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{64} Zariadenie na meranie geometrickej‘ Rresnosti prefabrikatov

vyraby,

Pod pojmom geametricks Presnost sa rozumie presnost v hlavaych rozmeroch ako dI%ka, §ir-~
ka a hridbka. Dalej je to presnost v rovinnosti, priamosti a pravotdhlosti. Dovolené odchylky
vV presnosti sd stanovend prislufnymi normami. Na kontrolu geometrickej presnosti v takom roz-~
sahu nie sd k dispozicii zariadenia, ktoré by komplexne merali a vyhodnocovali odchflky viet~
kych tychto meranti rychle a s dostato&nou Presnostou.

Sd zndme zariadenia, ktorymi mo%no merat rovinnost, priamost a pravouhlost vytvorenin
vztaZnych rovin a primeriavacim fotoindikaénim z;riadenim, zaistovat ru&ne mechanickym merad-
lom odchylky. Takdto metoda je viak pomerne pomald, nemoXno ju preto zariadit do vyrobnej
linky prefabrikitov.

Ich spoloé&n4d nevyhoda spoliva v tom, Ze sd to metody zdlhavé, pritom zariadenia zlo%ité
a4 pre komplexné meranie vietkych odchylok rozmerov geometrickej presnosti prefabrikitoyv nepo-

uZitelnd.

Ich nevyhody odstrafiuje zariadenie podla vynilezu, ktorého podstata spoéiva v tom, Ze
zariadenie pozostdva z dvoch zvj§senych zdkladov opatrenych letmo uloZenymi konzolami. Medzi
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nimi, na drovni podlahy, je ébzdfine vytvorend kdléjovﬁ drédha s ﬁojézdne uloiénim vozjﬁom,

opagrenémlkolmo vo éméie,jeh9 @Q&ybfg<?o§€3¥pmzvvé '?W%Q?Y99315?§°;rémf: teleskopni, na vol-
nom konci s kladkami a na ich teleskopicky pohyblivej Babti s'vytvorényw vedenim v smere
pozdlZnej osi teleskopov, na ktorom si posuvne uloZené indikdtory s upevoenymi snimadmi na sle-
dovanie §tyroch povrchovﬁch pldch prefabrikitu v pozdlZnom smere. PozdIlZine v smere- kofajovej
drdhy, nad fiou, vo vnitornom priestore rdmu v konStantnej vidialenosti proti!ahl}th dyojic
medzi sebou, zo Styroch strdn sd vytvorené vzta¥iné roviny, smerované do snimaéov{é;v~pnig§to-
re zdkladov, za konzolami je vytvorené pozdIlZne vedenie, na ktorom si pozdIline pnggné.@iéie-
né indikdtory s‘upevnenimi snima&mi na sledovanie dIZkovych rozmerov prefabfikécu? K;lﬁé'ha
smer kolajovej drdhy v priestore za konzolami, v kondtantnej vadialenosti medzi sebou z dvoch

strdn, st vytvorenéd vztainé laserové roviny, smerované do snimadov na indikdtoroch zariadenia.

Vyhoda tohoto meraciehe zariadenia gpotiva v tom, Ze umo¥iinje Zasovo newdvnéné pfadefﬁhié
vietkjch geometrickych rozmerov a adehylok prefabrikdtu s po%adovanou presrcetou, bez zloZi-
tej manipuldcie 5 prefabrikidtom, &i meracim zariadenim. Pritom zber a vyhodnecovanie ziskanyeh
ddajov mdZe byt automatizované.

Pou¥itim zariadenia sa ziska vy¥35i d&inok v rychlosti, presnosti a komplexnosti merania
a nédsledne jeho vyhodnocovania takto ziskanych ddajov a to s vyldifenim vplyvu Iudského &ini-
tela na presnost merania. Obmedzuje tie? zloZitd manipuldciu s prefabrikdtom pred a polas me-

rania, aj po jeho ukoneni na najnif¥iu moZnd mieru.

Na pripojenych vykresoch je zndzornené zariadenie podla vyndlezu v prikladnom prevedeni,

kde na obr. 1 je znpédzorneny pozdliny rez, na obr. 2 prieiny rez zariadenim.

Zariadenie pozostdva z dvoch vyvySenyech zdkladov ] opatrenych k sebe orientovan?mi, let-

mo uloZenymi konzolami 2, na ktorych sa vkladd pred meranim prefabrikdt 3.

Na podlahe, medzi dvoma vyvy¥enymi zdkladmi 1 je pozdI# meraného prefabrikitu 3 vytvore-
nd kolajovd drdha 4, na ktorej je umiestneny pojazdny vozik 5 rdmovej konftrukcie, obopinaji-

ci svojim rédmom merany prefabrikdt 3.

Pojazdny vozik mé4 z vnitornej strany jeho rdmovej korStrukcie upevnené po celom obvode
teleskopy 6 jednym koncom votknuté v réme a na druhom konci opatrené pojazdnymi kladkami 7,
s indikdtormi 8, ktoré sd spolu so snimalmi 9 posuvné kolmo k stendm prefabrikdtu vo vedeni
13 a obklopujté cely povrch prierezu prefabrikdtu 3 vo zvolenom rozostupe tychto telesko~
pov od seba.

V pozdI¥nom smere kolajovej drdhy 4, nad fou, vo vnlitornom priestore rdmu 5 si v kondtant-
nej vzdialenosti medzi sebou vytvorené ¥tyri vztainé roviny 10, 10” a 11, 11~ =z bliZSie ne-

‘zakreslenych, o sebe zndmych zdrojov, ktoré smeruji do snimaZov 9.

TieZ v priestore vyvySenych zdkladov 1, na odvrdtenej strane konzol 2 je vytvorené pozdlZ-
ne vedenie 13, na ktorom sd tiei posuvae uloZené indikdtory 8 s upevnenymi snimalmi 9°, do
ktorych smeruji laserové roviny 14, 14" kon8tantne a nepohyblivo od seba vzdialené, vytvdra-

né z bli%fie nezndzornenych o sebe zndmych zdrojov.

Vietkych Zest rovin takto spolu obklopujd merany prefabrikit a vytvédrajd okolo neho akj-
si elektroopticky etaldon, vodi ktorému sa pomocou zariadenia vykondva primeriavanie k povrchu

prefabrikdtu.

Funkcia zariadenia podla vyundlezu je nasledovnd. Po ulofeni meraného prefabrikdtu 3 na
konzoly 2 sa postupne posidva nezndzornenym mechanizmom pojazdny vozik 5 po kolajovej drdhe 4,

pozd[Z meraného prefabrikitu 3.
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Pojazdné kladky 7 teleskopov ¢ sa odvaluji Po priamke na-ploche prefabrikitu 3 a sledujd
jeho povrech tym, %e sé teleskopmi k nemu dotldZané. Pri rozmerovjych odchjlkach sa tieto od~-
chylky pomocou prufne pracujicich teleskopov prenesd mechanicky na snimade, ktoré sé elektro-
mechanickou spitnou vdzbou cez indikdtory 8 udrZované vidy v laserovych rovindch a to tak,

Ze indikdtor sa spolu so snimafom 9, pri vychylke presdva po vedeni 13. Impulz na presdvanie,
€i samonastavovanie indikdtorov ddvajd beZne zndmym spdsobom dvojpolohové snimale 9 s deleny-
mi fotonkami, na zdklade rozdielueho el. potencidlu ziskaného z fotoniek na zdklade rozdielmne
osvetlenej stopy laserovyjch rovin, jeho ndbehu uZ pri prevySeni o nepatrnd hodnotu, ked pred-
tym bol tento potencidl vyrovmany. Impulz z rozdielneho potencidlu uvedie do Zinnosti indikd-
tor 8, ktory ako napriklad krokovy servo el. motor vyvodi pohyb k samoustaveniu, ale zédroved
presne odkrokuje vychylend merand hodnotu, ktord sa sdlasne registruje ako ddaj do registral-
ného a vyhodnocovacieho zariadenia a to kontinudlme spriahnuto s pohybom pojazdného vozika 5.
Takto ziskany priebeZny reliéf rozherovych odchylok md%e byt zaznamenany graficky a vyhodnoco-

vany samolinnym poditadom.

KedZe laserové roviny sd od seba vzdialené o konStantnd, vidy nemennd vzdialenost, vytvd-
rajic tak preéni primeriavaci etalon, namerané a takto ziskané odchylky predstavujd jednak .
odehylky od rovinnosti, ¢&i priamo;ti, ale predstavujd aj ddaj o hrdbke, &i Sirke prefabrikd-
tu. Pritom sa jednd o hodnoty, merané sifasne po celom povrchovom obvode prefabrikdtu a pozdlz~-

ne kontinudlne po priamkach.

Obdobne je tomu aj pri merani dlZkového rozmeru prefabrikdtu 3. PozdIlfne vedenie 13" po
uloZeni ﬁrefabrikétu 3 sa z nulovej polohy presunie na priamy dotyk s Zelnymi stenami prefab=
rikdtu, V zdpiti, ked snimaé 9 osvetleny laserovymi rovinami 14, 14 zachyti uZ v ndbehu
rozdielnost osvetlenej stopy a tym aj rozdielnost el. potencidlu, ziskaného na dvojiciach fo~
toniek, dé impulz k spétnovizbovému pohybu indikdtorov 12, ktoré krokovym motorekom odkro-
kujt impulzy, €0 v konelnom dbsledku znamend odmeranie dIZky prefabrikidtu, ktord vyhodnoti

samolinny polita¥, ako komplexny ddaj.

Zzarjadenie je pouZitelné aj na meranie kontinudlnych odchyliek kon3trukcii pozdIZneho
tvaru v strojdrskej vyrobe a to pri merani jeho geometrickych rozmerov, ake je dlZka, §irka,
vy8ka, hrdbka, priamost, rovinnost, pravouhlost, najmi pri opakovanej vyrobe. NevyZaduje vy~

robu ndkladnych etaldnov. Na presné meranie postali presnd kolajovd drdha s pojazdnym vozikom.

PREDMET VYNALEZU

Zariadenie na meranie geometrickej presnosti prefabrikdtov mechanickym snimdnim ich po~
vrchu a jeho primeriavanim fotoindikdciou k referen¥nej rovine laserového lda pomocou &idla
a registralnej aparatiry vyznalujdci sa tjym, Ze pgzostéva z dvoch vyvysenyeh zdkladov /1/
opatrenjch k sebe orientovanymi, letmo uloZenymi konzolami /2/, medzi kteorymi na drovni podla-
hy je pozdline vytvorend kolajovd drdha /4/ s pojazdne uloZenym vozikom /5/ opatrenom kolmo
vo smere jeho pohybu po celom vndtornom obvode jeho rdmu teleskopmi /6/, na volnom konci
s kladkami /7/ a na ich teleskopicky pohyblivej fasti s vytvorenym vedenim /13/ v smere
pozdiZnej osi teleskopov /6/, na ktorom si uloZené posuvne indikdtory /8{ s upevnenymi snimad-
mi /9/, na sledbvanie styroch povrchovyeh pldch prefabrikdtu v pozdIZnom smere, prifom pozdlZ~
ne, v smere kolajovej drdhy /4/, nad Bou, vo vnitornom priestore rdmu vozika {5/, v konitant~
nej vzdialenosti protilahlych dvojic medzi sebou, sd zo ¥tyroch strdn vytvorené vztainé ro-
viny /10, 107 a 11, 117/ smerované do snimalov /9/ a v priestore zdkladov /1/ za konzolami
/2/ je vytvorené pozdI¥ne s kolajovou drdhou /4/ vedenie /137/, na ktorom sd pozdIlZne, posuv-~
ne uloené indikdtoxry /12/ s upevnenymi snimadmi /97/ na sledovanie dlZkovych rozmerov pre=-
fabrikdte, prifom kolmo na smer kolajovej drdhy /4/ v priestore za konzolami /2/ v kon3tantne]
vzdialenosti medzi sebou si vytvorené dve vztainé laserové rovimy /14, 147/, smerované do sni-

madov /97/ na indikdtoroch /12/ zariadenia.

2 listy vykresov

Severografia. n. p.. zévod 7. Most
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