CZ 308372 B6

PATENTOVY SPIS

(19)
CESKA

REPUBLIKA

URAD ,
PRUMYSLOVEHO
VLASTNICTVI

(21) Cislo prihlasky:
(22) Piihlaseno:
(40) Zveiejnéno:
(Véstnik €. 27/2020)
(47) Udéleno:
(24) Oznameni o udéleni ve véstniku:

(Véstnik ¢. 27/2020)

2019-267
30.04.2019
01.07.2020

21.05.2020
01.07.2020

(11) Cislo dokumentu:

308 372

(13) Druh dokumentu: B6
(51) Int. Cl.:

B23B 31/16
B23B 31/165
B230 3/12
GO01B 5/10
GO1B 7/12

(2006.01)
(2006.01)
(2006.01)
(2006.01)
(2006.01)

(56)  Relevantni dokumenty:

US 2008112781; US 2015352642; CZ 29051U; US 2014167369, DE 865093; FR 493751.

(73)  Majitel patentu:

VITKOVICE MECHANIKA a. s., Ostrava,
Vitkovice, CZ

(72)  Pivodce:
Ing. Zdenék

Ing. Kamil Sikora, Ph.D., Ostrava, Poruba, CZ

Pochyly, Ostrava, Zabieh, CZ

Ing. Daniel Cech, Sternberk, CZ

(74)  Zastupce:

Ing. Pavel Nadvornik s.r.o., Klinova 620/1, 709 00
Ostrava, Hulvaky

(54) Nazev vynalezu:
Zaftizeni k eliminaci vyoseni soustruZeného

tézkého obrobku a zpiisob k jeho realizaci

(57)  Anotace:

Tézky obrobek (2) je otaceny motorem (3). Upnutym
koncem (1) je uchycen ctyfmi Celistmi (4) ve vieteniku

(5) a volnym koncem (6) je uchycen konikem (7). Kazda
Celist (4) je uchycena v posuvném mechanismu
ovladaném elektromotorem. Pokles upnutého konce (1)

obrobku (2) zpusobeny jeho hmotnosti je zaznamenan

méftidlem (11) a nasledn¢ eliminovan radidlnim

posunutim protilehlé dvojice upinacich Celisti (4) v

posuvném me

chanismu na vieteniku (5).
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CZ 308372 B6

Zarizeni k eliminaci vyoseni soustruzeného téZzkého obrobku a zpusob k jeho realizaci

Oblast techniky
Vynalez se tyka zafizeni k eliminaci vyoseni upnutého konce horizontalné situovaného,

soustruzeného tézkého obrobku a zpuisobu eliminace vyoseni takto upnutého obrobku. Redeni je
vhodné pro pouziti u soustruhu, obrabg¢jiciho obrobek o hmotnosti presahujici 20 tun.

Dosavadni stav techniky

Pii soustruzeni horizontaln¢ situovaného, soustruzeného tézkého obrobku je volny konec
obrobku relativné pevné uchycen znamym zpusobem pomoci koniku. Upnuty konec obrobku je
uchycen ve vieteniku pomoci ¢elisti.

Snahou je provést jednotlivé komponenty, realizujici uchyceni upnutého konce obrobku,
dostateéné¢ masivni a minimalizovat vili otaenych a posunovanych ¢asti, tj. vieteniku, Celisti a
hridele, na které je vietenik uchycen.

Pokud je obrobek tézky nckolik desitek tun a jeho prumér je umémy jeho hmotnosti, dochazi
vlivem gravitace k posunuti obrobku smérem dolu, tj. k jeho vyoseni. Takto nastava pfi jeho
otaceni, ale zejména pii technologickém prerusSeni soustruzeni. Tim dochazi k nepresnostem
vlastniho soustruzeni.

Dosud je provadéna cCasteCna eliminace vyoseni upnutého konce horizontalné situovaného,
soustruzencho t€zkého obrobku pouzitim masivnich a presnéjSich upinacich elementu, které maji
mens$i vali pfi manipulaci. Tim se Castecné zajisti mensi vyoseni obrobku, 1 pokud je jeho
hmotnost vysoka. Nevyhodou tohoto feseni je vEtSi cena takovéhoto zafizeni.

Je taky znamo provadét soustruzeni tézkého obrobku s ohledem na vyoseni upnutého konce
soustruzenc¢ho zpuisobem, ktery ¢aste¢né eliminuje vliv jeho vyoseni.

vvvvvv

problému s vyosenim konce horizontalné situovaného, soustruzen¢ho tézkého obrobku.
Nasledkem je nepfesné provedeni soustruznické prace, a to zejména u soustruzeni obrobku
s hmotnosti nad 20 tun, kdy je vyoseni upnutého konce horizontalné situovaného obrobku
znacéné.

Podstata vynalezu

Uvedené nevyhody do zna¢né miry odstraiiuje zafizeni k eliminaci vyoseni upnuté¢ho konce
horizontalng situovaného, soustruzen¢ho tézkého obrobku a zpuisob k jeho realizaci, podle tohoto
vynalezu.

Podstata zafizeni podle tohoto vynalezu spociva v tom, ze motorem otaceny obrobek je uchyceny
upnutym koncem ctyfmi Celistmi ve vieteniku a volnym koncem je uchyceny konikem. Na
vieteniku jsou pravidelnd radialné rozmistény Gtyfi Gelisti. Celisti jsou rozmistény paprskovité
tak, ze je mezi nimi uhel 90°. Kazda z Celisti je uchycena v posuvném mechanismu, ovladaném
elektromotorem, umoziujici radialni pohyb celisti po vieteniku. Elektromotor je napajeny z
proudového zdroje. Pro méreni horizontalniho vyoseni upnutého konce obrobku je v blizkosti
vieteniku umisténo méfidlo vzdalenosti. Motor, elektromotor a méfidlo jsou propojeny s fidici
jednotkou.
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Podstata zafizeni spociva rovn€z v tom, Ze posuvny mechanismus je Sroubovy se Sroubem, ktery
je otaceny elektromotorem.

Dale je podstatné, ze méfidlem je indukéni analogovy snimac, umistény ve svislé roving,
prochazejici osou obrobku.

Podstatné je rovn€z to, Ze napajeni motoru z proudového zdroje je pres krouzkovy sbérac.
Konecné je podstatné, Ze elektromotor je krokovy.

Podstata zpusobu eliminace vyoseni upnutého konce horizontalné situovaného, soustruzeného
tézkého obrobku, uchyceného v upinacich celistech, umisténych na vieteniku podle tohoto
vynalezu spociva v tom, Ze je méfeno horizontalni vyoseni upnutého konce obrobku. Vyoseni
upnuté¢ho konce obrobku je nasledné eliminovano vertikalnim posouvanim upnutého konce
obrobku, realizovanym soucasnym, stejnosmérnym, stejné¢ velikym, radialnim posouvanim
protilehlé dvojice upinacich celisti po vieteniku. Eliminace vyoseni je realizovana kontinualng,
resp. v kratkych ¢asovych usecich je provadéno méreni vyoseni upnutého konce a jeho eliminace.

Podstata zpusobu eliminace vyoseni spociva dale v tom, Ze pii zjisténi vyoseni upnutého konce
obrobku jeho hmotnosti smérem doli neni eliminace vyoseni realizovana posuvem obrobku
smérem nahoru, nybrz je realizovan posuv upnutého konce obrobku smérem dolu, ale az v
moment¢ otoceni obrobku do té polohy, kdy vyoseni muze byt eliminovano vertikalnim posuvem
obrobku smérem dolu.

Podstata zpusobu eliminace spociva rovné€z v tom, ze posouvani upnutého konce obrobku je
realizovano za soucasn¢ho otaceni obrobku, tj. bez pferuseni operace soustruzeni.

Objasnéni vvkresu

Vynalez je blize objasnén pomoci vykresi, na kterych je schematicky znazornéno zafizeni pro
eliminaci vyoseni upnuté¢ho konce horizontalné situovaného, soustruzeného tézkého obrobku
podle tohoto vynalezu. Na obrazku ¢. 1 je schematicky znazorméno uchyceni obrobku mezi
konikem a upinacimi celistmi na vieteniku. Na obrazku ¢. 2 je schematicky znazomén bocni
pohled na vretenik s upinacimi ¢elistmi a posuvnym mechanismem.

Priklady uskuteénéni vynalezu

Na soustruhu je obrabén horizontalné situovany obrobek 2 o hmotnosti 25 tun, ktery je rychlosti
Sest otacek za minutu otaCen motorem 3. Jeho upnuty konec 1 je uchycen ¢tyfmi Celistmi 4 ve
vieteniku 5. Volny konec 6 obrobku 2 je uchycen konikem 7. Ctyf‘i Celisti 4 jsou ve vieteniku 5
pravideln¢ rozmistény tak, Ze vzajemné sviraji uhel 90°. Jejich rozmisténi je radialni, tj. jsou
rozmistény paprskovité. Aby se mohla kazda celist 4 po vieteniku 5 radialné pohybovat, je kazda
Celist 4 uchycena v posuvném mechanismu 8. Kazdy ze ¢tyf posuvnych mechanisma 8 je ovladan
samostatnym krokovym elektromotorem 10 o vykonu 50 W. Kazdy ze ctyf posuvnych
mechanismu 8 je Sroubovy se Sroubem, ktery je otacen krokovym elektromotorem 10. Kazdy ze
¢tyt elektromotorti 10 je napajen z proudového zdroje. Protoze jsou elektromotory 10 umistény
na otacejici se ¢asti soustruhu, je jejich napajeni z proudového zdroje pres krouzkovy sbéraé. Pro
meéfeni horizontalniho vyoseni upnutého konce 1 obrobku 2 je v blizkosti vieteniku 5 umisténo
me¢fidlo 11 vzdalenosti. Motor 3, elektromotor 10 a méfidlo 11 jsou propojeny s fidici jednotkou,
tvofenou mikroprocesorem.

Funkce zafizeni je nasledujici:
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Pii zapoceti soustruzeni horizontalné situovaného, soustruzeného tézkého obrobku 2 je méfidlem
11 méfena vzdalenost upnuté¢ho konce 1 obrobku 2 od referencniho bodu v prostoru, a tim
definovano situovani osy upnutého konce 1 obrobku 2. Nasledné je motorem 3 obrobek 2
rychlosti Sest otacek za minutu otaen a provadéno znamym zpusobem jeho soustruZeni.
Negativni vliv gravitace a hmotnosti obrobku 2, projevujici se vyosenim obrobku 2 smérem doli,
je kontinualné eliminovan vertikalnim posouvanim upnutého konce 1 obrobku 2. Posuv obrobku
2 je realizovan soucasnym, stejnosmémym, stejné velikym, radidlnim posouvanim protilehlé
dvojice upinacich celisti 4 na vieteniku 5. Posuv obrobku 2 je mozno realizovat v momentu
zji§téni negativniho vlivu gravitace, kdy se upnuty konec 1 obrobku 2 posunul smérem doli.
V tom prfipad¢ je nutno obrobek 2 vyzdvihnout posunutim protilehlé dvojice upinacich celisti 4
na vrieteniku 5. Zdvihani obrobku 2 klade vysoké naroky na potfebnou silu, a tim 1 masivnost
po pootoceni obrobku 2 o uhel cca 90° a eliminovat vyoseni upnutého konce 1 obrobku 2 smérem
vodorovnym. S vyhodou je mozno poseckat na pootoceni obrobku 2 o uhel 180° a vyoseni
upnutého konce 1 obrobku 2 eliminovat jeho posunem smérem doli. Realizace eliminace vyoseni
upnut¢ho konce 1 obrobku 2 je mozno realizovat v dobé soustruzeni obrobku 2, tj. pfi jeho
otaceni.

Prumvslova vyuzitelnost

Vynalez je mozné vyuzit pri soustruzeni horizontaln¢ situovaného obrobku s hmotnosti 1 nékolik
desitek tun.

PATENTOVE NAROKY

1. Zafizeni pro eliminaci vyoseni upnutého konce (1) horizontalné situovaného, soustruzen¢ho
tézkého obrobku (2), vyznacujici se tim, ze motorem (3) otaeny obrobek (2) je uchyceny
upnutym koncem (1) ¢tyfmi Celistmi (4) ve vreteniku (5) a volnym koncem (6) uchyceny
konikem (7); pfitom na vreteniku (5) jsou pravidelné radialné rozmistény Ctyri Celisti (4), kazda
pro radialni pohyb uchycena v posuvném mechanismu (8), ovladaném clektromotorem (10),
napajenym z proudového zdroje; pri¢emz pro méfeni horizontalniho vyoseni upnutého konce (1)
obrobku (2) je v blizkosti vieteniku (5) umisténo méridlo (11) vzdalenosti; pfitom motor (3),
elektromotor (10) a méridlo (11) jsou propojeny s ridici jednotkou.

2. Zafizeni podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze posuvny mechanismus (8) je Sroubovy se
Sroubem, ktery je otaceny elektromotorem (10).

3. Zafizeni podle naroku 1, popfipad¢ naroki 1 a 2, vyznacujici se tim, ze méfidlem (11) je
induk¢ni analogovy snima¢, umistény ve svislé roving prochazejici osou obrobku (2).

4. Zafizeni podle n€kterého z predchozich naroki, vyznacujici se tim, Ze napajeni motoru (3)
z proudového zdroje je pres krouzkovy sbérac.

5. Zarizeni podle n¢které¢ho z predchozich naroku, vyznadujici se tim, Ze elektromotor (10) je
krokovy.

6. Zpusob climinace vyoseni upnutého konce (1) horizontalné€ situovaného, soustruzené¢ho
tézkého obrobku (2), uchyceného v upinacich cCelistech (4) umisténych na vreteniku (5),
vyznacujici se tim, Ze je méfeno horizontalni vyoseni upnutého konce (1) obrobku (2), které je
nasledn¢ eliminovano vertikalnim posouvanim upnuté¢ho konce (1) obrobku (2), realizovanym
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soucasnym, stejnosmérnym, stejn¢ velikym, radidlnim posouvanim protilehlé dvojice upinacich
Celisti (4) na vieteniku (5).

7. Zpusob podle naroku 6, vyznacujici se tim, Ze posouvani upnutého konce (1) obrobku (2) je
realizovano smérem dolu.

8. Zpusob naroku 6, popfipadé naroku 6 a 7, vyznacujici se tim, Ze posouvani upnutého konce
(1) obrobku (2) je realizovano za soucasn¢ho otaceni obrobku (2).

1 vykres

Seznam vztahovych znacek

1 - upnuty konec

2 - obrobek
3 - motor
4 - Gelist

5 - wvietenik

6 - volny konec

7 - konik

8 - posuvny mechanismus
10 - elektromotor

11 - méfidlo
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Obr. 1

Obr. 2



