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(54) Zaiizeni k odvalovdni kouli

1

Vyndlez se t¥kd zabizeni k odvalovdni kouli, zvld5té loZiskovych pro zajiZténi postupné

kontroly jejich povrchu nepohyblivymi didly.

U za¥izeni provddéjicich automatickou defektoskopickou konirolu povrchﬁ loZiskovych
kouli metodou viFivyeh proudd s optoelektronickou metodou je nutno zajistit takovy pohyb
koule, aby cely jeji povrch byl postupné zkontrolovdn. Z moZného zondlniho a merididlniho
zplisobu postupné kontroly povrchu koule se prosadil pouze druhy, nebot zajistuje konstant-
ni rychlost kontroly, co% md pro obé pouiivané metody znadné vyhody. K dosaZeni merididlni-
ho prohlifeciho systému povrchu koule, u kterého jedna polednikovd kruinice plynule p¥echd-
zi ve druhou, je nutno uddlit kontrolované kouli zdkladni rotaéni pohyb a pi¥idavny kyjvavy
pohyb jeji ose rotace, Aby nevznikle nezkontrolovand mista povrchu koule, tzv. pélové Sepid=
ky, je nubtno, aby ky¥véni osy totace koule probihalo presnd v rytmu otéddeni koule, Prakticky
to znsmend, Ze pfevodovy pomér mezi kouli a dvéma elementy; které udéluji jeji cse rotace
pridavny kyvavy pohyb, musi byt ddn celym Eislem, obvykle 1 : 1, ale 1 2 : 1 a vice, Ne-
patrné vchylky v pFevodovém pomEru zpisobi, Ze polednikové kruZnice se neprotinaji v jednom
bods, ale vytvodi na polu mnohoﬁheinik, jehoZ sousedni strany se protinaji pod vdhlem soused-
nich polednikd, ktery na jedné strané vybihd 3pidkou do kapkovitého tvaru. Je to ddno tim,
Ze novy cyklus na kouli se neopakuje pFesnd po jedné otdCce koule, ale o néco diive nebo

pozdéji, Maji~li polové &epi&ky vEt3{ primdr, ne¥ je &i¥ka kontrolované stopy, kterd byvéd
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u vétEich koull asi 1 mm, zlstdveji na kontrolované kouli dvé nezkontrolovand mista.

Zatim byly u t¥fdidek pro autometickou povrchovou defektometrii \ispd3nd pouzity dve
druhy mechanismi pro vytvoFeni merididlniho kontrolnfho systému. U prvniho byi rotadni
pohyb a kjvavy pohyb ose rotace koule uddlovén dvdma komolymi ku¥eliky s vrcholovym dhlem
90° a spolednym neskuteénym vrcholem., Oba kuZeliky konaly rotadni pohyb a alespon jeden
Je$té piidavny kjvavy pohyb kolem své osy. Volnd oto¥nd opSrnd kladkas se stdlou polohou
tvotile tieti element urdujici polbhu kontrolované koule v kontrolnim misté, ke kterym
byla tato pFitlalovéna dalsi volné otodnou odpruZenou pi#itladnou kladkou., Zerizeni mélo
vyhodu pFedevdim v moZnosti pouZiti pro pomérné Sirok§ rozsaeh primdrd koulis pro préktic-
ké vyuZiti vSak mélo i znadné nevyhody. Predevdim bylo velmi obt{3né udrfet axidlni vzdd=
lenost samostatné otoéné uloZenych kuZelikl, &im% dochdzelo ke zmdnd pievodového pomSru
mezi kuZeliky a kontrolovanou kouli, KuZeliky musely byt z tvrdokovu a p¥esto byla jejich
Zivotnost pomérnd nizkd. OpotFebeni kuZelfki ve tvaru Zlabku zpﬁsobilo, %Ze dotyk mezi kue
~ Zeliky a kouli nebyl bodovy. Tim se stal p¥evodovy pomdr nep¥esny, co? bylo daliim ddvo=-
dem pro vznik nezkontrolovanych polovych &epidek, Dochdzelo také snadno k posdkozeni povr-
chu kontrolované koule‘podstatné tvrdsim materidlem kuZelikd, Pdkovy mechanismus s nucenym
kmitdnim pro dosaZeni p#idavného pohybu kuZelikd byl vysoce neméhdn & dochdzelo k jeho
rychlému opot¥ebeni, Vyména opot¥ebenych ku¥elikd a jejich axiflni seiizeni bylo obtiZné.

U novéjsiho mechanismu byl p#idevny kjvavy pohyb osy rotace kontrolované koule dosa-
Zen pevné spojenymli elementy ne jedné hifdeli, které mély tvar nizkych nerotadnich komo=
lych kuZelikd, u nich# se v pribdhu jedné otddky ménil polomdr dotykové kiivky s kontro=-
lovanou kouli tak, Ze zetimco u jednoho se tento polomdr zvét¥oval, u druhého se zmenso=-
val a naopak. Tim byla vytvofena tzv, Fidici kladka, kterd nemusi byt elementem hnacim,
ale volnd otodénym, hnanym kontrolovanou koulf. Zékladni rotadni pohyb je kontrolované kou=
1i udélovén hnacim kotou¥em se stdlou polohou. Poloha kontrolované koule v kontrolnim mise
t8 je urfena dalsi volng otodnou opdrnou kladkou se stdlou ﬁolohou. Ridiecl kladke je ke
kouli p¥itladovdna pruiné,

Toto v goudaené dobd pouZivané zarizeni odstranilo n¥které nevyhody zaiizeni plvode
niho, Predevdim pevnym spojenim nizkjeh nerotadnich komolyjch kufelikt v jedinou ¥idiei
kladku odpadla nutnost jejich exidlnfho nastavovéni. Soudasnd cdpédla nutnost ud¥lovat
témto elementim piidavny kyvavy pohyb kol jejich osy rotace., Nékteré nevyhody pivodniho
zafizeni vdak zdstaly a pFibyly i dalsf, Predeviim vyroba ¥fdicich kladek predpokiddd vele
mi pFesné broudeni zvlddtnim brousicim za¥izenim a ndrodnou kontrolu., Ridiocf kladka je
vidy vyrdbSna pro urdity jmenovity rozmér kontrolovanych koulf & je pouZitelnd nejvyse
pro tdsné okoli tohoto rozmdru. Nerotadni komolé kufeliky musi byt ze zviditnich druhd
tvrdokovu a presto dochdzi JiZ po nékolikea hodindch provozu ke zm&n& pivodniho opracovdni
dotykovych drah nerotadnich kuZelfkd s kontrolovanou kouli, kterd je p¥idinou ddstedného,
pro nékteré vyrobce viak nep¥ipustného, znehodnoceni vysoce kvalitnfho opracovini povrchﬁ
kouli, Hidief kladky musi byt vyjmuty z funkéni polohy a pfelapovény na specidlnim zaif=
zeni, Pokudvse tykd opotiebeni Fidicich kladek, je situace obdobnd jako u pﬁvodniho mecha -
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niemu, Za 500 a% 1000 hodin provozu dochdzi k takovému stupni opotiebeni ve tvaru %ldbkd
funkdnich ploch nerotadnich kuZelikd na dotykovyich drahdch s kouli, Ze zadnou vznikat ne-
kontrolované pdlové Sepidky, &imZ kondi doba Zivotnosti Fidiel kladky., Jeliko} cena #idi-
cich kladek je vysokd, znadnd se tim uZivateli prodraZuje provoz automatické defektometrické
kontroly povrchu kouli, Proto se dasto stdvd, Ze jsou pouZivény ¥idici kladky éa pripust~

nou mezi opot¥ebeni @ povrch koule neni stoprocentnd kontrolovidn,

Odstrandni nevyhod posledniho za¥izeni bylo jednim z dlvodd o enahu vytvorit mnoho=
nésobnou #idiei kladku, u které by se béhem jedné jeji otdcky zkontroloval povrch celé koue
le nebo dokonce vice kouli, ¢im¥ by se eniZilo jeji opotfebeni i p¥i pouZiti mék¥iho mate=
ridlu, ktery by méné poskozoval povrch koule, Ndroky na piesnost brouSeni velkého priméru
a slozitého tvaru funkdnich ploch mnohondsobnych ¥idicich kladek vSak byly tak vysoké, Ze
gse je prakticky nepodatilo splnit ani pokud se tykd pFesnosti vytvd¥eni polednikového kon=-
trolniho systému, ani pokud se tykd stability koule v kontrolnim mist&, Za¥izeni nenaslo

praktického uplatnéni,

Uvedend nedostatky dosud pou¥ivanych mechanismi odstranuje zefizeni k odvalovdni kou=
11, zvlastd loZiskovych, pro zajidtdni postupné kontroly jejich povrchu nepohyblivymi ¢id=-
ly v merididlnim systému se dvdma hnacimi elementy s totoZnou osou rotace, kolem které ko
naji souhlasny zdkladni rotadni pohyb a jeden nebo oba konaji piidevny kyvavy pohyb kolem
této osy v rytmu otddek zdkladniho rotadniho pohybu., Podstata vynéleéu gpodivd v tom, Ze
hnacimi elementy jsou koule o stejném primdru jako je prumér kontrolované koule, které
jsou ve vzdjemném dotyku nebo v dotyku s distandni vloZkou a jsou piipojeny pomoci kuZe=
lovych sedel k souosym hnacim hiidelim. Podstata vyndlezu ddle spodivd v za¥izenich pro
udfleni piidavného kyvavého protismérného pohybu souosym hnacim h¥idelim, V prvém p¥ipadé
jsou k vn&jsim konclm souosych h¥ideli pFipevnény k¥iZové klouby, pripojené k #ikmym hii-
delim s prvnimi ozubenjymi Yemenicemi stejného priméru, spojenymi ozubenymi Femeny & dru-
hymi ozubenymi Yemenicemi rovnéZ stejného priméru, piipevnéﬁjmi k piedlohové hifdeli.
V druhém p¥ipadd maji souosé torzni hnaci h¥idele u vnit¥nich koned upraveny dvoupdlové
permanentni magnety, otodnd umisténé ve dvoupSlovyieh statorech buzenych stejnosmérnym
proudem & svymi vndjsimi konel jsou p¥ipojeny ke konclm dutych h¥ideli s prvnimi ozubenymi
femenicemi stejného primdru, spojenymi ozubenymi Femeny s druhymi Yemenicemi rovnéz steje-
ného primdru, pripevnénymi k pFedlohové h¥ideli. Ve t¥etim pripadé je'na kaZdé ze souosych
dutych hiideli p¥ipevnén rotor synchronniho soufdzového motoru, jehoZ stator je elektricky
pPipojen k jedno nebo vicefdzovému gengrétoru.

»v

Pokrok dosafeny vyndlezem spodivéd piedeviim v moZnosti realizovat odvalovaci mecha=-
nismus pro zajisténi postupné kontroly povrchu loZiskovych koull nepohyblivymi &idly bez
obti¥nd vyrobitelngych a drahych mechanickych element, jejich%Z Zivotnost je relativné
nizkd, presto, %e tvrdost materidlu, ze kterdho jsou vyrobeny, je pridinou nebezpedi
34dstelného znehodnoceni kvality opracovédni loZiskovych kouli, Jsou nghraZeny dvéma koule=
mi stejného rozméru s kouli kontrolovanou, jejich# vzddlenost ve sméru osy rotace neni

kritiokd a pPesto je principidlnd zajidténo piesnéjsi odvalovéni kontrolované koule bez
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vzniku nekon%rolovanych pdlovych Gepldek, a to i proto, %e koule s kouli md pitesnd j8i bo=
dovy styk neZ koule s dosud poui{vanym kufelem, Sim% Je rovndZ pFesndji zajistén mechanic-
ky prevod 1 : 1 mezi hnacimi koulemi a kouli kontrolovanou. Cena loZiskovych kouli je pro

uZivatele t¥idiciho za¥izeni, ktery je obvykle jejich vyrobcem, prekticky bezvyznamnd,

Daiéim pokrokem vyndlezu je nahrafeni d¥ive pouiivaného mechanismu pro dosaZeni pri-
davného kyvavého pohybu hnacich elementl, ktery musel byt nucend mazén a presto vykazoval
znadné opot¥ebeni, za¥izenim, které tyto nedostatky nemd a umonuje rychlou vyménu hnacich
elementll, kterymi jsou levné koule, stejného rozmdru jako koule kontrolovand, bez nutnosti
sefizeni,

Péiklad provedeni zabizeni{ k odvalovéni kould podle vyndlezu je zobrazen na p¥iloZengch
vykregech, kde na obr, 1 je zndzorndn princip vyndlezu se dvdme hnecimi kouleni ve vzdjemném
dotyku, na obr, 2 princip se dvéma hnacimi koulemi vzdélenjﬁi o silu distanéni vlozky, na
obr, 3. pidorys za¥izeni s nucenym p¥{davnym kyvavym pohybem hnacich kouli, na obr, 4
bokorys zaiizeni s volnym p¥idavnym kmiténim hnacich kouli & ne obr, 5. Yez elektrickou
hnaci jednotkou pro zdkladni rotadni pohyb a piidavny kyvevy pohyb hnaci koules

Hnaci elementy, kterymi jsou koule 1, 2 stejného prim$ru jako kontrolovand koule 4
/fobr, 1, 2/ jsou uloZeny v kufelovych ;edlech 1, 8 pripevnénych k souosym hnacim h¥{delim
2, 10, 8 totoZnou osou rotace 3, kolem kters kone ji zdkladni souhlasny rotadni pohyb a pii=-
davny protismﬁmy’ kyvavy pohyb. Koule 1, 2 jsou ve vzdjemném dotyku nebo v dotyku s distande

ni vloZkou 6.

Pridevny protismdrny kjvavy pohyb souosych hnacich h¥fdeli 9, 10 je /obr., 3/ dosahovén
pomool k¥iZovyich kloubd 13, 14 pFipojenych jednak k témto hiidelfim, jednak k Sikmym h¥fdelim
i1, 12 s prvnimi ozubenymi ¥emenicemi 17, 19 stejného primdru, spojenymi ozubenymi Femeny
29, 21 s druhymi osubenymi Femenicemi 16, 18 rovn¥Z stejného primdru, které jsou piipevnény
k predlohové hif{deli 15,

Podle obr, 4 je pi¥idavny protism&rny kyvavy pohyb hitfdeli 9s 10 dosahovédn pomocf sou=
osych hnacfch hiidelf 2s 10, které jsou v tomto pFipadd vytvoreny jako torzni a které maji
u vnit#nich koncd upraveny dvoupolové permanentni magnety 26, 27 otodn¥ umist¥né ve dvou=
polovych statorech 28, 29 busenych stejnosmdrnym proudem & svymi vndjdimi konei jsou pfie
pojeny ke koncim dutych hidideli 24, 25 e prvnimi ozubenymi Femenicemi 17, 19 stejného pri-
méru, spojenymi ombemimi femeny 20, 21 s druhymi ozubenymi Femenicemi 16, 18 rovndi steje
ného priméru, pfipevndnych k piedlohové hifdeli 15. ‘

Podle obr. 5 jsou souosé hnaci h¥idele 3, 10 vytvoFeny rovn¥i jako torzni a majf u
vnitinfho konce rovnd# dvoupolovy permanentni magnet 26 otodnd umistény ve dvoupdlovém
statoru 28 buzeném stejnosmérnym proudem a svym vnéjiim koncem jsou pFipojeny ke konctm
dutych hifdeld 24, 25 opatifenych kaZdy rotorem 22 synchronniho soufdzového motoru, jehoZ
stator 34 Jje elektricky p¥ipojen k :jedno‘nebo vicefdzovému generdtoru 35,

Zatizeni k odvalovéni kouli /obr. 1, 2./ mi dvé hnacf koule 1y 2 o0 polomdru R a s to=
toZnou osou rotace 3. Jejich hlavni rotadni pohyb je ve stejném smyslu a p¥idavny kyvavy
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pohyb kolem té%e osy rotace 3 v opadném smyslu. Hlavni rotaéni pohyb hnacich kouli 1, 2
zplisobuje rotadéni pohyb kontrolované koule 4 kolem osy rotace 5 p¥idavny kyvavy pohyd
hnacich kouli 1, 2 kolem osy rotace J v opaéném smyslu zplsobuje kyvdni osy rotace 5 hna=-
né kontrolované koule 4 z jedné krajni polohy 2’ do druhé krajni polohy 2: v pribdhu jede
né otddky. Kontrolovand koule 4 o stejném poloméru R musi mit nutné stejné oté¥ky jako hna=
ei koule 1, 2, nebot poloméry r dotykovych krufnic jsou naprosto stejné, at se hnac{ kouw
le dotykaji fobr. 1/ nebo je mgi nimi mezera dand s vfhodou distanéni vloZkou 6o tloustce

t /obr. 2/,

Jewli polomdr kouli R je polomér dotykovych kruZnic r dén vztahem

r=Rgind .

Jestli%e se hnaci koule 1, 2 vzdjemn& dotykaji /fobr. 1/, tvoii spojnice gtfedll obou hnae
cich koulf 1,
gtejnostranny trojiéhelnik, je r = R sin 60° & 0,866 R

2 a spojnice st¥edu ka%dé z hnacich kouli 1, 2 se stiedem hnané koule 4

Je=1i mezi hnacimi koulemi 1, 2 distandni vloZka 6 o tloudfce t /obr. 2/

Je % = cogs b =1 (0,5 + -ER- )

8 opét r =Rsein# .

Pro zvoleny Uhel® plati naopak vztah pro tloustku t distanéni vlozky §
t = 2R (2cose -1) = D (2co8¢ ~1)
a pro dosud pouZivanou velikost Ghlu e = 45°

t &0,83R & 0,415 D,

Pro dosud nejmensi promdr kouli 4 (D = 3 mm) kontrolovenych kromé optoelektronickou meto-

dou jestd i metodou vi¥ivych proudd a pro obvykle pouzivanou velikost Ghlu & = 45° je

t = 0,415,3 & 1,24 mm .

Rozmér sondy pro kontrolu viFivymi proudy pouzivané pro tento primér kontrolovanych kouli
mé prakticky stejny rozmdr, Sondu lze tedy zcela zapustit do distandni vloZky 6, zv1d5té
pokud nebude prochdzet pFesné mezi hnacimi koulemi 1, 2 a tak, aby jeji funkéni konec mdl

od povrchu kontrolované koule 4 poZadovanou vzddlenost O,1 mm /obr., 2/.

Vybeteni problému umisténi sondy pro kontrolu viFivymi prowdy, pro kterou neni v do=
sud poufivanych mechanismech dostatek mista, zv143té pFi kontrole malych kouli je delasdi
vyhodou vyndlezu., Jeji dosavadni odklopné umistdni s moZnosti nardZeni kouli, zvldsté tva=-
rové vadnych a primisenych kouli men¥iho primdru totiZ postupné znehodnocuje sondu a tim
i kvalitu kontroly a% do jejfho anideni, cof u nékterych vyrobed s vét3im vyskytem zminé-

nych kouli netrvd déle neZ t¥i tydny.

Praktické uplatnéni vyndlezu piedpoklddd vyredeni rychlé a snadné vyménnosti hnacich

kouli 1, 2 a piedeviim vyteseni vhodného za¥izeni pro udileni p¥idavného igfvavého pohybu
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kol jejich totoZné osy rotace 3, kterym by bylo odstran¥no d¥ive pouzivané zaiizeni s vy~
sokym oﬁoti’-ebem’.m, nizkou ¥ivotnosti a obtiinym se¥izenfm. Piitom je t¥eba, aby pridavny
hkivavy pohyb mél pokud moZno plynuly sinusovy prib&h bez vyi¥ich harmonickyeh., PFedlohovd
h¥idel 15 pohdni pomoci stejnych pFevodl s ozubenymi Femenicemi 16, 17, 18, 19 a s ozube=
mfmi Yemeny 20, 21 synchrond a soufdzové ¥ilkmé hiidele Al, 12. Tyto jsou spojeny pomoci
k¥iZovych kloubld 13, 14 vzdjemnd vi&i sobé \hlové orientovanych o 180° s hnacimi hi#fdelemi
2, 10, Sikmé hifdele 11, 12 jsou vidi totoiné ose. rotace 3 hnacich hifdeli 9, 10 sklondny
o ﬁhelﬂ_. Je=1li tento Ghel nulovy, nezpisobuji kiiZové klouby 13y 24 %ddny p¥idavny kjva-
vy pohyb a hnaeci h¥idele 9, 10, maji pouze zdkladni synchronni soufdzovy rotadni pohyb,

Se zvét¥ujicim se sklonem Sikmfch hiideld 1l o thelA se zvétsuje i pifdavny protismdrny
kyvavy pohyb hnacich h¥fdeli 9, 10 a tim i rozted jednotlivych polednikd merididlniho sys=
tému, ve kterém je postupnd snimén povrch kontrolované koule 4. PoZfadovanou rozted poled-
nikd je tedy moZno nastavit velikosti ¢hlu sklonu/d ¥ikmfch h¥idelf il, 12. Pro pot¥ebu
dostavovat kontrolovanou kouli 4 ve smdru jeji osy rotace do urdité polohy miZe byt za=-
¥{zeni vybaveno stavdcim ¥roubem 22 a pru¥inou 23, kterd proti sobd piimo nebo pres dis=

tanéni vloZku § tladi hnaci koule 1, 2.

Obr, 4 pYedstavuje bokorys p¥fkladu provedeni za¥{zenim s volnym pi{davnym kyvavym
pohybem hnacich kouli 1, 2. PFedlohové h¥idel 15 @ ozubené Femenice 16, 17, 18, 19 s ozu=
benymi Femeny 20, 21 zajisfuji soufdzovy synchronni pohyb dutych h¥fdeli 24, 25, ktery
Je 1 zdkladnim roteénim pohybem hnacich kouli 1, 2, nebot vn¥jsi konce hnacich h¥fdelf 9
10 jsou s nimi pevnd spojeny. Hnaci h¥idel 9, 10 vytvorend jako torzni tvori se setrvada
nou hmotou dvoupdlového permanentniho magnetu 26, 27 torzni'kmitavou soustavu, P¥i otédle-
ni dvoupdlového permanentniho magnetu 26, 27 ve dvoupdlovém statoru 28, 29 buzeném stejno=-
smérnym proudem jsou magnetické pdly dvoupdlového permanentniho magnetu 26, 27 st¥idavé
p¥itahovény a odpuzovédny poly dvoupdlovych statord 28, 29. Jsou=1i dvoupdlové permanentni
magnety 26, 27 vzéjemnd dhlové natodeny o 180°, vznikd tim piidavny protismérovy kyvavy
pohyb vnitinich koned hnacich h¥ideli 9, 10. Jeho amplituda, kterou je déna rozted poled~
nikd merididiniho kontrolniho syetému povrehu kontrolované koule 4, miZe byt mdndne veli-
kost{ stejnosmdrného budiciho proudu dvoupdlovyich statord 28, 29. Priklad provedeni v obr.4
zndzornuje p¥ipad, kdy hnaci koule 1, 2 se dotykaji distandni vloZfky £ se zapusténou son=
dou pro kontrolu vifivymi proudy 32, Ddle zndzornuje 1 opdrnou kladku 30 a piitladnou klade
ku 3], které spolu s hnacimi koulemi &+ 2 urduji polohu kontrolovené koule 4. Podobnd jako
v provedeni podle obr., 3 mé gaiizen{ pro dostaveni kontrolované koule ve smdru jej{ osy
rotace stavéci ¥roub 22 a prufinu 23, kterd pies distandni vloiku § proti sobé tladi hna-
ci koule 1, 2.

Obr, 5 pPedstavuje bokorys levé poioviny za¥{zeni, u nj% se dosahuje p#f{davného ky=-
vavého pohybu pravého konce hnaci hif{dele 9 stejn¥ jako u za¥fzeni podle obr., 4 ale zde
kladni synchronni soufézovy pohyb se dosahuje pomoei rotoru 33 p¥ipevnéného k duté hiide-
1i 24, ktery spolu se statorem 34 tvoi{ synchronni soufizovy motor, ktery je spolu s mo=
torem pravé poloviny za¥izeni nepdjen jedno nebo vicefdzovym generdtorem 35+ ZaPizeni tvo=

¥{ kompaktni pohonou jednotku identickou pro levou i pravou stranu, kterd krom&§ lofisek
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neméd opot¥ebitelné cdsti. Dvé pohonné jednotky uloZené nap¥iklad svymi vélcovymi Sdetmi
v migté loZigek do priznatickych sedel, tvo¥i hlavni Edet mechanismu pro pohon kontrolo-

vané koule, snadno seriditelnou a rozebiratelnou,

Za¥izeni podle obr. 3,4 a 5 jsou upravena tak, aby hnaci koule 1, 2y které jsou s ku~-

Zelovymi sedly J, 8 spojeny pouhou samosvornosti nebo trvale adheznim p¥{pravkem, mohly
byt po odtladeni levé &dsti mechanismu snadno vyméndny. To nabyvd stdle vice na vyiznamu,
nebo¥ vyrobel loZiskovych kouli prichdzeji na technologické postupy, p¥i nichZ jsou to=-
lerance jednd vyrobni ddvky loZiskovych kouli velmi dzké., Jeliko3 loZiskové koule Jsou

pro jejich vy¥robce prekticky bezcenné, mohou byt hnaeci koule 1, 2 kdykoliv nahraZeny koue
lemi stejného priméru s koulemi kontrolovanymi, Tim zcela odpadne pot¥eba kontroly jejich
opotiebeni, kterd je nutnd u drahych ¥idieich kladek a je provddéna nep¥imo nesnadnou kon=
trolou sprdvného odvalovdni kontrolované koule 4, jejim popsénim diamentovym hrotem nebo
jinym zpﬁsoﬁem. Tim jsou dény jednoduché a nendkladné podminky pro vidy stoprocentni kon=-

trolu celého povrehu kouli,

Predmét vynédlezu

1. Za¥izeni k odvalovdni kouli, zv145t8 loZiskovych, pro zaji¥téni postupné kontroly Je~
Jich povrchu nepohyblivymi &idly v merididlnim systému, tvo¥ené dvéma hnacimi elementy

8 totoZnou oéou rotace kolem které konaji eouhlésnj zdkladni rotadni pohyb a jeden nebo
oba konaji p¥idevny kyvavy pohyb v rytmu otddek zdkladniho rotadniho pohybu, vyznadené
tim, Ze hnacimi elementy jsou hnaci koule /1,2/ o stejném priméru jako je primdr kontro=
lované koule /4/, které jsou ve vzdjemném dotyku nebo v dotyku s distﬁnéni vloZkou /6/

a jsou pFipojeny pomoci kuZelovych sedel /7,8/ k souosym hnacim h¥{delim /9,10/.

2, Za¥izeni podle bodu 1, vyznadené tim, Ze k vndjsim koncim souosych hnacich hifdeli
/9,10/ jsou p¥ipevnény k¥iZové klouby /13,14/, p¥ipojené k ¥ilmym hi¥idelim /11, 12/
8 prvnimi ozubenymi femenicemi /17, 19/‘stejného priméru, spojenymi ozubenymi Femeny
/20,21/ s druhymi ozubenymi ¥emenicemi /16, 18/ rovnd% astejného primdru, p¥ipevnénymi
k p¥edlohové h¥ideli /15/,

3. Za¥izeni podle bodu 1, vyznalené tim, Ze souosé torzni hnaci h¥idele /9,10/, maji

u svych vnit¥nich koneci upravenydvoupélové permanentni magnety /26, 27/ otodénd umistdné
ve dvoupdlovych statorech /28y29/ buzenych stejnosmdrnym proudem a svymi vndjsimi konci
jsou pFipojeny ke koncim dutfch h¥ideli /24, 25/ s prvnimi ozubenymi Femenicemi /17,19/
stejného priméru, spojenymi ozubenymi Yemeny /20,21/ s>druhjmi ozubenymi Yemenicemi/16,

18/ rovnéZ stejného proméru, piipevndnych k predlohové hifdeli /15/.

4. Zafizeni podle bodu 3, vyznalené tim, Ze na dutych h¥idelich /24,25/ je pripevnén ro-
tor /33/ synchronniho soufdzového motoru, jeho? stator /34/ je elektricky pfipojen k jed-

no nebo vicefdzovému generdtoru /35/.

5 vjkrest
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