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Obr. 1 Minimalizace funkce ¢lovéka v automatizovanych vyrobnich systémech



o2 e

foh

Obr. 2 Schéma mechanizovaného vyrobniho procesu

Obr. 3 Schéma automatizovaného vyrobniho procesu
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Obr. 4 Schématické usporadani ¢tecek
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1 - pracovni stil
2 - pohon
3 - odméFovaci ustroji

Obr. 5§ MéFici systém pirimého odmérovani



OTOR POHYBOVY  |MOTOR POHYBOVY

| SROUB | /§Rous

i |
SNIMAC -
SUPORT SUPORT
0ZUBENY
SNMAC HREBEN
PASTOREK

Obr. 6 Mérici systém pfimého odméFovani
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Obr. 8 Principy prirustkového (a) a absolutniho (b) programovani
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Obr. 9 Digitalné-inkrementalni pfimy lineiarni snimac
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Obr.10 Princip odméfovani na zdkladé vyuziti interference

Obr. 11 Princip pfimého impulzniho odmérovaciho zarizeni
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Obr. 13
Meéritko absolutniho odmérovani
Obr. 12 Princip impulzniho

odmérovani s kovovym pravitkem

Obr. 14 Princip nepfimého impulzniho odméfovaciho astroji
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Obr. 15 Princip nepfimého absolutniho Cislicového odméfovaciho ustroji
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Obr. 16

Princip elektromagnetickych
indukénich snimaci

r‘»‘m Up® Un(x,t)

Ug(t) = Vg sincot

u'l(ﬂ = g coswht

Obr. 17
Princip selsynu - resolveru

Obr. 18
Priklad usporadani
selsynové skrinky
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Obr. 19

ISOLACE v JEZDEC Provedeni induktosynu
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Obr. 21 Snima¢ linearni Obr. 22 Snima¢ ihlovy
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Obr. 23 Jednoduchy indukéni snimaé Obr. 24 Diferencialni indukéni snima¢
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Obr. 25 Tenzometricky dratovy (a) a polovodicovy (b) snima¢
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Obr. 26 Magnetoelasticky snimac
deformace vlivem krouticiho momentu
1-ochranny krouzek, 2- magnet. obvod Obr. 27 Koncovy spinaé
3-magnetoelastické mérici pasky 1-spinaci mustek, 2- dotek
4-hridel, 5-objimka, 6-civka 3,4- spinacti a vypinaci kontakty
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Obr. 28 Bezkontaktni spina¢

Obr. 29 Mikrospinaé
1-dotek, 2-ploch4 pruzina,3-piepinac
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Obr. 30 Priblizovaci senzor
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Obr. 31 Magnetoelasticky
snimac¢ krouticiho momentu
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Obr. 32 Dynamometrické méieni s Obr. 33 Dynamometrické méreni s
tenzometrem v deform. zoné pouzdra tenzometrem na vnéjSim krouzku
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Obr. 34 Piiklady mechanickych systémi s dorazy
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3 Obr. 35
. a - pFiklad ovladani pracovniho cyklu
N el stroje kiivkovym bubnem
i
J b - driaha palce na rozvinutém plasti
kFivkového bubnu

b)

a)

Obr. 36 Systémy s vackami a druhy vacek - a) bubnova, b) plocha,
¢) plocha diskova oteviena, d) €elni, e) plocha diskova uzaviena
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Obr. 37 Profil vaéky ve tvaru Archimedovy spirily
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Obr. 39

Vaékovy mechanizmus s mechanicko-
hydraulickym pfevodem

1- hlavni hydraulicky valec,

2- vyrovnavaci ventil

3- stavéci Sroub zdvihu, 4- vilec
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2- pruzna hadice s kulickami
3- dotek
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Obr. 41 Blokové schéma servomechanizmu kopirovaciho systému
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Obr. 42 Jednoduchy diagram pohybu podavace, Fizeného va¢kami
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Obr. 43 Priklad rozvinutého cyklového diagramu va¢kového systému
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Obr. 44 Mechanicky kopirovaci systém Obr. 45 Schéma elektrokontaktniho
snimaciho dotyku
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Obr. 47 Schéma elektrohydraulického kopirovaciho systému
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Obr. 48 Elektromechanicky kopirovaci systém

Obr. 49 Hydraulické kopirovaci zaFizeni IKS
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Obr. 50 Obecny model "kone¢ného automatu"
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Obr. 51 Blokové schéma klasického NC systému
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Obr. 52 Blokové schéma systému CNC
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Obr. 53 Clenéni nerotaénich soucdsti s pomérem rozméra, charakterizujicich
stabilitu soucasti pii automatickém zachyceni a orientaci
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Obr. 54 Pfiklady skluzi, pouZivanych v automatizovanych vyrobnich systémech
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Obr. 55 Clenéni rota¢nich soudasti s pomérem rozméri, charakterizujicich
stabilitu soucasti pii automatickém zachyceni a orientaci
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