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(54) Posuvovy mechanismus, zejména pro pristroje

Poguvovy mechanismus, -zejména pro

giistro;e seatdvajicl s diferencidlniho s n

roubu, uloZendho jednak v posouvané Sds- s\ﬁis

ti, Jednak v kotevai matioci, kterd je ulo~ s, ;’4\\\\/// "
fena v_rédmu posuvového mechanismu, a to S22 577

1B

ge zvyBenym thenim. Na téfe zdvitové &dsti
diferencidlniho &roubu Jako je kotevni ma-
- tice jsou po obou jJejich delnfich strandoch
dorazg které po najet{ na kotevni matiei
* Zpiso 1 jejd unddeni s diferencidlnim -
Broubem a p¥em&ni tek funkoi diferenciél- ' 8
nf{ho Sroubu 8 jemnym posuvem na funkoi : -
obydejinédho &roubu a hrubym posuvem. Po : ‘ R P

zméné smyelu otdleni se kotevni matice ‘

odaretuje a hruby posuv se tak zmdni op&t

na jemny. Zarizeni me gouﬁi e napfiklad

v mikrogkopu, piifemZ k ovladdn{ obou po-

suvd sloufi{ jediny ovladaS,
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‘Vynélez~ée tyké posuvového mechaniamu, ze jména pro p¥istroje,
ktery usnadﬁuje ovlédéni hrubého a jemného‘poauvu, a to jedinym
ovliéddacim prvkem a souéasné zaednoduﬁuae konatrukc1 posuyového me= -
~ chanismu,. ‘ : a
. \) souéaanostl Jsou znémy rdzné posuvové mechanismy, kterd umoZe
nuji u p¥istrojd, nap¥fklad u mikroskopd, doséhnout dostateéné Jjome

ného posuvu pro doost¥eni, doladéni a podobné a také umoinuai ryche
1é najet{ do poZadované oblasti hrubym posuvem, Pokud ‘jsou mechanise
. my vybaveny motorovym pohonem, zpravidla & elektromotorem, resf se
~ rozliSen{ hrubého a jemného posuvu ovlédénim rychlosti motoru.'Moto-'
rovy pohon v3ak neni v jednoduddich pristrojich z ekonomickych divo-
A3 pouZivén, U ru¥niho pohonu se zpravidla feéi.ténto problém dvéma
ovladééi, z nich% keZdy je spojen 8 jinym mistem v prevodovém ret¥zci
posuvového mechenismu., Tyto ovladale jsou umiétény bud na rdznych
nistech p¥{stroje tak, aby mohly byt ovlédény kazdy Jjednou rukeu,
anebo jsou usporédény soustednd pro ovlédéni jednou rukou s pfohmétu
nutim, Nevyhody popsanych rudnich posuvi s dvouruénim ov1édénim Spo=
&fvajl v tom, %e obsluha mé ob& ruce vézény serizovénim a nemiZe sou-
Sasné provédst deldf dinnosti. Nevyhodou ruéniho ovldddn{ se soustied=
nymi ovladadi Jje nutnost prehmatdvéni z jednoho ovladale na druhy pii
' zménd druhu posuvu, Navic v3echny popsané mechanismy jsou'pqmérné -
sloZité, protoZe obsahuji sloZitéd ozubend soukoli, Jiny znémj posu- |
vovy mechanismus mé pouze jeden oviadad. VyuZivé pékového pievodu,
- kterym se jemn& nastavuje natoleni hiidele s pastorkém. Posuv je vy=
volén ozubenym hiebenem. Nato¥eni hiidele je moZné jen v omezeném
thlovém rozsahu, Zerizenfi je vyrobné 31021té, protoZe obsahuge tvaro-
veané péky a knoflik s vybrénim, . o
| Uvedené nevyhody se red1 podle vyndlezu posuvovym mechan;amem,
obsahujicim diferencidlni &roub s ovlddaci hlavici{, posuvovou matici
" na jedné z4vitové &4sti diferencisdlnfho &roubu epojanou 8 possuvanou

&4stl posuvového mechanismu, kotevni matici na druhé zévitové Easti
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diferenciédlniho &roubu, kde kotevni matice je svym vn&jd8im obvodem
" oto&n& uloZena v rému posuvového mechanismu, a to v uloZeni se zvy=
genym tienim, prifemZ na obou koncich zdvitové &4sti diferencidlniho
groubu, na které je uloena kotevni matice, je vytvofen doraz, Na
- elnich strandch kotevni matice a na dorazech mohou byt upraveny
koliky, druhy doraz miZe tvoFit ovlddaci hlavici diferencidlniho
Sroubu, prifem’ ddle v ovlddaci hlaviei diferencidlnfho Sroubu miZe
byt uloZen seiizovac{ 8roub, UloZeni se zvyfenym trenim mlZe sestié=
vat z dvojice &ikmych ploch, vytvorenych na vn&j3im obvodu kotevnf
matice a na rému posuvového mechanismu, P¥{tlak se vyvodi pPedepjatou
planietot. '

Posuvovy mechanismu podle vyndlezu mé jednoduchou konstrukci
prevodu, Je ovldddn jedinym ovladadem pro hruby i jemny posuv v roz=
sahu zdvislém na délce obou zdavitovych ¢dast{ diferenciélniho groubu,

Na pfiloZeném vyobrazeni je na obr. 1 podélny Fez posuvovym me=
chenismem v p¥ikladném provedenf, na obr, 2 je v pf{&ném rezu stredem
kotevni matice zobrazen detail uloZeni kotevni matice posuvovoého mew
chanismu v rému tohoto mechanismu.

‘Diferencidlni 3roub 1 je uloZen v kotevni matici 4 zdvitovym
spojenim, prifemZ tato matice je uloZena oto&n& se zvySenym t¥enim
v rému 3 posuvového mechanismu. Posouvang &st 2 posuvového mecha~
~ nismu je uloZena zdvitovym Spojenim na jedné zdvitové &dsti diferen=
cidlniho Zroubu 1, kotevni metice 4 Jje uloZena na druhé zévitové Cds=~
ti diferencisdlnfho 3roubu 1, kters mé z4vit téhol smyslu a jiného
stoupdnf neZ prvn{ zdvitovd &é4st., Na diferencidinim droubu ] na zé-
vitové ¥ésti s kotevni matici 4 Jjsou pevn¥ uloZeny prvni doraz 9
a druhy doraz 10. V téZe osové vzddlenosti jsou uloZeny v pevném do~
razu § prvni areta¥ni kolik 5, ve druhém dorazu 10 druhy aretadni ke
11k 8 a v kotevni matici 4 prvni kolik 6 a druhy kolik J. Druhy doraz
10 zde tvo¥{f ovlddac{ hlaviei diferencidélniho Sroubu 1, je na diferen=-
cidlnfm ¥roubu 1 nadroubovén a zaji3t¥n upeviovacim Sroubem 12 s pé=
rovou podloZkou ll. Druhy doraz 1O obsahuje také sefizovaci 3roub
13, ktery slouZ{ ke zmenSeni nebo k vyfazeni jemného posuvu, Oto&né
ulo¥enl kotevni matice 4 v rému 3 posuvového mechanismu se zvydenym
tPenim je provedeno ve formé& dvojic 3ikmych ploch, O prvni rémovou -
§ikmou plochu 16 a druhou rémovou Sikmou plochu 17 se opiraji prvnl
maticové Bikmé plocha 14 a druhd maticové Sikmé plocha 15, pfilemi
pritlak na kotevni matici 4 je vyvozovén predp&tim planZety 18.

©257667




-3-

Posuvovy mechanismus podle vynédlezu précuje nésledujicim zpl=-

' gobem. PFi otéen{ diferencidlnim Zroubem 1 se tento otd¥{ soulasné

- v kotevn{ matici 4 a v posouvané 4sti 2 posuvového mechanismu,

Zroub funguje jako diferencidlni e vysledkem je jemny posuv o veliw
kosti dané podtem otddek ndsobenym rozdilem mezi stoupénimi obou
zdvitovych &4stf diferenciélnfiho Zroubu 1. Po pribliZeni prvniho
kolfku 6 @ prvntho eretadnfho kolfku 5, nebo p¥i opalném otéZenf

po priblfZenf druhého koliku ] & druhého aretadnfho kolfku 8 zad&ne

. byt kotevni matice 4 undena epolu s diferencidlnim éroubem‘l, ktery
pak jiZ nepdsobif Jsko diferencidlnf, a vysledkem je hruby posuv o ve=
likosti dané po¥tem oté¥ek d;ferencxélniho Sroubu }, nésobenym stou=
pénim jeho zévitové &dsti uloZend v posouvané Eéeti 2 posuvového me=~
chenismu. Po piejetf Zd4daného mista posouvanou %d4st{ 2 posuvového

. mechanismu hrubym posuven se zatne oté¥et diferencidlnim ‘8roubem }

v opa¥ném smyslu, dojde k odaretovén{ kotevn{ matice 4 na p¥fslude
ném zévitu diferencidlnfho &roubu 1l a tim, %e se za¥ne diferencidl=-
ni Sroub 1 oté¥et soudasn¥ vd¥i kotevn{ matici 4 i vd¥i posouvené
&heti 2 posuvového mechanismu, doséhne se op3t jemného posuvu, kte~
rym se presn¥ji dojede s poaouvanou Sdatl 2 poauvového mechan;anu

- na pofadovené misto,

- Zarizend podle vyndlezu 8e pouZiJe napfiklad u posuvu v mikro- 4
skopu, ale i v jinjch pi¥fstrojfch &i zafizenich, kde je t¥eba podobe=
nym zpdsobem st¥fdat hruby a& jemny posuv p#i pohonu posuvového me-
chanismu jedinym ovladadem. Bylo by moZno uvedené zarizeni napojit
i na pohon elektromotorem s reguleci{, &im%¥ by se doséhlo zvldStE
velkého rozsahu regulovené rychlosti posuvu.
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PREDMET VINLALREZU

Posuvovy mechanismus, zejména pro p¥{stroje, obsahujict diferen-
cidlnf 8roub 8 ovlddaci{ hlavici y bPosuvovou matici na jed=-

., né zévitové &4sti difgrenciélniho roubu, spojenou 8 posouvanou

8éstf posuvového mechanismu, kotevnf matici na druhé z4vitové
8d4sti diferenciélniho ¥roubu, vyznaeny tim, Ze. kotevni matice
(4) je svym vn&jsim obvodem oto&n& uloZena v rému (3) posuvového
mechanismu, @ to v uloZen{ se zvySenfm tienim, prifem%f na obou
koncich zdvitové &dsti diferencidlniho éroubu (1), na které je
uloZena kotevni matice (4), jeou vytvoreny prvni doraz (9) a drue

- hy doraz (10).

Posuvovy mechaniemna podle bodu l, Vyznaéany tim, Ze na &elnich
strandch kotevni matice (4) jsou upraveny prvni kol{k (6) na jedw
né strané a druhy kolfk (7) na druhé stran¥ a soufesn¥ ne prvnim
dorazu (9) je upraven prvni eretadni kolfk (5) a na druhém dorazu
(10) je upraven druhy aretadnf kolfik (8).

Posuvov§ mechanismus podle bodd 1 a 2 vyzna&eny tim, Ze drhhj do-
raz (10) souéasné tvor{ ovléddeci hlavici diferencidlnf{ho &roubu
(1),

Posuvovy'mechanismus podle‘bodﬁ 1, 2 a3, vyznaéehy tim, %e v oV~
lédac{ hlavici, tvofené druhym dorazem (10), je rovnob&%n¥ 8 po-
délnou osou diferenciélniho &roubu (1) uloZen sefizovaci &roub

Posuvovy mechanismus podle bodd 1, 2, 3 a 4, vyznaleny tim, Ze
uloZeni kotevni matice (4) se zvySenym t¥enim seatévé z alespon -
dvou dvojic Zikmych ploch (14, 15, 16, 17),

Posuvovy mechaniamus podle bodu 5, vyznaleny tim, Ze uloZen{ ko=
tevnd matice (4) se zvySenym trenim je tvoreno prvn{ maticovou

Sikmou plochou (14), druhou maticovou Sikmou plochou (15), prvaf
rémovou 3ikmou plochou (16) a druhou rémovou Sikmou plochou (17).

1l vykres
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