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Anotace:

Teleskopicky kryt pohybové osy stroje

obsahuje volny segment (2) teleskopického krytu a
alespon jednu ¢ast (3) krytu s vazanym

pohybem. Je opatfen mechanismem (6) pro
pfipojeni volného segmentu (2) teleskopického
krytu k ¢asti (3) krytu s vazanym pohybem.
Mechanismus (6) mize byt tvofen prostymi dorazy
v krajnich polohach ¢asti (3), pfipadné je vybaven
stiedicim mechanismem s pruznymi

prvky vybranymi ze skupiny vinuté pruziny,
pryzové elementy a prostfedky pruzného ulozeni
pro zajisténi stiedici funkce. Mechanismus (6)
mize rovnéz obsahovat tekutinovy mechanismus s
proménnou viskozitou média a/nebo se Skrcenim
proudéni pro zménu tlumiciho i€¢inku mechanismu
(6). Teleskopicky kryt je s vyhodou opatien
aktivnimi aktuatory s mechanismem pro sledovani
pohybové osy a mechanismem se zpozdénim
vyrovnavajicim v ramci zdvihu volného segmentu
(2) vzniklou odchylku.
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Teleskopicky kryt pohybové osy stroje

Oblast techniky

Vynalez se tyka oblasti vyrobnich strojii vybavenych teleskopickymi kryty pohybovych soucasti
at’ uz bez mechanismu vazaného pohybu segmentii krytu, nebo s mechanismem vazaného pohybu

krytu.

Dosavadni stav techniky

Teleskopické ochranné kryty jsou vyrabény v nékolika variantach. Lze se setkat s kryty bez
vazané¢ho pohybu — segmenty krytu se vii¢i sobé pohybuji volné a zalezi pouze na vnitfnich
silovych pomérech, ktery segment se pfi pohybu bude pohybovat do dosazeni dorazu s
nasledujicim krytem a kryty s vazanym pohybem. Mechanismus vazaného pohybu muze byt
realizovan vice zpiisoby. BéZné jsou mechanické ntizky, fetézové moduly, nlizky s teleskopickymi
raminky a jiné mechanismy.

Béhem pohybu komponenty obrabéciho stroje nedochazi pouze k presuvu daného dilce, ale 1 k
presunu segmentll krytu. Pro zajisténi plynulejSiho pohybu u strojl, je moZné segmenty krytu
kinematicky svazat pomoci vyse zminénych mechanismli. Nedochazi tak k raziim v momenté
dosazeni krajni polohy jednoho segmentu krytu a zapoceti unaseni dals$iho segmentu — vSechny
segmenty se pohybuji rovnomérnou rychlosti danou jejich poétem. To vyrazné napomaha sniZeni
razii béhem piejezdu pohybové osy a snizuje se tak ovlivnéni drahového fizeni silovymi impulzy.

Pro ptesné operace a cyklicky odbavované tikony je ale neustalé urychlovani kompletni setrvacné
hmoty teleskopického krytu nezadouci. Urychlovanim celé hmoty krytu se zbyteéné spotfebovava
energie, dochazi k chvéni pfi pohybu daného tuhosti pouzitého kinematického mechanismu
vazaného pohybu a k trhavému pohybu pti nizkych rychlostech daného stykovym tfenim. Vytesit
zminéné nedostatky by mohl teleskopicky kryt bez vazaného pohybu, nicméné jeho nedostatky
popsany v predchozim odstavci jeho uziti mohou vyloudit z tivah tplné.

Ve spisu EP 1048399 je popsano technické feSeni, které zajist'uje tltumeni v koncovych polohach
segmentu krytu. U kryt bez vazaného pohybu dochazi pfi unaseni k raziim v momenté, kdy je
segment plné roztazen, nebo plné zasunut. Razy vznikaji pfi pohybu dosednutim jednéch ploch pfi
roztahovani a dalSich ploch pti zasouvani. Razy do pohonu pohybové osy strgje jsou nezadouci
proto je zde do zadni stény umistén elasticky prvek, ktery silu razu rozprostira v ¢ase. Vhodnym
tvarovanim elastického prvku dojde k pozvolnému rozjeti segmentu krytu a nikoli k razu do
pohonu. Toto technické feSeni neumoziuje poptavkoveé odpojit znaénou hmotu krytu za ucelem
poniZzeni pasivni rudivé sily do pohonu dané pohybem krytu s vézanym pohybem. Reeni
EP 1048399 popisuje princip sniZeni silového razu pii pohybu teleskopického krytu bez vazaného
pohybu ve fazi urychleni segmentu krytu. Prvky dle EP 1048399 jsou v krytech standardné
pouZzivany, ale neumoznuji odstranéni pasivniho odporu krytu s vazanym pohybem za pohybu.

Podstata vynalezu

Vyse uvedené nedostatky jsou do zna¢né miry odstranény teleskopickym krytem pohybové osy
stroje obsahujicim volny segment teleskopického krytu a alespon jednu ¢éast krytu s vazanym
pohybem, podle tohoto vynalezu. Jeho podstatou je to, Ze je opatfen mechanismem pro odpaojeni
volného segmentu teleskopického krytu od ¢asti krytu s vazanym pohybem.
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Mechanismus je s vyhodou tvoren prostymi dorazy v krajnich polohach ¢&asti, pficemz mlze byt
vybaven stfedicim mechanismem s pruznymi prvky, vybranymi ze skupiny vinuté pruziny, pryzové
element a prostiedky pruzného uloZeni pro zajisténi stiedici funkce.

V dal$im vyhodném provedeni mechanismus obsahuje tekutinovy mechanismus s proménnou
viskozitou média a/nebo se Skrcenim proudéni pro zménu tlumiciho i¢inku mechanismu.

Teleskopicky kryt je s vyhodou opattfen aktivnimi aktuatory s mechanismy pro sledovani pohybové
0sy a pro se zpozdénim vyrovnavajicim v ramci zdvihu volného segmentu vzniklou odchylku.

Kombinovany teleskopicky kryt je opatfen €asti vybavenou mechanismem vazaného pohybu a
segmentem krytu od tohoto mechanismu odpojeného. Tim jsou propojeny kladné vlastnosti obou
pristupii a doslo tak ke sniZeni silového ovlivnéni pohybové osy v ramci zdvihu volného segmentu
krytu a k zachovani ptinosi teleskopického krytu s vazanym pohybem.

V ptipadé potieby je mozZné volny segment krytu od zbytku pohyblivé ¢asti odpojit a pohybovat se
v ramci zdvihu tohoto segmentu se sniZenymi pasivnimi odpory. Nedochazi tak k neustalému
pohybu celé hmoty teleskopického krytu, nybrz pouze k jeho zlomku. Tim je docileno vyrazného
sniZeni pasivnich U¢inkll a tim ke sniZeni silového ovlivnéni polohovani pohybové osy stroje.
Vzhledem k tomu, Ze pohybova osa je zpravidla vybavena dvéma teleskopickymi kryty z obou
stran stolu, je zfejmé, Ze se jedna o zna¢nou Usporu energetickych prostredki k pohybu.

Pohyb volného segmentu krytu miZe byt blokovan riznymi zptisoby. Bud’ pomoci mechanickych
brzd nebo zapadek, nebo pomoci tekutinovych mechanismil, které zaroven do systému ptinaseji
tlumeni, nebo pomoci kapalinovych tlumicti s magneticky aktivni viskozitou. Volba vhodného
mechanismu blokovani pohybu souvisi s velikosti teleskopického krytu a s dohodou se
zakaznikem. Volbou blokovaciho mechanismu lze =zajistit Uplné odpojeni zbylé Ccasti
teleskopického krytu, nebo neustalé pozvolné unaseni do krajnich poloh, nebo progresivni
charakter unaseci sily v blizkosti krajnich poloh. Systém je mozné Skalovat a vybavovat senzorikou
a aktivnimi prvky pro fizeni unaseci sily v zavislosti na pozadavcich vyrobce stroje.

Nejjednodussi formou varianty teleskopického krytu s odpojitelnym segmentem je kryt, ktery je
vramei volného segmentu vybaven pouze koncovymi dorazy. Tyto dorazy mohou byt
dimenzovany takovym zplisobem, aby byl na minimum poniZen raz pri zapoceti pohybu zbytku
teleskopického krytu s vazanym pohybem. Elementy slouzici jako pruzné dorazy mohou byt vinuté
pruziny, pruzné pryzové krouzky, nebo elementy zjinych pruznych materiali, nebo jinych
mechanickych principil.

Mechanismus pro ptfipojeni krytu miZe mit mnoho podob: od zminénych prostych dorazi po
sofistikované aktivni prvky spinani mechanickych, tekutinovych nebo jinych odpojovacich prvki
az po nesamosvorné aktuatory zajist'ujici stredici funkci volného segmentu.

Vybavenim piredchozi varianty teleskopického krytu s dorazy brzdami je mozné reagovat na
situace, u kterych je odepnuti krytu zadouci. V pfedchozim pripadé s touto funkcionalitou musi
pocitat obsluha stroje, s vyuZzitim brzd s touto funkci mize pocitat CNC programator. Ve vhodnou
dobu pred kritickym tisekem lze rozepnutim brzdy zajisti odepnuti teleskopického krytu a vykonat
obrat nebo technologickou operaci se snizenymi pasivnimi u¢inky od teleskopického krytu.

Kombinovany teleskopicky kryt pfina$i moznost odpojeni setrvaéné hmoty a zaroven sniZeni nejen
dynamickych ale 1 pasivnich silovych ¢inkli na pohybovou strojni osu. Toho je s vyhodou mozné
vyuzit pro cyklicky se opakujici operace s kratkym zdvihem, nebo pro precizni najizdéni na polohu.
Dale je mozné pred usekem zmény sméru odepnout setrvacnou hmotu krytu a v ramei zdvihu
volného segmentu rozprosttit Spicku urychlujici sily, a tak zajistit leps$i rovnomeérnost pohybu pti
reverzaci pohybové osy. Snizuji se tak naroky na pohonnou soustavu pohybové osy a zvysSuje jeji
Zivotnost. Zaroven ma kombinovany kryt pozitivni vliv na spotfebu elektrické energie.
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Objasnéni vykresu

Teleskopicky kryt pohybové osy stroje podle tohoto vynalezu bude podrobnéji popsan na
konkrétnim ptikladu provedeni s pomoci pfiloZzenych vykrest, kde na obr. 1 je schéma pohybové
osy se znazornénim dvou zadnich stén teleskopického krytu a umisténi mechanismu pro pripojeni
segmentu krytu. Na obr. 2 je znazornén teleskopicky kryt s odpojitelnym segmentem vybavenym
tekutinovym mechanismem odpojovani a fizenym tlumenim v koncovych polohach.

Priklady uskuteénéni vynalezu

Priklad 1

Pohybova osa vyrobniho stroje dle obr. 1 je umisténa na jeho loZi 4, je vybavena linearnim vedenim
9 pohybového stolu 8§ a je doplnéna o teleskopicky kryt. Jeho hlavni dvé soucasti jsou ¢ast 3 krytu
s vazanym pohybem vybavena naptiklad nizkovym mechanismem a ¢ast volného segmentu 2
krytu. Krajni ¢ast 3 je ptes pfipojovaci ¢ast 10 spojena s loZzem 4 stroje. Zadni sténa 1 ¢asti 3 krytu
s vazanym pohybem a zadni ¢ast 7 volného segmentu 2 teleskopického krytu tvofi rozhrani pro
montaz mechanismu 6 pro pripojeni volného segmentu 2 teleskopického krytu. Pro uplnost je
v obr. 1 uveden 1 pohon 5 pohybové osy tvofeny Sroubem.

Priklad 2

Pro teleskopicky kryt vétSich rozmért je pouzit tekutinovy mechanismus dle obr. 2, ktery zajistuje
jak funkeci pfipojeni volného segmentu 2 teleskopického krytu, tak tlumeni diky fiditelnym Skrticim
clonam v mechanismu 6 pro pfipojeni volného segmentu 2 teleskopického krytu. Snimace 16
polohy pistni tyce ptimocarého hydromotoru 15 umoziuji sepnuti blokovaciho ventilu 11 pro
zamezeni pohybu volného segmentu 2 teleskopického krytu, nebo pro krajni polohy snimacii 16
prepnuti rovné Skrceni pomoci rozvadéciho ventilu 14 v obvodu s ohledem na pozvolné, tj.
bezrazové unaSeni zbylé casti teleskopického krytu. Rlizné urovné Skrceni je moZné nastavit na
blokovacim ventilu 11 a rozvadécim ventilu 14, mezi kterymi je prvni Skrtici ventil 12 krajnich
poloh a druhy skrtici ventil 13 stfedni polohy zdvihu. Takovy mechanismus je urcen pro hmotné
kryty, jejichz pasivni sily pohybu volného segmentu 2 teleskopického krytu znaéné prevysuji
hodnoty pasivnich sil tekutinového mechanismu. Tekutinové schéma je orientacni.

Primyslova vyuzitelnost

Teleskopicky kryt podle tohoto vynalezu nalezne uplatnéni zejména u vyrobnich strojd
vybavenych teleskopickymi kryty pohybovych soucasti, at’ uz bez mechanismu vazaného pohybu
segmentil krytu, nebo s mechanismem vazaného pohybu krytu.
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PATENTOVE NAROKY

1. Teleskopicky kryt pohybové osy stroje obsahujici volny segment (2) teleskopického krytu a
alespoii jednu c¢ast (3) krytu s vazanym pohybem, vyznacujici se tim, Ze mezi volnym segmentem
(2) teleskopického krytu a casti (3) krytu s vdzanym pohybem je umistén mechanismus (6) pro
pfipojeni volného segmentu (2) teleskopického krytu k €asti (3) krytu s vazanym pohybem.

2. Teleskopicky kryt podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze mechanismus (6) je tvoren dorazy v
krajnich polohach volného segmentu (2) viici €asti (3) krytu s vazanym pohybem.

3. Teleskopicky kryt podle naroku 2, vyznacujici se tim, ze dorazy jsou vybaveny pruzicim
mechanismem s pruznymi prvky vybranymi ze skupiny vinuté pruZiny, pryzové elementy a
tekutinovy mechanismus.

4. Teleskopicky kryt podle kteréhokoli z narokt 1 az 3, vyznacujici se tim, Ze volny segment (2)
je opatfen brzdicimi prvky.
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