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(54) Ijétroji k polohovani orovnivaecich sani a pohonu brousiceiho kotoude

- brousicim kotoudem a orovndvacimi sandmi a po-
hon brousictho kotoude p¥i orovndvini .u brusek
‘na brougeni ozubeni dnekovym brousicim kotoudem. .

_~ Vreteno brousictho kotoude je pfees ozubeny ‘ < : : P P
pfevod se spojkou broufeni spojeno s -motorem o ’
brouSeni, stejn& tak pres dalsi ozubeny pFevod se
spojkou orovnadvéni a polohovéni s motorem orov-.
navani a polohovani. Vieteno je.dile opat¥eno brz-
dou, alespoii jednim &idlem se spinatem & ozubenym

Vynélez fe¥ kinematickou vazbu mezi Snekovm ‘ ﬁk
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kolem, kterému je piifazeno vysuvné ozubené kolo, [ L § ' .
zabirajici se Sirokym ozubenym kolem, které je o | B T - L ¥
' pfes vyménny ozubeny p¥evod napojeno na posu- . - - ¥ i\i‘
vovy Sroub orovnavacich sani. ’ » A— %.:]T\m
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Vynélez se tyka, ‘astroji k polohovam orovnava-
cich sani & pohonu brousictho kotoute, pfedeviim
pri orovnévani, u brusek na broudeni ozubem
~ Enekovym brousicim kotoutem.

| P¥i brougeni ogubenych kol Snekovym brousicim
kotoudem je pot¥ebné tvarovd pomdrn& sloZity .

brousici kotoud 8asto orovnavat. Dosud zafizeni
k pohonu brousiciho kotoude & zafizent k ovlddéni

orovnavaciho za¥izeni nevykazuji jednoznanou -
vzéjemnou kinematickou vazbu, takZe najiZdéni .
8 orovndvacimi ndstroji do zubové mezery brousici- -

ho kotoude vyZaduje pom&rné obtiznou manlpulacl

a zésah obsluhy. Pohon broudeni i orovnavéni je

pritom proveden jedinym motorem, oviem pievod
k pohonu kotoude pro orovnavéni je velice sloZity

a napolohovani ‘orovnévacich nastrojl'l do zubové’
mezery - brousiciho kotoude . je nutno provadét

rugnd a pouze vizudlnim ‘pozorovanim.

Uvedené nevyhody v podstatné mife odstrafiu;e
tstroji k polohovani orovndvacich sani a pohonu
- brousictho kotoude u brusek k broufeni ozubenych
kol gnekovym brousicim kotoudem, tvoFici celek
s motorem broufeni, pfipojenym ozubenym prevo-
dem a spojkou broudeni k v¥eteni brousiciho kotou-
e, podle vynélezu, jehoZ podstatou je, Ze k vieteni

je pomoci spojky orovnavini a polohovani s ozube- .

nym kolem a dal§im ozubenym prevodem prifazen
motor orovndvéani a, polohovéni, pfidem¥ vieteno
je opatfeno brzdou, s1gnahzaémm gidlem s kores-

. pondujicim. alespoti jednim spinatem a pevnd uloZe-

nym t¥etim ozubenym Kolem, ke kterému je piifa-
zeno vysuvné ozubené kolo, zabirajici se Sirokym
ozubenym kolem, pomoci ozubeného soukoli s vy-
m&nnymi ozubenymi koly vazanym s:posuvovym

groubem- orovnévacich sani. Hiidel Zirokého ozu-

beného kola ‘je s vyhodou opatfena pomoenou
brzdou. V pFipad$ pouZiti dvou spinatu (pro dvou-
chodé ¥nekové brousici kotouse) jsou tyto vzéjemng
pootodeny o 180°. Ovladaci ustroji, to je ovladani

motoru a spojky brouleni, motoru a spojky orovné-

-v4ni a polohovani, Ustroji viysuvného kola respek-

tive i pomocné brzdy je propojeno se spinafem, -

respektive spina®i a koncovymi spina&i vazbou
vzéjemného ovlédddni & blokovéni.

Ustroji podle vynalezu zajidtuje Jednozna,énou'

mechanickou vazbu mezi polohou brousictho ko-
toude a polohou orovndvacich néstroju, takZe napo-
lohovani je moZno provést bez zdsahu obsluhy.
Spolu s daldimi opatfenirmi - (va,zba, ‘vzajemného
ovlddani a blokovéani...) umoZiiuje zapojeni do
automatického cyklu StI‘O]e Za¥izent je konstruk&né
nendroéné, pfitom vysoce funkén.

Zatizeni bude ddle podrobnsji popséno na zéklads: -

vyobrazem konkrétniho provedeni, které predsta-
- vuje kinematické schéma Gstroji.

Snekovy brousici kotoud 28 je uloZen- na  vieteni

27, které je ototné v hydrostatickych loZiskdch
21, 22, Hydrostatické uloZeni vFetene 27 umoZiiuje
‘bezvadnou funkei p¥i vSech refimech otédek (brou-
%eni, orovndvéni, polohovani). P¥i broufen{ je
- brousicf kotoud 28 pohén¥n od reakéniho synchron-
niho motoru 1 broudeni p¥es prvni ozubené kolo 2
-8 druhé ozibené kolo '3. Prvni ozubené kolo 2 je

~

umisténo na vystupnim h¥ideli motoru 1 brouseni
prostFednictvim spojky 24 brouZeni. :

PFi polohovant a or6vnévéni j je pro pohon brous1—

 ciho kotoude 28 a orovnivacich sanf 9 pouzw motor

13 orovndvani a polohovani, od kterého je kroutict
moment pomoci ozubeného soukoli 11, 12 a spojky
19 orovnévani a polohovini s posledmm .ozubenym
kolem 10 soukoli pfenesen na vieteno 27, napifklad
prostfednictvim druhého ozubeného kola 3. Kine-
matlcky Fet&zec nadhonu posuvu orévnavacich sani
9 je proveden pies teti ozubené kolo 5, pevnd ulo-
Zené na vieteni 27, vysuvné ozubeng kolo 4, §iroké

ozubensé kolo 6, ozubené soukoli 7 s V)’fménnymi '
ozubenymi koly a posuvovy &roub 8. Vysuvné .
ozubené kolo 4 je -opatfeno vysuvnym za¥izenim,

'napnklad hydraulickym valcem 17, jehoZ krajni
. polohy jsou signalizovéiny koncovyrm spinadi -25,

26. V kinematickém Fetézci pohonu posuvu orov-
névacich sani 9 miZe byt umistdna pomocns brzda
18, nejlépe na hiideli 28, na které je uloZeno &iroké
ozubené kolo 6. Na vieteni 27 je pFipevnéno alespoit
jedno’ signaliza¥ni &idlo 14, s nim% spolupra,ciujé
alespoii jeden spinad 15, 16, Vreteno 27 je dale
opatieno brzdou 20.

P¥i brougeni je spojka 19 orovndvani a poloho-

-véni vypnuta, vysuvné ozubené kolo 4 je vysunuto

ze zab&ru s tFetim ozubenym kolem 5, takZe pohon
brousiciho kotoude. 28 je proveden od re&kéniho v
synchronniho motoru 1 -brougeni pres zapnutou
spojku 2% broudeni, prvni ozubend kolo 2 a druhé
ozubené kolo 8, ulo¥ené na vieteni 27. P¥ broudeni
je vyhodné, aby kinematicky fet8zec od vysuvného
ozubeného kola 4 k posuvovému Zroubu 8 byl za-
jist&n proti moZnému pootoleni — je tedy vyhodné
nap¥iklad hiidel 28 opatfit pomocnou brzdou 18.

Brousici kotoud 23, v procesu broudeni opot¥ebo-
vany, je tfeba obfas orovnat. K tomu je t¥eba
zajisit’ vzédjemonou- polohu brousiciho kotoude 23
a orovnavacich ndstroji tak, aby orovndvaci ni-
stroje spravng najizdsly do zubove mezery neko-
vého brousiciho kotoude 23. Jeliko% p¥i broudeni
se tento vza]emny vztah porusil (bI‘OllSlCl kotoud 23
se poot4di, orovnavaci san¥ 9 stoji), je nutno provést
napolohovéni. To se provede tak, %e vieteno 27
s brousicim kotouem 23 se uvede do polohy,
kterou zaujlmalo pred zaditkem brougeni: p¥i vy-
pnuté spojce 24 brouseni a zapnuté spojce 19 orov-

.navani a polohovini e motorem 13 orovnivani

a polohovéni pomalymi ot4¥kami natési vietenem
27 a% signalizadni &idlo 14 sepne spina& 15, 16.

. Ten'd4 impuls k zastaveni vietene 27, coZ je prove-

deno zabrid&nim brzdy 20 a vypnutim spojky 19
orovnévani a polohovani. Zasunutim vysuvného:
ozubeného kola 4 do zibdru s tfetim ozubenym
kolem 5 je znovu dosaZeno pozadovaného kinema-

“tického vztahu mezi orovnivacimi sandmi 9 a

brousicim kotoutem 23. Uvolndnim brzdy 20:i po- -

‘mocné brzdy 18 a zapnutim spojky 19 orovnivani a
" polohovini je zahdjeno orovnavéni. Provedeni

s jednim spinafem 15 nebo 16 slousi k orovnévéni

~ jednoduchych Znekovych brousicich kotoutt 23,

p¥i orovnévéni dvouchodych je v¥eteno 27 opatfeno
dvéma spinadi 15, 16, vzijemnd pootolenymi
0 180°. T¥eti ozubens kolo 5 musi ptitom mit sudy



‘ ‘potet zubii. Cinnost je obdobné j jiZ popsané; v¥eteno.

27 se pooto¥i pouze k nejbli¥&imu spinaéi 15, 16
.a.po orovndnf p¥isluiné zubové mezery brousictho

- kotoude 23 se pootodi k druhému spmaél 16,15 -

a orovné se druhé zubova mezera.

Ovl4déni motoru 1 brousen, spojky 24 broudeni ,.
motoru 18 orovndvéni ‘a polohovénf, spojky 19

orovnivaini a polohovam brzdy ' 20, popf'xpa,dé
i pomocné brzdy 18; je provadano v rémei automa-
tického cyklu stroje vzéjemnym propojenim, v u-

" vedeném piikladu elektrickou vazbou, se spinadi

15, 16 i koncovymi spinadi 25, 26 ke vzdjemnému

:blokova,m nebo spoudtdni podle pozadovaneho‘
rezimu ustr031 : '

PREDMET VYNALEZU

- 1. Ustroji k polohovani orovnivacich sani a po-

honu brousiciho kotoude u brusek k broudeni

ozubenych kol Znekovym brousicim kotouger,
. tvorfei celek s motorem brouseni, pfipojenym
ozubenym pfevodem a spojkou brouseni k vieteni
brousictho kotoude, vyznadend ‘olm, Ze k vireteni

(27) je pomoci spojky (19) orovnévéni a polohovini
s ozubéenym kolem (10) a daldim ozubenym souko- .

" lim (11, 12) p¥ifazen motor (13) orovidvani a polo-
hovéni, pfitem# vieteno (27) je opat¥eno brzdou
(20), signalizatnim &idlem (14).s korespondujicim
alespont jednim spinatem (15, 16) a pevné ulozenym

t¥etim ozubenym kolem (5), ke kterému je p¥ifazeno -

vysuvné ozubené kolo (4); zabirajief se Sirokym
ozubenym kolem (6), pomoci ozubeného soukoli (7)
§ vymdnnymi ozubenymi koly vézanym a posuvo-
vym Sroubem (8) orovndvacich sani.

2. Ustroji podle bodu. 1 vyznadujici se tim, e
hiidel (28) sirokého ozubeného kola. (6) j je opatrena,

' pomoenou brzdou (18)

- 8. Ustrojl podle- bodu 1 nebo 2, Vyzhaéujici se
tim,” %e obsahuje dva. spmaée (15, 16) vzdjemng
pootogené o 180°. -

4. Ustroji podle bodu I-az 3, vyznadujici se tim,
7e ovladdani motoru (1) brouseni a spojky (24)
broufeni; motoru  (13) orovnivini a polohovani

a.spojky (19) orovnavéni a polohovéni, vysuvného

ustroji vysuvného ozubeného kola (4), brzdy (20),
popfipad® i pomocené brzdy (18). je propojeno se spi-

. nadem, respektive spinaéi (15, 16) a koncovymi

spinadi (25, 26) vazbou ~ vzajemného ovlddani .
a blokovani. »
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