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(54) Mechanismus pro upindni souddsti, zejména u automatizova-
nych indukénich oh¥ivacich streja
Mecganigmue Je upevnén na nosgném ri-
mu a ovladany tdhlem a FeSi problém tepel-

ného namdhdni konstruk&nich dild upinade
nechdzejici se v blizkosti induktord a
odstranéni parazitniho ohfevu,., Mechanismus
pro upindni souldsti je vytvo¥en 2z nosné-
ho kusu, na kterém Jsou na Zepech kyvné
p¥ipojena nejméné tri upineci ramena, z
d¥iku prochdzejiciho stredem nosného ku-
su, kde na d¥iku je nadroubovéna vodici
matice, na které je navleden ovlddaci kus
posuvny v ogovém sméru po vodici matice,
pPidemZ ovlddaci kus je kyvné spojen se
spojovacimi pdkami, kteréd jsou na svém
druhém konci kyvnd spojeny s upinacimi
rameny tak, Ze rovina kyvu spojovaci pdky
je vidy shodnd s rovinou kyvu s ni spoje-
ného upinaciho ramene, dédle sestdvajici

'z prufiny opirajici se jednim koncem o
ovlddaci kus s druhym koncem o reguladni
matici naSroubovanou na dPiku, kde se ude-
lu dosshuje tim, Ze reguladni matice je
pevné spojena & kruhovou méddnou deskou
tak, Ze rovina kruhové m&d&né desky je
kolmd k ose d¥iku.
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Vynélez se tyk4 mechenismu pro upindni soudésti, zejména
u automatizovanych indukdnfch strojd.

Souldsti, kterymi je v prib&hu attomatizovaného technelo-
gického procesu manipulovéno, jsou upinény rlznymi upinali. Zej=-
ména pPi indukénim ohPevu kovovych soulést{ rlznych tvard a hmot-
nosti je nezbytné, aby se upinaci sfle nechala regulovat tak, aby
nedodlo k deformaci oh¥&té soudésti (napt. tenkosténného prsten-
ce) upnutim.

Podstatnou nevyhodou dosud zndmych upinald je to, Ze kon~-
strukéni d{ly upinall nachédzejic{ se v biizkosti induktord jsou
vliivem elektromagnetické indukice tepeln& naméhény a dochdzi tak
k rychle jdfmu opotiebeni jejich funkinich ploch, popiipadé i k
jejich poskozenf., Dald8f podstatnou nevyhodou jsou energetické
ztréty vznikajici v ddsledku tohote parazitniho oh¥evu.

Nevyhody dosud znémych upinadd odstranuje mechanismus pro
upinéni souldeti, zejména u automatizovangch indukénich strojd
podle vynélezu, jehoZ podstatm spolivd v tom, ¥e reguladni ma-
tice Jje pevn& spojena s kruhoveu m&dé&nou deskou tak, Ze rovina
kruhové m&d&né desky Je kolmd k ose d¥iku.

Vyhodou mechanismg¥¥%nélezu Jje to, Ze m&dénd deska, pevné
spajené 8 regula¥ni maticf, umoZnhuje ‘snadné nastaveni upinaci
8ily mechanismu rukou. Dald{ vyhodou je, Ze m&dé&né deske, fun-
guje jako zAvit nakrétko a odstin{ tek choulostivé &asti upina-
ciho mechanismu. Soulasné Jje dosaZeno sniZeni energetickych
ztrdt, hebot v disledku omezeni parazitniho chfevu a usmérnénim
elektromagnetického pole induktoru do hmoty oh¥ivané soulédsti
se zkracuje doba ohPrevu soulddsti.

P¥{klad provedeni upinaciho mechanismu je zndzornén na p¥i-
loZenych vykresech, kde na obr. 1 je zobrazen Fez rovinou A-A,
vyznadeny na obrézku 2, na obr. 2 je pchled na mechanismus v pl-
dorysu, na obr. 3 je detail alternativného provedeni m&d¥né desky.
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Mechenismus pro upinani soufdsti 14, upevnény na nosném
rdmu 11l a ovlddany tdhlem 12, sestévajici{ z nosného kusu 1,
ke kterému jsou na éepech 6 kyvné pripojena ne jméng t¥i upinaci
ramena 2. St¥edem nosného kusu L prochézi d¥fk 8 osov& posuvny
v pouzdru 10 a spojeny s téhlem 12, Na dfik 8 je naSroubovéna
vodici matice 3, na které je navleden ovlédaci kus 4 posuvny v
osovém sm&ru po vodici matici 3,e dotladovany na ni pruZinou 9.
Pru%ina 9 se opiré svym druhym koncem o regula¥nf matici I
pevn& spojenou s m&d&nou deskou a nadroubovanou na spodni &dst
d¥{ku 8. K ovlddacimu kusu 4 jsou pomoci &epd 6 kyvn& p¥ipojeny
spojovaci péky 5, které jsou na svém druhém konci pomoci Zepi
6 kyvn& pripojeny k upinacim ramentm 2, pri¥emZ rovina kyvu
spojovacich pék 3 je shodnéd s rovinou kyvu upfinacich ramen 2.

JestliZe je zavé&Seni upinacich ramen 2 provedeno dle obr. 1,
Jsou upinac{ ramena 2 p¥i pohybu ovlédaciho kusu 4 nahoru roz-
viréna. JestliZe je zav&Seni upfnacich ramen 2 provedeno tak,

Ze upinaci ramena 2 jsou piipojena k nosnému kusu 1 ve své stred-
ni{ &4sti a ovlddaci kus 4 na n& plsob{ pomoct spojovacich pék 5
v jejich hornf &dsti, jsou upfnaci ramena 2, p¥i pohybu ovlé-
dacfho kusu 4 nahoru, svirdna. Tato verianta neni na pFfiloZenygch
obrézcich zndzornéna. ' ,

Mechanismus pro upinéni souddstf podle vyndlezu funguje tak,
Ze regulatni matice 7 je p¥i se¥izovéni upfnaci s8fly ovlédéna
pouze rukou prostiednictvim m&d&né desky 13, bez potieby néfadi,
protoZe m¥d&nd deska 13 umo¥nuje snadné uchopeni. MSd&né deska
13 plni tedy dvoji funkei - jednak tvo®{ stinfef kryt a jednak
slouZi jako ovlddaci element reguladni matice 1. P*i otdélent
reguladnf matice 7 je pruZina 9 stladovéna, resp. uvolRovéna
a je tak dosaZeno Z4dané upfnaci s{ly mechanismu.

Upnuté soutést 14 je zasunovéna do induktoru 15, ktery miZe
byt u nizkyeh souddsti 14 proveden jako Jednozévitovy a byvd
zpravidla vyroben z obdélnfkové m&d¥né trubky protékané chladici
kapalinou. Induktor 15 je z divodu pFehlednosti kreslen pouze
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v obr. 1. Optimélni tlous¥ka m&d&né desky z hlediska stinici
funkce, je zévisld na kmitoltu a dalSich okolnostech. KdyZ
je optimélni tlousfka mald, je moZno provést médénou desku
13 s vyhodou podle obr. 3 tak, Ze na vn&jdim obvodu je deska
13 zshnuta, aby umoZnovala pohodlné uchopeni rukou.

PREDMET VYNALEZU

Mechanismus pro upindni soulésti, zejména u automatickych
induk&nich oh¥ivacich strojl, upevnény na nosném rému a ovlé-
dany téhlem, sestévajfici{ z nosného kusu, na kterém jsou na
epech kyvné p¥ipdjena nejméné ti¥i upinacf{ ramena, z d¥iku
prochéze jiciho st¥edem nosného kusu, kde na difku je nadrou-
bovéna vodicl matice, na které je navleden ovlédaci kus
posuvny v osovém sm&ru po vodici matici, pPidemZ ovladaci
kus je kyvn& spojen se spojovacimi pékami, které jsou na svém
druhém konci kyvn& spojeny s upinacimi rameny tsk, Ze rovina
kyva spojovaci paky Jje vZdy shcdnéd 8 rovinou kyvu s ni spo-
jeného upinaciho ramene, ddle sestdvajici{ z pruZiny opira~
jici se jednim koncem o ovlédaci kus a druhym‘koncem 0 re-
gulaéni matici nadroubovanou na d¥fiku, vyznadujici{ se tim,

#e reguladni matice (7) je pevn& spojena s kruhovou m&d&nou
deskou (13) tak, Ze rovina kruhové msd¥né desky (13) je kol-
mé k ose d¥iku (8).

2 vykresy
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Obr. 1
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