pred-
metny brousicf st ro] , obr., 2 zachycu] e celkovy piidorysny pohled na brousici stroj s upnutym
obrobkem, obr. 3. zﬁ&z"c‘arﬁuj e podélny schematicky ¥ez ruénim ovl z{daéem s ruénin"m impulsnim kol enm,
obr. 4 detailn& znd zornuje v osovém pohledu sklen&ny impulsni kotoud: z. uvedeného ruéni ho "ov-
1éda5e y obr, 5 predst avuje Cdstedny schemati cky Yez brousic{ Jednot kou stroje v mist& pri su-

azového mechanismu a obr. 6 zndzornu] e blokové schéma elekt ronického ¥{diciho syst ému popi sova- .

ného brousi cfho st 1’0] e. ‘ ' ,
Jak vyplyvéd z obr., tvo¥{ ‘,'b:‘ouél cif stroj s elekt ronicky ¥ zenym p¥f suvovym mechanismem

podle vy'né.l ezu z koncepénfho hle(h ska velmi jednoduchjr a 1og1cky uspofddany celek. Zdkladem
predm&tného brousiciho stroje je pPredni loZe 1, pevn& spojené se zadnim loiem 2. Na horni
| vodorovné '1.o§e predniho lo¥e 1 je kluzn& uloZen stil 3, ktery md ve svém piidorysu vyraznd pro-
tdhly -obdélInikovy tvar, a ktery je ki‘nemati cky spojen s prednim léiem 1 nezndzornénym hydraulic-
ko-me chani ckym posuvovym mechanismem. Me chanickd ruéni vétev tohoto nezndzorndného posuvového
mechanismu je ovldddna ru¢nim k olem 4, umist &nym na ‘Zelni svislé ploSe predniho loZe 1. ‘ Hydra—
ulmké strojnl vétev nezmizornéného posuvového mechamsmu je sou&dsti hydraulického systému pred-
m etného stroje a je ovl 4d4na regula&nfmi ventily 5, umist nymi op&t na Zeln{ svislé ploSe pred-
niho loZe 1, Na horn{ ¥ikmé plose stolu (j_, sklon&né smérem k zadnimu loZi 2, je v levé &dsti
pevné ulo¥en undSeci. vFetenik 6 s upinacfmhrotem'? a v pravé &dsti je rovndZ pevné uloZen konik
8 s vysuvnym upinac{m hrotem 9 Poloha und¥eciho vieteniku 6 a koniku 8 na stole 3 zdvisi na se-
¥ zenf bt'ousu:{ho stroje. Spojnice upfnacich hrotd 7 a g vyt vé¥ipodélnou osu brousi c{ho stroje.

V p¥ikladném provedeni je v up( nacich hrotech 7 a 9 upnuty asazeny obrobek 1 ‘kt erj predst avuje
jeden z typickych obrobkh této kategorie velkych hrotovych brusek. Na zadnim lo%i 2 je kolmo
na podélnou osu brousicfho 'stroje. pevn& osazena brousici jednotka, sklddajici se z nepohyblivé
spodni p¥f suvové sk¥in& 11 az pohyblivého brousicfho v¥etenfku 12 s brousicim kot ouem’ 13
Brousici kotoud 13 je uzavien v ochranném krytu 14, ktery je vytvoren podle platnych bezpeé-
nostni ch predpist & norem. Brousicf viet enik. 12 jena spodm pii suvové ski{ni 11 uloZen valivé .
pprostifedni ctv{m-valivych elementt 1_5; Vzhiedem k tomu, ¥e vodici plochy pro valivé elementy 135
~jsou orient ovény kolmo na podéinou osu brousiciho st roje, odchdzf p¥i posouvdni brousict ho v¥e-
tenfku 12 k .pi’*{ suvu brousiciho kot oude '_A]Q_'_do- z4dbéru-s ptikladnym o sazenym obi'obkem 10, P¥i-

suvow} mechanismus brousici jednotky, jehoZ prost Yednictvim dochdzi k popsanému pif suvu brousi -



" ciho wet enfku 12,je umist &n ve vmtrmm prostoru spodai - p¥{ suvoyé sk¥{n & 11. P”’ {suvovy - me-

chani smus bron31 cf ]_ednotky, jehoZ prostredmctmm docham k popsanemu prl suvu brou51 ciho v¥e-

temku 12,Je unist &n ve wvnit rnim prostoru spodm pr1 suvové ski¥ind 11 Spdjeri pH{ suvoveho me -

cham smu s brousicim yiteni kem 12 je provedeno prost redmctwm hydraulického Valce 16, ktery

e v predm &dsti brousmlho vret eniku 12 pevne pr1p03 en k. ]eho zadnf . ploSe. Zadni. celm stenou/

hydrauh ckého vdl ce 16 symetrlcky ‘prochdzi prednf. valcova dst kuli &kového sroubu 17, ktery je

zasu.nuty dontr' hydrauhckeho vdlce 16 Pist 19 ¥e krat §{ , neZ Je vmtrm délka hydraulického

' val_ce 16, takze rozd11 mez1 t&mit o dvema délkami urcu;e mozny zdvxh p1 stw.19 v hydraulickém. -

vdlei’ 16 a t1m vehkost rychlého prest aveni brous1 cf jednotky p¥i vyméng obrobkl nebo pri- pie-

ledem .brou51 c{ Jednotky z ]ednoho praméru obrobku na jiny pramér. P¥ived tlakového oleje do’ -

-_hydrauhckeho védlce. 16 Je proveden p¥vodnim pot rubfm 20 a odpad “tlakového oleJe 'z hydraulkcke- ,
ho valce 16 je proveden odpadmm potrubfm 21, Kuhékovy Sroub. 17, ktery prochdzi. témd¥ celym-

vmt rmm Prostorem spodni p¥{ suvové sk¥iné 11,.je ve své st¥edni{ &dsti. ulo¥en v-predephut & ku-

llckove mat1c1 22. KuliZkoyd matice 22, kterd je pevnd uchycena. v ndlitku spodnf P suvové .

. sk¥{né& Ll_, je rozdélena na dvé pol ov1ny, aby se mohlo nast avovénim t echto polovin vagi .sob& yy=
tvomf potfebné axidlni predpéti mez1 kuli cko;ym sroubem 17 a4 kuli ckovou matici 22, Pou21t1m
predepnute kuh ckové, mat1ce 22 a predepnut eho axidkhiho 1021 gka 18 Je velmi dileZité, prot oie
tfmto usporadamm se dosabuje vysoké tuhosti spo; eni mezi nepohybhvou spodni p#f suvovou: ‘sk¥ini
1 a pohybhvym brousicim vretemkem 12, Zadn{ Edst kuh Ekového. Sroubu 17 p¥echdzi do tvaru

» dréikové hmvdele 23, pres kt ery se prend3f na kullckovy sroub 17 hnac{ kroutict mome nt. Nag*-

_ drézkovy h¥{del 23 je. svym vnitdnim drdfkovdnim suvne nasazeno delene ‘ozubené ‘kol o 24, se”
kterym bez vule zab{ré ozubeny past orek 25, pevné msazeny na h¥fdeli 26. Delene OZubene keolo
24, je axi alne uchyceno ve . spodni p¥i suvové sk¥ini 11, takZe p¥i- posouvam drazkoveho hit dele

‘ 23 zust dva trvale v zaberu 8 ozubenym past orkem 25. -Na hr1 deli. 26 Je ddle pevn& nasazeno d&lend
ozubene kol o 27, se kterym -bez vule zabird ozubeny pastorek 28 28, pevne nasazeny na dal ¥{ ‘.hm deli

. 29 Na Stejném hiti deli 29 je ddle pevn& nasazeno ozubend kolo 30 zabirajici s ozubénym' pa’st or-

v kem 31, ktery je pevne nasazen na h¥ideli 32. Hridele 26 a 29 jsou .pFitom oton& ul ozeny ve
spodn{ pF¥i suvové sk_r:1n1\ 11 zatimco hr1 del 32 je. prost Fednictvim ozubené spojky. 33 spojen s
rot orerﬁ '.k'rokc;vého motoru §_4__L pevnd uchycenym na spodni p¥{ suvové skiini 11.KXrokovy motor 34 je
zdro;em hnaciho kroutunho .mome. ntu pro kulickovy. Sroub 17 a tim vlastn& pro cel ou ‘brousic{
jednotku. Popsany prevodovy systém, tvoreny d&l enym ozubenym kol em" 24_, ozubenym past orkem 25,
délenym o zubenym kol em 27, ozubenym past orkem 28 ozubenym kolem 30 a ozubenym past orRem 31,
je nav-rzen tak aby jeden krok krokového. “mot oru 34 predstavoval axi4lng posunut { kuhckoveho
sroubu 17 o Jednotkovou PEL suvovou hodnotu, mnap¥iklad o hodnotu 0,25 /u:n nebo 0,5 [um Pro
pra.covm cxnnost brousxciho stroje podle vyndlezu je nutno mit k di spozici dva druhy energie,
a sice. elektnckou energii a ddle energii tlakového hydraulického ole]e Souddsti brousicfho
st ro;e je proto el ektr ohydrnuhcky rozvdd& 35,umist Eny . PO pravé strand zadniho lo¥e 2a pro-
pojeny s brouSL cim strojem energeti ckym vodi&em 36.Elekt rohydrauh cky - rozvad&e 35 je tedy zdro-
jem energle nejen pro. hlavm motor und dSeciho. vieteniku 6 nebo pro krokovy motor 34, ale také

pro. neznazorn eny hydrauhcky posu‘vovy mechanismus stolu 3a pro hydraulicky vdlec 16 brousml

jednot ky Logmkou f unkcm’. vazbou jednotlivych cast i brousiciho st roje podle vyndlezu zajist uje



e le ktroni cky .i‘i'di'c{f ‘ sysfcéin _3~8__2 ﬁpevnényf ot.ofné nasloupu _3_9_ ,"’ktverjr,,,j ¢ péﬁé ‘p¥ipojen K pi‘edm
svislé ploé predniho loZe 1 p¥ibliné: uprosti"ed jeji. pravé 1/>olbv1‘ ny -8 keokovym motorem:-34 je
elektronicky ¥i {dict syst: em 38 propo;en vedeni m 40 a ndvaznost el ekt roni ckého rf. dictho syst ému
38 na, elekt rohydraullcky rozvdd&d 35 se zaji 3t ti)e vedemm 41 41, pri gem¥: obe veden{ 40 a 41 prow
.chdzi{ prednim lozeml ado- ¥idicfho systému 38 se pr1vad1 sl oupem 39 Usporédém vlast nf ho eleke.
tronického F{dictho syst ému 38,opat’ Feného ¥{dicim panelem 42 pro. ruéni ‘zadévaﬂ d1 cich povelu ,
je. ztejmé z.bl okového schématu na obr.. 6, Vsmpr}; povely jsou schemati cky: maznadeny vst upmm
spoleénym ‘blokem .4_3_2. »odkud. ‘bud ruinim zdsahem, neb:o podle:- zadaného progr&ﬁlu_s préveé probihaji--
cf ch funkc{ ’brouéi cihc.:y- stroje vstupuji jednotlivé povely do.bl eku vni t'f-n.{ - logiky .44 elektro-
ni ;ké}}o #{ di cfho S_yst ému 3__§_ . Zprac ované si ‘_gnél' y posi upuj{ uvm t¥ elektronického ¥idicei ho. sy'st é-
mu_§§_ z bl oku vnit¥ni logiky _4_4__ déle do bloku zesilenych ‘V}"‘stupﬁ.‘é_S__, odkid j‘soﬂ .jii-@t"oz‘dél o= -
.vdny na ¥{di of povely .do elekt robydrauiického rozvdd&e 35, na si gndlnf’_kdnt rolni impuléy do
#{diciho, paqglﬁ 42, A tat oﬁlﬁdi‘éi,&.ﬁﬁpﬁl@y ‘do Kfokavého. MStori” 34 Napdjent bl oku: vni £¥nf 1ogiky
44 a bll_(_)'kuv ze‘silenj’rchi vystupl 45 je provddéno z napdjeciho bloku _4_@ i-se kt erym 54 ou oba’ bl eky" |
44, g 4_5_ prgpoj eny‘uv;x'_miti" elektronického Fidiciho s;hrstév'mu _3&_ Popis jednotlivych &dsti ‘A - L
| SChemafi_qky‘ vyt voteného vstupniho rsl?o_leé'ne’ho. bloku 43 ’bude proveden ‘podrobnéj i .ai pi‘f ‘popi éu o

s oNM2

funkce predmétného brousivciho_vst roje. Ce} y. e-lekf:ronl cky Fldici  systém 3_@_ e éélé kénst rukéng
Tefen:t aic, “aby jeho &innost nebyla‘,ovlivﬁ'ovéna rudivymi impulsy .nebo proudovymi. néf’aiy z vieist{- '
niho brousiciho stroje,: aby n&st avené ,I;odziot y nebyly naruSovény p¥i padn;y’rm ‘vjpadkem elektri éké‘h{o'
proudu v §iti .aje j_e‘s"ltévr"e‘éen z ";elé Yady dal¥ich hledi sek; napi"ikla.d‘i hledi sk§ '-s?olehliVosti ,
-~z hl eﬂi ska rychlé opravitelnosti apod., vb,coi" jsou vSechno nutné znaky kaZdého moderniho elektro-
nického systému, které vSak vzhledem k predmétu prihldsky vy-nzilezu ;lebudou rbz;édéﬁy 4 popiso-
védny. Koncepéné i. konstrukéné zcela novym prvkem popisované kat egorié velk);rch hrot ovch brusek
je Tu¥ni oyldda& 47 , upevnény ‘prost fedni ctvim:;'amena 48 zleva na sloupu 39. Runi xivlé.da@?:- 47 je
?°F}°"-_f,§1 oupu 39 a ramef;a __4_8_ mﬂist én do opt i‘nﬁlni polohy v.mist& obsluhy brousiciho stroje, .pi‘i—
CemZ sloup 39 i raﬁ\eno 48 jéou konst rtiovény s dostatenou tuhostf, aby polcha ruEn{‘ho ovlddade
47 byla v nastavené poioze dostatednd stabilnf i pm puso'beni vnéj ${ ch 511 ve viysi nekolika st o-
vek N. Rucni ovladac 47 je. sk¥{novitého typu, ve kterém je prostfednictvim h'é‘i dele 49 ot o&né&.
ulc_:zeno rudni i‘mpu__lslvn.i kolo _§_Q_ Na h¥{deli 49 je déle pevnd nasazeno ozubené kolo- 51, zabf-
rajici s 6zubenym past orkem 5_2‘, kt erfr je pevné na..%azen na hitideli 5_(_3_ H¥idel 53 je ot’oéné
ul éien/ve sk¥ini ruc‘im‘ho ovlddale 47, pridem? je na ném pevnd nasazeno dal ¥{ ozubené "i(olo' 4.
Qzuﬁéné _kolo§_2_; zabird s ozﬁbenym pastorkem 55, ktery je jiZ pevnd nasazen na hlavnim hifdeli’
56, .:c.>'pét ot oéné.uloienén; v_e: skiini runiho ovl 4dale 47. Pi"efogl me zi ruénim impulsni.m kolem 50
a hlavnim hi¥{delem 56 se vol{ v zdvislosti na tom, kolik.impulst pro krokovy ﬁ;dtor .34 mé byt :
vyvél dno jednou ot d¢kou ru¢niho i mpulsni.}}q kola 50. Na zadn{ -konec nlavniho h#{dele 56 je-
prost i"edm ctvim upfnaciho _§rﬁ;:>ubu __51 pevné p¥ipojen sklen&ny impulsni. Kotou€ 58; kt ery se i)f‘i :
ot 4&eni hlavniho h¥idele 36 také otd&f. Otdeni *hlavniho h¥fdele 56 mii%e ddle nastat ‘.-poxﬁoc;f )
to‘Eftka 5§ ktéré je pevn& spojeno pi"imo s ’pi‘ed;n'i Eésti' hlavniho-hi‘idél'e 56.- Aby ot-riée’ni te-"
c1tka 59 bylo dost atecn.e citlivé, je na hlavnim h¥ideli 36 nasaZen v jeho predni . Eé.sti “kroko-" - .
k vaci kot oud 60, ktery md ve svém vnéjsim vé.lcovém povrchu vyt vofena zahlcnben{ 61 ¥ jejlchz po-

et odpovidd podtu fcerny.dlrysek §_2_n& vnéj $im obvodu sklenéného. 1mpulsmho ‘kotoude 58.Do.za-"

.
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hloubeni Gina krokovacun kot ouc1 60 zapada zdpadka 63, ul oZend v pouzdru 64 a prltlacovana do
zgbéru s krokova(:lm kot oucem GO pruZinou 65. Ve dvou mist ech nyn&j¥iho obvodu ‘sklen&ného im- ‘
pul smho kot oule 58  vzdjemnd poot ocenych pribliZné o 180- jsou ve sk¥ini rucn1ho-ov1~adace 47-
‘a. v drZdku 66 umistény dve dvo;uce snimadch, tvorenych fotodiodami 67 a 68 a fol otranz1 st ory
69 a 70, pri Eemz ve skmm rudniho ovl4ddale 47 jsou proti sobé& umist &ny fot odioda 67 a foto-
tranzi st or §2_ a v drZdku 66 jsou proti. sob& umist &ny fotodioda 68 a fototranzistor 'Z_Q Umist &ni
obou .dvojic snfmagi spojenych. s elektroni ckym ¥{di¢im syst émem_S_S'vedenini:/ﬁ je ddle provedeno
tak, Ze sklenény impul sni kot oud _5_8_ s Cernymi ryskami 62 prochdzi p¥i svém ot 4eni i)révé“prés—
tory mézi odpovidajici fotodiodou 67 a fototranzist orem 69 a ddle mezi druhou fot odi odou 68

é fototranzi storem 70. Pro rychlé motori cké p‘f‘est‘avovzihi je délé ruéni ovlédaé 47 vyBa%ren’ tla-
Eitke.m . 71 pro pohyb vpfred a t1laditkem 72 pro pohyb vzad. Pro spoustem aut omati ckeho pracovm ho
cyklu stroje a je na predmm l1oZi 1 umistén hlavni pakovy splnac 73 Z uvedeneho popi su Je tedy
zfejmé, Ze vsechny rozhodunu ovlddaci el ementy, nutné pro vlastni ovl adam a tizeni brousi-
citho procesu, JSOLL umist ény p¥imo v mist& obsluhy tak aby obsluhu]ici pr‘acovnxk mohl nepiet r-
Zit & sledovat probfhajici brou51c1 proces. Vhodnost usporadam mista obsluhy Jeste vyplyne z
ndsledujiciho popisu funkce predmetneho brousi c1ho stroje.

Po upnut{ obrobku. 10 do ﬁp1n§c1ch hrota 7 a9 wund¥eciho vifeteniku a koni ku _8_, ’séu‘s"t ém
hlavniho motoru 37 a roztoleni hrousiciho kotoude 13 na pracovni obvodovou rychlost, wvedent
'elekt rohydraulického rozvddéle 35 do chodu a p6 proveden{ dal3ich praci, éouvi sej 1"ci ch se zdk-
ladmm sem zeni m brousicfho stroje a jeho uvedenim do chodu, ‘které jsou be7ne nutné u vet snny
zndmych brousiefch stro;u, je mo¥no p¥istoupit k ruénimu brouSeni prvnf ho obrobku IO. Pro le p-

inazor‘nost a pochopem prednost{ predmé&tného brousiciho stroje s elekt romcky jat zenym prisuvo-

vym mechamsmem je popisovany brouSeny obrobek 10 osazeny se t ¥emi brouSenymi praméry. Uielem
-runiho brouSen{ prvniho priim&ru obrobku 1 O je kromé jiného vlgstlné zjistit skutelnou pol Qhu
‘brousiciho vieteniku 12 s brousicim kotouCem 13 vii¥i podélné ose obrobku 10. Tato poloha s'esv
pribéhu Zasu meni , protoZe dochdzi k opot¥ebovéni brousiciho kot oule 13 a k prib&inym tepelnym
deformacim celého brousiciho stroje v disledku teplotnich zmén. Broufeni pryniho prim&ru obrobku
zalind obdobn&, jako na jinych brousicich strojich. Ne]'div*ive se brousici vf‘e;cenik 12 po za_pnu‘_c.i
"hlavniho pdkového spinade 73 pfestavi’ hydraulickym rychloposuvem do pfedni polohy, tzn., Ze se
‘tlakovy hydraulicky olej pFivede .pi"ivodnim pot rubim 20 do h&draulického vdlce _1_§ (predni polo-
ha je znéz‘ornéna na obr.5). Po pFestaveni do p¥edni polohy je nutno motor:icky p¥ibli Yovat brou-
sici vietenik 12 s brousicim kot ou€em 13 sm&rem k obrobku LQ_prost Fednict vim krokového motoru
34. Pokud je vzdélenos_t mezi brousi cim kot ouEem 113 a obrobkeni 16 velkd, 1lze pé‘i sux} brousiciho ko-
toude 13 urychlit stladenim tla¥itka 71 na rudnim ovladam 47, kterym se uvede krokovy motor 34
na maximdlni frekyenci pro pohyb smérem vpred. PYitom dochdz{ prost¥Fednictvim ozubenych prevodi
3L, 30 28 27 25, 24, a drazkového h¥idele 23 X nat écem kuli&kového ¥roubu 17 a k jeho posou-
véni v predepnut é kuli ckove matici 22 kterd se prost¥ednictvim predepnut ého axidlni hQ 10Zi ska
18, pistu 19 a hydra uli ckeho vdlce 16 pren"’ na brou51 cf vPetenik 12 a ten se potom pr1 souvd
na valivych elementech 15 smérem k obrobku 10. ]esth Ze se brou51c1 kotou¢ 13 posune tlmto

zplsobem temer do kontaktu. s obrobkem . 10, je nutné dal ¥ p¥fsuv brousi ctho vieteniku 12 provddd:



pomoci : rucni’ ho 1mpulsni ho kold 50~ Pr otoZe rulni impulsm kolo 50 je uplné novym prvkem,
bude jeho f unkce popsédna podrobneJL. Pm ot d&enf rucmho xmpulsniho kola 50 se ve "sk¥ini rucmho
ovléddace 47 natéiiii hrl del 49 a s nim spojené ozubené kolo 51. Tim dochan take k oté.cem spoluza-
bi-rajiciho ozubeného past orku 5.2 a prost Fednictvim hi‘iciei‘e §_§ k otddeni dal¥iho ozubeného kola 54.
Otd&ivy pohyb se pak prost rednu:twnm SPOluZﬂb‘LI‘&]1C1hO ozubeného past orku 55 pfendsi na hl avn{ '
h¥idel 56 a ma s nim spojeny skleneny impulsni "kot oué 58. P¥i ot dc&eni skleneného 1mpulsmho ko-
‘toude 58 preruduiji erné rysky 62 svet eleny .t ok, VyChéZeJI'Cl z fotodi ody 67 a zachyc-ovany foto-
tran zist orem 69, resp .z fotodiody 68 do fototranzistoru 70. Tim vzml\an prerusované signély,
které se pren’ 51 'pres vedeni 74 a cést Avstupmho spolecneho bloku 43 do elekt roni ckého ¥{dfciho
syst ému 38 a ockud vedemm 40 do krokoveho mot oru 34 Otéenim ruéniho impulsnfiho kola 50 tedy )
dochdzi k nat 4éeni krokoveho motoru 34, p¥i gem? vazba mezi rutnim impulsnim kolem SO a krokovym
motorem 34 je prove dena elektromckym zpisobem. Tato elektrom ckd vazba je velmi vyhodnd, nebot’
jakékoliv ot g¢eni ruéniho impulsniho kola 50 sleduJe krokovy motor 34 bez ztrdty kroku, coZ pii
&ist & mechanickém spojeni mezi ruénim kolem a prisuvovym me chani smem u pf‘eachézejici ch typh
brusek nebylo mo¥no s ohledemna objektiwvné nut né pruzné def ormace me ﬁhani ckého pi"ebvodového. BYS~
tému v Z4dném’ p‘f‘i'padé dosdhnout . Dvé 'dvojice vzdj emnéévézén}’fch snimadl, tzn. fotvo’di oda 67 a foto-
tran zist or 69, respektive dvojice 68 a 70, jsou pouzxty také pro roz11 Senf sm&ru otdfeni rufniho
1mpulsmho kola _50. Uvedené dvé dvopce snimadl jsou sice umist eny vadi. sklenenerm 1mpu1 snimu ko-
toudi. 58 p¥ibliZné po 180 °, ale i sou sex_'l zeny tak, Ze Zernymi ryska.ml 62 nastédvd p¥i ot4lent
v jednom sm&ru p¥erueni svét elxrie‘ho toku ve dvojici 67, 69 o maly Easovy okam¥ik d¥ive neZ v druhé
dvoji.ci 6_3§3_,_’_/9_ PHi zméﬂé sméru otdleni <je svételny tok prerusovédn Ee_r.nj/mi ryskami 62, d¥ive na-
op ak ve druhé dvoj ibc_i Qii,l_c_)d,_pi’-i Zem? prdvé tento kritky fasovy rozdil je vyuZtvdn 'pro urleni smé-
ru otddenf krokového motoru 34. Pomalym ot ﬁéenim runiho impulsniho kola SO tedy poki‘aéu.je prib- ‘
1lzovam brousiciho kotoude 13 k obrobku 10, aZ do;de k jejich vzdjemnému kontakt u. Dal$im otd-
Cenim ruénfho impulsniho kola 50 se zalne prvni pramér 10 brousit a za probi ha;1c1ho mé&feni se ob-
* rousi na pozadovanou hodnotu. P¥i mereni se brousici vretemk 12 s brousicim kot oufem 13 musi{. pFe-
stavit hydraulickym rychl oposuvem vzad, k demuZ dOJ de po vypnuti hlavmho pdkového splnace 73 a po
vypnuti hlavniho pakového spinace 73 a po nasledu].xcxm pfivedeni tlakového oleje odpadnim potru-
bim 2l do hydraulické—ﬁb védlce 16. Pokud je nutno na za’klétdé m&Feni obrousit z obrobku 1._(_)_ jeSt&
né&kolik tisfcin ‘milietru, je ﬁhddné_ pro jemné p¥istavovdni vyu¥t toiitka 59. Krokovaci kot oud
60 se‘sv_{/mi zahl ou benimi §_1_ , do kterych je pruZinou 65 pi"itlaéox}én& ‘zéi)adka _6_3_, t otii. pomdhd
zvyraznit a odd¥lit jeden krok od‘druhého, tak¥e p¥i ot é&.-zﬂ.i‘toéitkem_s_g_ je mo¥no p¥istavit brousi-
ci vFetenik 12 o-pﬁesr{é urdeny polet kroki krokového motoru 24.a tim o presnd danou vel mi malou
p ¥{ suvovou hodnotu. Po obrouseni prvniho prim&ru obrobku 10 na’ konedny rozmér odjede po vypnuti
hlavnfho pdkového spinade 73 brousici viet enfk 12 hydraulickjrm rychl oposuve;m vzad. P¥i tomto rych-
1ém prestavenl brou51c1ho v-ret enfku 12 se vsak nemem kone&nd poloha krokoveho motoru 34, t t akZe
naméteny rozmér prave obrougeného prvni ho pramé&ru se miZe zanést na & slicovy dai spley Fidi cfﬁo
panelu 42. Po dal$im odjeti brousiciho V-Fet entku 12 ruénim inipulsr;ini kolem 50 o urditou bezpelnost -
ni vzddlenost smérem dozadu (napf'. "o pol ovinu jedné ot d&ky)., <kf erd se ]12 iaznamenﬁvé na &islico-
vém di spleji ¢ dxcﬁho panelu 42, pfestavi se brou51c1 vr'etemk 12 };’arauhckym rychl oposuvem op&t

vpred (hodnot a na &islicovém di spl eji se prlt om nemem) a v této predni pol oze se brousi cf vifétenik



12 hydrauli ck}’rm rychl oposuvem opé&t vpi‘éd (hodﬁot a na &fslicovém digpl eji se p¥itom nem'_éni)‘ a8 v
tét o predni poloze se brodici _vietenik 12 premlsu pomoe{ tlac1tek 71 a72av poslednf fézi pomo-
¢i rucniho 1mpulsn1ho kola 50 podle udajt na &islicovém di sple]l ¥idiciho panelu 42 na hodnotu
druhého primé&ru obrobku 10, zvét&enou o p¥idavek na brouleni. V této pol oze brousiciho vieteniku
12 Vse',,ruc‘inim kolem 4 pfestavi stal 3s obrobkem 10 tak, Ze proti bx'ﬁousi cimu kot outi lg._ se ustavi
druhjr‘ ?rﬁmér bx_*ou§ené’h’o obrobku 10.Pio axidlnfm ustaveni obrobku 10 nastdvd brouSeni druhého prii-
lméru, kterér jizt probihd ryéhleji ne? brouseni prv_xﬁho priméru, protoZe podle &f sli..cc‘»véhor di s-
pleje Fidiciho panelu 42 je moZno obrousit druhy prumér a? na hodnotu o nékolik tisfein mil“im,etr;x
vét ¥, nef je kone&ny rozmér a po kontrolnim zm&feni dokpnéit brouZeni na poiad§van9u koneénou
~hodnotu pouze podle vdaje &f slicdvého di spléje. Po ukonceni brou‘s’eni de ede brousici vitetenik 12
hydraulickﬁn rychloposuvem do zadni pol ohy a ma¥e nastat le popi sované prest aveni brou51c1ho :
viteteniku 12 na t¥et{ primdr broufeného obrobku LQ. Z popsaneho algorLt mu dkonl pr1 sestavovani
brousiciho vretgnlku 12 na jiny rozmé&r je'nutno je§t& zdiraznit nutnost odjeti brousiciho’ _vrete-_
niku 12 o ur&itou bezpe¥nostni vzddlenost smérem k obrobku 10 a’ qp&kované pi’*ijef i hydrz;uli ckjm
rychl oposuvem do p¥edni polchy, proto¥e pouze v p¥edni poloze brousiciho v¥eteniku _1_2 ( v12 obr,
5. je moZno motori cky prestavovat brousici v¥etenik 12 tl-aEitky 71 a 72. Tato bezpéénqstni zzisa-
da je reali zoire‘in‘é na predmdtném brousicim stroji proto; aby po predchdzejicim mot'o_r.i ékém pFesta-
vovdni brousiciho vieteniku 12 tladitky 71 a 72 nedoSlo po zapnﬁti hlavniho pdkového spiqaée 73
k rychlému hydrauli ckému pFestaveni brqusiciho v¥eteniku _1__2_ vp¥ed, 'k ngraieni. brousi ciho kot guEe
13. Potepelné stabilizaci pFedmé&tného brousiciho ot roje, nap¥. po. jedné hodin& provozu, a po
ziskdni praktickych zkuSenosti s probihajicim §pot.i"ebenim brousiciho kotoude 13'je mo¥no z po-
p saného poét upu jednot 1iﬁch tkond vyloudit uplné méreni druhého a dal £ ch prumérd brouSeného ob-
robku 10 a brouSeni provdd&t pouze podle Wdajfl na &islicovém displeji ¥{dicfho panelu‘ 42.. Tim se
'pbch opitelné vyrazné zvy$i produktivita prdce na pi’*e;dniétnjch brousicich. st rojich s elektronicky
¥{ zenym p¥{ suvovym me chani smem. Dosud popsany zplsob' zapichovaciho broufeni je moZno pomoci
elektronického ¥idiciho systému 38 doplnit o aut omaticky prac;ovm. cyklus brouSeni{ nast aveného
pridavku. P¥it om je nutno jiZ popsanym ruénim :zplisobem pFestavit brousic{ vietenik 12 do vjf-.
chozi pol ohy pro dany prumér brouseneho obrobku 10 kterd se 1i3i -od kone&ného- rozmeru prévé o
hodnot u p#i davku. T1mto zpusobem lze ve vét3ich sérifch nebo u velmi ndroénych obrobkd dodrzet
stéjné opt1ma1n1 technol ogi cké podminky pro vSechny broufené priiméry, Protoze elekt roni cky ridici
systém 38 zajistuje Jeste celou ¥adu dal3ich 1og1ckych Zinnost{ , nutnych pro sprédvny chod pred-
m&tného brousiciho stroje podle vyndlezu, bude ufelné podrobndji popsat vsechny logické vazby,
vstupy a vystupy, realizované elektronickym ¥i{dicim systémem 38.PF¥i jif popsaném runim brouséni
vstupuj‘_]’. impulsy z rutniho ovlddale 47 a Zdsti A vst upni ho spoleéného bl oku 43 do bl oku vnit ¥ni
logl ky 44 elektronického #{diciho systé,u 38.Soulasnd musi byt cast B vstupniho spole&ného bloku
43 nastavena do polohy. ru&ntho brouseni , &dst C bloku 4.3 nastavena na zapichovaci zphsob brousem
musi byt zapnuté ¢4st D bloku 43 umo¥nuji cf nastaveni absolutniho rozm&ru na c1 slicovy displej
-¥idieiho panelu 42 a trvale musi byt zapnuta &dst ] -vstupniho spol»ecneho bl oku 43, kterou vst upu_]l
do bloku wvnit#ni 1og1ky 44 kant rolm impulsy od otd ce;iciho se krokového motoru 34 Za vech pwed-

-pokladd je teprve moZno “uskute&nit popsane rucm brousem , nébot teprve ‘potom se mohou zpracované

51gna1y a 1nformace zes111t v bloku ze511enych v¥stupl 45 a-odtud vést pres vedeni 41 do elektro.
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hydraulického rozvédéée 35 a pres vedent, 40 do krokového motoru 34. Proto¥e inf ormace a si gnély,
vstupujici do bl oku vmtrnf logiky 44 z castl BaZ I vstupniho spolecného bloku 43, jsou nast a-
vovany pr1 mo na ¥{dicim panelu 42, je blok zesﬂenych vyst upl 45 propojen také s ¥i idicim panel em
42 pro za;lstem’. zp&tné kontrolni si gnali zace. Pokud je nutno brousit ~zdpichem v aut omatickém
pracovmﬁm cyklu, je nutno provést nésledujfci tkony v elektr onickém ¥ ¥fdictm syst ému 38. Cést B
stupniho spole¥ného bloku 43 je t¥eba nastavit do pol ohy broufeni s pam&ti systému,.&dst C bloku
43 éﬁst 4vd v poloze zapichovaci zpf:LSOb'ErouE‘eni , &4st” Dbloku 43 je trvale zapnuta, v ‘Eé.vsti E
bloku 43 se nast avi jednotlivé dréhy hrubovaciho, dobrusoévactho a velmi _] emného aut omati ckého
pracovniho pri suvﬁ, gdst F bloku 43 je zapnuta obdobné jako &dst -D bloku 43, protoZe umo¥nuje
vyuZiti & slicového displeje pro~ zaznamendni diléich ﬁsek\“l_“ pfisuvu, v &dsti G bloku 43 se na-
stavi jednotlivé rychlosti hrubovaciho, dobruéovaﬁiho a velmi jemného aut omati ckéh~o pracovni ho .
prisuvu a &4 st l_ bloku 43 je trvale zapnuta. Po nastavem predchazejici ch ddajd na ¥idicim pa-
nelu 42 elektronického ¥{dictho systému 38 potom probi ha. brougenf zdpichem v aut oman ckém pra-
comnim cyklu. P#i podéiném brou¥eni, které je u umverzalni ch hrot ovych brusek rovméz naprosto
nepost radatelné, se Cdst C bloku 43 musi pfepnout do- pol ohy podélného zphsobu brou§em, v &dsti
H bloku 43 se nastavi hodnoty. p¥isuvu p¥i podélném brou§em a zapne se &dst 1 bloku 43, kterd
zaji St uje bezpeiny p¥echod z hrﬁbo‘vac{ho pracovniho p¥f suvu na dobrudovaci pracovni p¥isuv PpFi
podélném broufeni. Krom& toho miZe byt predmétny brousici stroj vyba.vén nap¥. sledovacim a
ovlddaci m mé¥idlem, které po prepnut{ Ldsti B bloku 43 do polohy brou§em s vn&j3imi signdly od
mé&Fidla ¥{di samo probi hajlc{ brousici proces aZ po dobrm,hen{ obrobku 10 na ‘st anoveny konecny
" rozmér, ¢islicovsho displeje Ffdiciho panelu 42 je ddle moZno vyuiit pro rychlié a pFesné sesta-
veni brousiciho v¥eteniku 1__g do orovndvaci polohy k nezndz orn&nému orovndvacimu ai amantu. P¥i
" v8ech zplsobech broufenf i p¥i dal Sich funkcich vstupuje Edsti A blokﬁ 43 ze stroje do elektro-
nického ¥{dictho systému 38 je¥t& tada dalSich i'mpulsﬁ, nap?¥. startu a ukonlen{ pracovniho cyklu
po zapnut{ nebo po vypnuti hl avni ho. pdkového spinafe 73, od ne znéd zorn&nych Bezpeénostni ch spinadh,
urdujicich kraJ n{ polohy kuli&kového Sroubu 17, od neznAzornenych spinall podélnych U.Vl'.‘&.tl stolu
‘ 3aod dal‘s’ich funk&nich nebo bezpeEnostnich Cinnosti. Z uvedeného soubotu vstupl, vystupl a lo-
gickych vazeb, reali zovanych elekt roni ckymi-#{ dictm syst émem §_§, je z¥ejmé, jak Siroké funkini po-
¥ada vky jsou na Fidicf syst émv 38 kladeny. Bezkontaktnim zpracovénim poZadovanych funkei a logic-
kych va%eb v elektroni ckéﬁ ¥{dicim systému 38 je v¥ak mo¥né minimali zovat jeho rozm¥ry a umfstit
cely ¥fdief systém 38 do pom&rné malé 'sl-tfiné, a.by'- potom bylo mo¥no umfstit tuto skifn s éelym
elé"'kt ronickym systémem 38 pi’“imo v msté obsltﬁmy, resp. v nejt&sn&j ¥ blizkosti mista obsluhy. T
kdy? jsou na ¥fdfcfm panelu _4_2 elekt ronického Fidiciho systému 38 nastavovdny pot¥ebné tdaje a
h‘odnéty jest & pred zahdjenim vlastniho 'brbusi ctho proéeSu, je vyhodné pro obsluhujfctho pracovnika
‘mit mo¥nost v prib&hu probihajfciho pracovniho cyklu napt. upravit. hodnotu rychi c‘tsti.pﬁ suvﬁ, zmé-
‘nit pofet zdvihi stolu 3 p¥i podélném vyjiski"'ovﬁni apod. Proto j’e také elektronick;’r ¥i{diei systém
38 upevnén na sloupu 39 et o&n&, aby si obsluhujic{i pracovn{k mohl upravitu pql ohu _i"i dicitho systému
38 podle okamZité pot i"eby.- Z pbpisu konst ruk&niho uspofdddni az popi su fu.pkce predmétného brousi-
ctho stroje je déle z¥ejmé, Ye hlavni ovlddac{ elementy, nutnc; trvale pro obsluhu bioﬁsic{_ho stro-
je jsou umfst&ny opt imdlnim zpisobem p¥imov mis.t & obsluhy. Velmi vyhodné je pfedeviim um{st &ni

ruéniho ovlddade 47 do stabi 1ni polohy na sloupu 39, ¥ m¥ se hlavni ovlddaci prvky pro ru¥ni p¥{suv
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brousiciho w‘"etenf ku 12 2 dostdvaji pFimo , nad pracovni prost or brousiciho stroje. Z popisu funkce

| vyply Vé. je 5t& jeden velml dil e21ty z4vér, koncepcm usnoradam brousl ciho st ro; e s elektronicky
-Flzenym pFisuvovym mechamsmem pln& umo¥nuje pfi znadném ZJedncdusem stroje jeho umverza1n1
- funkeci dokonce se zvysenou produktxwtou prace. Obsluha a. seti zovdni bmausxciho stroje podle vy—
ndl ezu jsou velmi jednoduché a obsl vhujfci pr acovn1k mi¥e reali zovat Velm). pfesné s naprostym
pre hlede m vSechny zdméry p¥i ]eho ovl édam Lze proto konstatovat, ¥Ye realizaci predmetu vyné-
1°zu bude vytvorena novd Icat e goru_ velkych hrot ovych brusek pro brouSeni rozmernych wceprume-
- rovych obrobkd v kusove a malosériové vyrobe : ‘

Prikladne provedeni brousi c1ho st ro;e kt eré by] ov predﬁhazencxm text\u pmhlasky popsano,
neni jedi nym moznym usporadan1m brou51 ciho stroje podle v_'y'nalezu a ani ]edlnym mo¥nym’ vy-
uZit{im p¥ edmet u vyndlezu. jl nym ka st rukcm m uspotdddnim stejngch 24kl adnich principd na brous1 -.
cich strojich st¥edni nebo maléd velikosti je moznq rovnd? dosa.hnout ofekdvaného vy'sledku. Rulni
oviddad s nc.vv}'fm principem rudntho iinpulsniho koia ‘je moZno vyu¥it nejen u brousicich strojl, ale
u v%ecﬁ obrabecich st ro;u ai v ] 1nych &pllkaCI ch st ro] irenské praxe, kde je nutno rudnim zpuso-

bem pomom rucnfho kola ovl adat vzddlenéj §{ posuvove mechamsmy a sy,st émy .

PREDMET VYNALEZU_ »
1.. Broustcf stroj, sestdvajici z upinaci ch prost Fedkd pro upnut1 _obrobku, z brousieci jednot ky
s brousicim kot oulem, z posuvovych prost Yedkd, z p¥i suvovych prost¥edkl s krokovym motorem,
z elektrohydraulh,keho rozvddéle a z elektroni ckeho ¥{diciho systému, vyznaleny tim, Ze elek-
tronicky ¥idici systém / 38/, uchyceny ot o&n& na sl oﬁpu /39/ pted pravou polovinou pi”édn{ho loZe
/1/, je vedenim /41/ propojen s elektzjohydraulickym rozvdd&&em / 35/, vedenim [40/ je propo_] en
s krokovym motorem'/34/ brousici jednotky a vedenim /74/ je ddle propojen s ruémm ovladacem
1471, prike m% ruéni ovlddad /47] je ramenem /48/ pevn& uchycen rovnd¥ na sl oupu /‘39/ a je
orientovdn do misfa obsluhy tak, Ze je umisté&n p¥ed st Yed predniho loZe /1/ a soufasn& nad pra-

¢ ovni prostor brouZeni.

2. Brousici stroj podle bodu 1, vyznaleny tim, Ze vstupni spoledny bl ok /43/ elekt roruckého ¥i-
diciho systému /38/ je propo;en s blokem wvnit¥nf logiky /44/, propoj enym déle s blokem zesile-
nych vystupl /45/, odkid je ji¥ provedeno vnit¥n{ propojeni s ¥{dicim panelem /42] elektronic-
kého ¥idiciho systému /38/ a vn&j$i propojeni s-elekt rohydraulickym rozvdd&iem /35/ a s kroko-
vm m otorem /34], ptidem? ¥idici panel [42/ je vnit¥ni zpétnou vazbou opdt spojen se vstup-
nim sp oléc‘injm blokem /43/, se kt erym jsou vn&j ¥ zpétnou vazbou také spojeny elekt rohydraulickj

‘v ozvd d&& [35/ akrokovy motor /34/.

3. Brousml stro;e podle bodu 1, vyznaleny tim, ¥e sloup /39/ je pfipevnén na svislé ploSe pred-

niho lo¥e 1] v Jeho pravé poloving.

" 4.Brousici stroj podle bodu 1, vyznaleny tim, Ze rudni oviddal /47/ je opat fen rucnim impulsnim

kolem /50/, otofné spojenym prostf¥ednictvim pfevodového systému /51 , 52 , 54 , a 55/ s -
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hlavmm hndel em /56/, a ddle je opat fen t oc1tkem /59/, prl mo spo;; enym se st e]nym hlavmm hiide-
lem /56/ , na kterém jsou ddle nasazeny v ]eho predm gdsti krokovac{ kot ou& /60/ s obvodovym1
zahl oub enfmi / 61/ , do kterych trvale zapadé zdpadka /63/ prost Yednictvim pruzmy /65/ , &V ]eho
. zadni cast1 skleneny urpuls nf kot oud /58/ s cernym1 ryskaml 162/, které jsou umist Eny ve w¥j¥
obvod‘ov 4sti sklen&ného impulsniho kot oude / 58/ a uspordddny paprskovit& se st redem ve st Yedu
sklen: eneho 1mpulsn{ho kotoude /58/ a jejich polet je shodny podtem zahl oubm{ / 61/ krokovaciho
kotoude [60/, prlEemz po vneJ %{m obvodu sklen&ného 1mpulsm ho kot oufe /58/ jsou uv-mtr rucniho
ovldda e [47/ umistény dvé dvoy ice snimadl, tvo¥enych fotodiodou /67/ a fotot ranzi st orem /69/,
resp. fot odi odou /68/ a fototranzi st orem /70/ tak, Ze Zerné rysky /62/ skleneného 1m~mlsniho ko-
toude /58/ prochéu prévé pr ostorem vytvorenym mezi f ot ofli odou /67/ a fot ot ranzi st orem /69/,
resp. mezi fotodiodou /68/ a fototranzistorem /70/ , kde spoj enf t&hto dvou dvojic snimad se

vst upn fm spole&nym bl okem /43/ elektronického Fidiciho ‘systému /38/ je- provedeno vedenim /74./.

‘5. Brousici St roj | podle bodu 1, vyznaleny tim, Ze ruéﬁ{ ovlddal [47/ 3 ev déle opat¥en tladitkem
/71/, uréenym pro motorické p¥estavovdni brousiciho vieteniku /12/ zvySenou rychl ostf smérem
vpted, a tladitkem /72/, urlenym pro motorické lﬁ"est avovédni brousiciho vieteniku /1 2/ zZvy-
genou rychlost{ smdrem vzad, p¥ilemZ propojeniA tla&tek /71/ a [/72/ se vstupnim spoleénym

blokem /43/ elektronického ¥idiciho éyst ému /38/ je rovné% provedeno vedenfm /74/.

6 vjkfe sl
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