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Zafizeni je urdeno pro utahovéani
a predepinidni nebo povelovani S$roubd a
matic a fes{ poZadované piedepnuti 3rou-
bu bez podkozeni zévitu. Upinaci pouzdro
se zavitem pro dfik utahovaného Sroubu
Je opatreno opérkou, ktera je opfena o
éelo dutého Sroubu, ktery je uloZen v po-
hybové matici, kteri spodéivi na télese

Zarizeni pro utahovani a prfedepindni nebo povolovani $roubd a matic

zarizeni, Pomoci maticového nebo momento-
vého klile se otali pohybovou matici,
ptiéemZ se posouvad duty Sroub, ktery

s sebou unas{i predepinany Sroub. Matici
lze pak v odlehdeném stavu nepatrnym mo-
mentem dotéhnout.
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Vynalez fesSi zarfizeni pro utahovani a predepinani nebo
povolovani Sroubl a matic,

Dosud pouZivana zafizeni pro utahovéni a pfedepindni $rou-
bl a matic lze rozdélit v zdsadé na dva typy. Prvnim typem je
bé&Zné utahovani matice pomoci normalniho nebo momentového kli-
de. Tento typ je nejjednodu$di a nejpouZivangjsi, je v3ak také
nejméné piesny a pouZitelny pouze pro Srouby mensSich rozméra.
Vlivem tifeni mezi zavity a dosedaci plochou matice je vyuZita
jen maléd &ast pouzitého krouticiho momentu k vyvozeni axialni
sily na Sroub, Navic je Sroub p#i utahovani nepfiznivé namdhén
krutem a u vétdich Sroubl dochdzi &asto k zadfeni a poskozeni
zadvitu. V nékterych prfipadech miZe dojit k uplnému znideni Srou=-
bu., Druhy typ spoiva v tom, Ze se Sroub pomoci specidlniho,
vétdinou hydraulického zafizeni predepne, V tomto pifipadé je
‘potFebné axidlni sila vyvozovéna linearnim hydromotorem, kon-
strwovanym specialné pro tyto udely. Sroub je timto zafizenim
elasticky predepnut predem stanovenou -silou. Tim vznikne vile
mezi matici a dosedaci plochou., Tato vile je vymezena pootode-
nim matice a po zruSeni predepinaci sily hydraulického zafizeni
zlstavéd Sroub predepnut. Matici se otdéi v odlehleném stavu ne-
patrnym momentem, takie‘nedojde k poSkozeni zdvitu. Ptedepinaci
silu lze nastavit presné, takze Srouby lze dotahnout rovnomérné.
P#i pouziti tohoto typu je vSak t¥eba miti k dispozici, kromé&
vlastniho prfedepinaciho zatfizeni,zdroj pomérné stokého tlaku,
zasobnik hydraulické kapaliny a zarfizeni na regulaci a mé&teni
tohoto tlaku. Casto jsou problémy s tésnénim a unikénim oleje
a také naroky na udrzbu nejsou zanedbatelné.

Cilem zarizeni pro utahovani a predepinani nebo povolova-
ni Sroubl a matic podie vynadlezu je podstatné zmenSit tyto ne-
vyhody a vytvofenim mechanického jednoduchého zaifizeni zajistit
poZadevané predepnuti Sroubu bez poskozeni zavitu. Podstata To-
hoto vyndlezu spolivd v tom, Ze napinaci jednotka je tvofena
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dutym Sroubem s pohybovou matici a ta je uloZena na loZisku,
které je upraveno v télese zatizeni. Téleso zaiizeni je opieno
o bazi.

vyhoda zatizeni podle vynédlezu spo&ivé predevdim v tom, Ze
p¥i jeho pouziti lze &isté& mechanickym zplsobem relativné pres-
n&, bez poskozeni zavitu a pom&rn& malym krouticim mementem vy-
vodit poZadované piedepéti ve Sroubu. '

Priklad praktického pfovedeni zatizeni podle vyndlezu je
znadzorndn na piipojeném vykrese, kde na obr., 1 je znazorné&n rez
zatizenim p#i pouZiti pohybového Sroubu a pohybové matice se za-
vitem kuligkovym a na obr, 2 fez zafizenim p¥*i pouZiti pohybo-
vého Sroubu a pohybové matice s b&Znym zévitem. V pravé Césti
obr. 1 i obr, 2 je znézornéno zaiizeni, upevnéné na $roub a pFi-
pravené k pitedepindni., V levé &&asti obr. 1 i obr. 2 je zndzorné-
no zarizeni se 3roubem pifedepnutym,

Jak je patrno z obr, 1, sestdvd zafizeni pro utahovéani a pte-
depindni nebo povolovani Sroubd a matic z télesa 5 zarizeni, ve
kterém je na loZisku 4 uloZena pohybovd matice 3 s dutym Sroubem
2, které maji kulidkovy zdvit, Stifedem duteého Sroubu 2 prochézi
upinaci pouzdro 1, v jehoZ dutind je upraven zévit pro nadroubovani
na utahovany, resp. predepinany 3roub 7. PFi piedepinéni 3roubu
7 se zafizeni podle vynalezu upevni na vyénivajici drik 9 Sroubu

7_svym upinacim pazdrem 1 a pomoci maticového nebo momentoveého

- klide se pak ota&i pohybovou matici 3. JelikoZ t¥eni mezi &elni
plochou dutého $roubu 2 a opérkou 10 upinaciho pouzdra 1 je vé&tsi
ne% tfeni v zdvitech pohybové matice 3 duty Sroub 2 se pouze
v axidlnim sm&ru posouvd, piidemZ se opird o opérku 10 upinaciho
pouzdra 1, které ssebou und$ija tim pFedepind Sroub 7. Tim vznika
vile X mezi matici 8 a bdzi 6., Pootolenim matice 8, napi. skrze
vyFfez 11 upraveny v té&lese 5 zafizeni, se vile X vymezi a po
zrudeni predepinaci sily z0stdvé v pohybové matici 3 a v dutém
groubu 2 jsou konstatni, také u&innost tohoto zaiizeni,a tim i
zédvislost pfedepinaci sily na krouticim momentu je konstatni,
Na obr. 2 je zndzornéno alternativni rfeSeni tohoto zafizeni, kde
misto kulidkového zavitu je pouZito pohybové matice 3 a dutého
$roubu 2 s normdlnim metrickym nebo jinym zavitem.



..3—-

PREDMET VYNALE 22U
233 115

Zatizeni pro utahovéni a piedepinani nebo povolova..i
$roubd a matic sestdvajici z upinaciho pouzdra opatieného
zédvitem a uloZeného pomoci ovsazeného &ela na napinaci jed-
notce upravené v télese zafizeni,vyznaené tim, Z2e napinaci
jadnotka je tvorena dutym Sroubem (2) s pohybovou matici (3),
kteréd je uloZena na loZisku (4) upraveném v télese (5) zafi-
- zeni, “

1 vykres
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