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(54) Zafizeni pro posuv &ésti stroje

ReSeni se tyk4& za¥fzeni pro posuv t&Zké
&4sti stroje ve vertikdlnim sméru, nap¥.
p¥i&niku obrdb&ciho stroje, s vysokou
opakovanou p¥esnosti najeti do polohy.
O&elem je presné a spolehlivé zafizeni,
charakterizované jednoduchostf a nizkymi
nédklady. V zapojeni jeho asynchronniho
elektromotoru je mezi jistidem a elektro-
motorem umistdn v jedné vétvi stykal tak,
%e prvni fize je pFipojena na prvni svorku
elektromotoru, druhd fdze na druhou svorku
a t¥etf fdze na t¥etf svorku. Ve druhé
v&tvi jsou mezi jistilem a elektromotorem
umistdny v kaskdd® nejménd dva stykale,

u nich¥ je prvnf{ fdze p¥ipojena na t¥eti
svorku elektromotoru, druh& fdze na druhou
svorku a t¥et{ fdze na prvni svorku.

Pomocné kontakty stykadl na druhé vétvi jsou
paraleln& zapojeny s kontaktem pomocného
stykade, zapojenéHo na v§stup programovaci-
ho za¥izent. '
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Vyndlez se tyka za¥izeni pro posuv &4sti stroje, zejména t&%ké obrdb&ci stroje,
nap¥. p¥{&nfku dvoustojanového obrédb&cfho stroje ve vertikdlnim sméru.

Pf¥esnost obrdb&ni u modernich obréb&cich strojl je do zna&né miry zdvisld na presnosti
polohovani posuvnych &4stfi. U dvoustojanovych obrédbécich stroji, kde se pfestavuje verti-
k&1lni p¥idnik, se pouZivajf presné kulidkové Zrouby, umistdné na obou strandch p¥i&niku, '
pohdn&né élektromotory a u NC strojd je¥t& samostatnd odméfovac{ za¥izeni pro vyhodnoceni
nastavené polohy p¥i&nfku. Takto je dosahovdno vysoké opakované polohovaci presnosti
piiéniku za cenu vysokgch ndkladh za uvedend za¥izenf. Podstatn& levn&jsf mechanismy,
vyuZivajici pro p¥estavovéni p¥f&niku jeden Sroub, pohdn&ny asynchronnim elektromotorem
pfi klasickém zapojeni, obsahujici vidy jeden styka® pro jeden smysl otd&eni, nemohou
dosdhnout vysoké opakované polohovaci p¥esnosti.

Zaffzenim pro posuv &4sti stroje podle vyndlezu se zdokonaluji zndmi za¥izeni tak,

Ze u zapojeni jejich asynchronniho elektromotoru je mezi jistifem a elektromotorem umisté&n
v jedné vétvi stykad tak, Ze prvni fédze je p¥ipojena na prvni svorku elektromotoru, druhd
fdze na druhou svorku a t¥eti féze na t¥et{ svorku, ve druhé v&tvi jsou mezi jisti&em

a elektromotorém umistdny v kask4d® nejménd dva stykate, u nichZ je prvni fédze p¥ipojena
na tfet{ svorku elektromotoru, druhd fdze na druhou svorku, t¥eti{ féze na prvni svorku,
pficemZ pomocné kontakty stykadd jsou paraleln¥ zapojeny s kontaktem pomocného stykade,
zapojeného na v§stup programovaciho za¥fzeni. ‘

P¥esnost polohovdni p¥i&niku, na které zdvisi p¥esnost obrdb&cich operaci obréb&ciho
stroje, je podle vyndlezu dosaZena zcela jednoduchymi a levnymi prostfedky.

Pfiklad provedeni vyndlezu je zndzorn&n na p¥iloZeném vykresu, kde obr. 1 p¥edstavuje
schéma zapojeni asynchronniho elektromotoru pro posuv p¥i¥niku obréb&ciho stroje, obr. 2
je ¥idic{ schéma v&etn& programovaciho za¥izen{ a obr. 3 je schematické zndzorn&ni poloh
ptestavovaného p¥i&niku.

zafizeni pro posuv %4sti stroje podle vyndlezu m& jako hnaci jednotku asynchronni
elektromotor M1, ktery je napdjen pfes jisti& Q1 t¥emi fézemi U, V, W, p¥ipojenymi na
svorky 1, 2, 3 pYes styka® K4 a p¥es trojici styka&h K1, K2, K3, zapojenych do kaskAady.
Styka& K4 ovldvd elektromotor Ml v jednom smyslu otd&eni a trojice stykadd K1, K2, K3,
zapojenych do serie, v opa&ném smyslu. Pomocné kontakty J1', K2' styka&d K1, K2 jsou
paraleln& zapojeny s kbntaktem pomocného stykace K5 pro olddéni brzdy B. Programovaci
za¥izen{ PC ¥{d{ funkci styka®d K1, K2, K3, K4, K5 spolu s tranzistorovym obvodem n
v z4&vislosti na signdlech, je% dostdv4 od bezkontaktnich snimadd S1, S2. Ty jsou upevnény
na p¥i&niku P, se kterym se pohybuji nahoru a dold. Na nezndzorn&né staciondrni S4sti
obrédb&ciho stroje jsou umistény p¥estavitelné nard¥ky NH horni polohy a ND dolni polohy
pfi&niku P. Snima& Sl je v interakci a naré¥kou NH a snima® S2 s nardfkou ND. NardZky
NH a ND se nastavuji tak, jak to vyZaduje pot¥eba p¥estaveni p¥f&niku P. Asynchronni
elektromotor M1 pf¥estavuje p¥i¢nik P prost¥ednictvim nezndzornéného p¥evodového mechanismu
smérem doll pfes stykad K4 a smérem nahoru p¥es stykade K1, K2, K3. Za tU&elem dosaZeni
vysoké opakované polohovac{ p¥esnosti se provddi naji%d&nf p¥{i&niku P do konelné polohy
vidy pohybem zdola nahoru. To znamend, Ze p¥i pohybu smdrem dolll p¥ejede snima& S2 dolnf
nardfku ND a zp&tnym pohybem zdola nahoru najede do kone&né polohy. P¥itom se vyu¥ivé
k rychlému vypnut{ asynchronniho elektromotoru M1 a zastaveni posuvu p¥f&nfku P trojice
stykadl K1, K2, K3.

Na obr. 3 je zndzorné&n p¥{¥nik P se snimadi S1, S2 plnymi &arami v horni poloze
jako poloze vychozi a &4rkované v dolni poloze. C4rkované obdélni&ky v dolni poloze bez
oznaceni vyzna&uji polohu pfejeti. Mé-1li byt p¥id&nik P p¥estaven smérem dold z vychozi
polohy, vyd4d programovaci zafizeni.gg p¥isludny signdl na civku stykadd K4 a XK5. Stykad
K4 pfivede proud z t¥i{fédzové sit& ze svorek U, V, W pfes t¥{fdzovy jisti& Ql, kontakty
stykae K4 a svorky 1, 2, 3 do vinutl asynchronnfho elektromotoru Ml. Soudasn& stykad
K5 pf¥ivede proud do vinut{ brzdy B, &im? dojde k odbrzdéni elektromotoru M1.
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Elektromotor M1 pohdnf p¥f&nik P pfes nezndzorné&ny p¥evodovy mechanismus tak, Ze:
se pohybuje smérem dolli. Po najet{ snimae S2 na nardZku ND dolni polohy je vyslén signél
do programovaciho za¥izen{ PC. Tam je signdl zpracovdn a po sjeti snimade $2 a naraZky
ND dojde ke zruSeni signdlu do programovaciho za¥izeni PC. Je vyddn povel k pferufeni
signdlu na civku stykafe K4. Ten svymi kontakty odpoji p¥ivod proudu do elektromotoru
Ml a pohyb p#féniku P je zastaven. P¥{&nfk P tak p¥ejel nardZku ND smErem dolt. Dal3{
signdl z programovaciho za¥izeni PC p¥ivede proud do civek stykadld K1, K2 a K3. Proud
protékd pres tranzistorovy obvod Tl a zplsobi sepnuti stykadli X1, K2 a K3. Elektromotor
Ml se zalne ot&let opalnym smé&rem a pfestavuje pf¥iénik P smérem nahoru. Jakmile najede
snimad S2 p¥i pohybu zdola nahoru na nard%fku ND, dojde prostfednictvim tranzistorového
obvodu Tl k pferuseni pfivodu proudu do civek stykafd Ki, K2 a K3 a pfes jejich kontakty

do elektromotoru M1.

Pomocné kontakty K1' a K2' pferu$i p¥ivod proudu do elektromagnetické brzdy B. Signdl
od snimale S2 je ddle veden do programovaciho za¥izeni PC. Tim je ukonleno prestaveni
p¥i¥niku P do dolni polohy. Pro pohyb p¥iéniku P smérem nahoru vydd programovaci zafizeni
PC signdl, po né&mZ protékd proud p¥es klidovy kontakt stykale K4, civky stykadd K1, K2,
K3, zapojenych paralelné a pfes tranzistorovy obvod T1.

Tim dojde k sepnuti stykadd K1, K2 a K3, jejichZ kontakty uzaviou pritok proudu
do elektromotoru M1, tak%e proud tefe pfes jisti& Ql, kontakty stykald K1, K2, K3 pfes
svorky 1, 2, 3 do elektromotoru Ml. Soulasné dojde k odbrzdé&ni brzdy B tim, Z%e proud
do ni te&e ze svorky W, jisti¢ Q1 a pomocné kontakty K1' a K2'. P¥i&nik P se zalne pohy-
bovat smdrem nahoru. Po najet{ snimafe S1 na nardfku NH dojde k p¥eruSeni p¥fvodu proudu
do civek stykad¢l K1, K2 a K3. Jejich kontakty pf¥eru$i p¥ivod proudu do elektromotoru
Ml a do brzdy B. Pohyb p¥i&nfiku P smé&rem nahoru se zastavi a programovacf{ zarizeni PC
vyhodnoti kone&nou horni polohu p¥i&niku P. )

PREDMET VYNALEZU

za¥{zen{ pro posuv &4sti stroje, zejména t&%ké C&sti obrdbéciho stroje, nap¥. p¥idniku
dvoustojanového obrdb&ciho stroje ve vertikdlnim sméru, s vysokou opakovanou p¥esnosti
najeti do polohy, vyuZivajici asynchronni elektromotor, ¥izeny programovacim zafizenim
pfes tranzistorovy nebo reléovy obvod podle pf¥edem stanoveného programu, obsahujici snimale
spojené s prestavovanou &&sti stroje a nardiky upevnéné na staciondrni &asti stroje,
vyzna&ené tim, %e v zapojeni asynchronnfiho elektromotoru (Ml) je mezi jisticem (Ql) a
elektromotorem (M1) umistdn v jedné vétvi stykad (K4) tak, Ze prvni fdze (U) je p¥ipojena
na prvn{ svorku (1) elektromotoru (M1), druhd féze (V) na druhou svorku (2) a tfeti fdze
(W) na t¥etf svorku (3), ve druhé v&tvi jsou mezi jistidem (Ql) a elektromotorem (M1)
umist&ny v kaskdd® nejmén& dva stykade (K1, K2, K3), u nichZ je prvni féze (U) pfipojena
na t¥etf svorku (3) elektromotoru (Ml), druhd fdze (V) na druhou svorku (2), t¥eti féze
(W) na prvni svorku (1), p¥i¥em? pomocné kontakty (K1', K2') stykald (K1, K2) jsou para-
leln& zapojeny s kontaktem pomocného stykale (K5}, zapojeného na vystup programovaciho
zafizeni (PC).

3 vykresy
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