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Vynélez se tykd za¥fzeni pro automatické m&¥enf rotalnich soutdsti, u kterého se Fe¥f
sniméni rozmdrd rota¥nich souddstf pohyblivymi dotyky, jejichZ pohyb je ovladén elektromoto-
rem pfes kulidkovy Sroub ve dvou rovindch a dovoluje m&¥it nejen prim&ry, ale i délky v ose
rotaéni soufdsti. Jednotlivé pohyby jsou provadé&ny automaticky.

Dosud zndmi za¥izeni pro automatické m&¥enf rotadnich souldsti vyuifvajf pro m&¥eni
rotadnich souddsti pruZné dotyky a jejich pomé&rn& maly pracovni zdvih je snfmé&n analogovymi
snima&i. Pokud jsou pro snimé&ni rozm&rld rotadnich soud# -ouiity‘éirokorozsahové snimade
je rozsah m&¥enych primérd na rotaéni souldsti v&tS3{i neZ u snimadl analogovych, ale oba
zplsoby snimdnf vyZaduji jednoldelové konstrukce m&¥icich za¥izeni a nedovolujf univerz4lni
pouZiti ve strojirenské vyrob&.

VySe uvedené nedostatky odstranuje zaffzen{ pro m&¥eni rotalnich souddsti{, jehoi podstata
spo&ivd v tom, Ze je tvofeno posuvné uloZenym nosnikem, opatfenym loZisky pro uchyceni
kuliZkového $roubu, jehoZ osa je rovnob&Znd s osou nosnfku. Nosnik je opat¥en pohyblivou
objimkou, kter& vykondvd pohyb ve sm&ru osy nosniku a je pevn& spojena s matici kuli&kového
Sroubu. Vodici objimky jsou pevné spojeny s deskou, zatimco mé&¥ic{ dotyky, které m&¥{ obrobek,
jsou upevnény tak, Ze prvni méfici dotyk je p¥fes vym&nny drZdk a nosi& pevn& spojen s objim-
kou a druhy mé¥ic{ dotyk je p¥es vyménny dridk a nosidé pevné spojen s nosnikem. Vzdjemny
relativn{ pohyb mé&¥icich dotykd je ovlAdan elektromotorem, jehoZ stator je pevn& spojen
s nosnikem a rotor elektromotoru s kulilkovym Sroubem p¥es spojku, a na druhém konci nosniku

je pfipojeno na kuliZkovy Sroub pfes spojku rotaéni odm&fovaci za¥izeni.

Uspo¥ddédni{ za¥fzeni pro automatické m&¥eni rota&nich souldsti dovoluje provad&t kontrolu
rota&nich souddstf tvarové odliZnych v automatickém reZimu na jednom m&ficim pracovisti.
Jednotlivé pohyby mé&¥icich dotykd v ose y a pojezdy sestavy dotykl na nosniku v ose x dovoluji
realizovat méfen{ ve dvou rovindch. Jako m&Fic{ za¥izen{ pro m&¥eni rotadnich soudédsti
miZe byt aplikovéno jak do konven&ni strojirenské vyroby, tak pfedeviim na pracoviité tech-
nické kontroly v automatizovanych vyrobnich systémech, robotizovanych technologickych praco-
vigtich. Rfzen! pojezdl m&¥icich dotykd je provad&no poéftadem, kter§y soulasnd provadi
matematické operace pro vypolet geometrickych parametri a miZe informace o provedeném m&feni
pYeddvat nad¥izenému po&itali. Koncepce tohoto mé&¥iciho za¥izeni podstatné& zvy3uje jeho
stupeﬁ automatizace a tim i 3ir3i uplatnéni v automatizovanych vyrobnich systémech.

Na p¥ipojenych vykresech je zndzornéno uspofédddni za¥izeni pro automatické m&feni
rotaénich souZdsti podle vyndlezu, kde na obr. 1 je nakreslen ndrys za¥fzen{ a na obr. 2
je uvedeno puidorysné uspofdddni tohoto za¥fzeni. Za¥izeni je tvo¥eno posuvné& uloZenym nosni-
kem 1, ktery je opatfen loZisky 11, 12 pro uchyceni kulifkového Sroubu 2, ktery md osu
rovnob&Znou s osou nosniku 1. Nosnik 1 je opat¥en pohyblivou objimkou, kterd vykondv4d pohyb
ve sméru osy nosniku 1, p¥itom objimka 4 Jje pevné spojena s linedrnim snimadem
18 a s maticf{ 13 kulikového Sroubu 2. Vodici objimky 3, 5 jsou pevné spojeny s deskou
23, zatimco m&Fic{ dotyky, které m&¥{ obrobek, jsou upevn&ny tak, %e prvni md¥icf dotyk
8 je pYes vym&nny drZdk 7 a nosil 6 pevné& spojen s objimkou 4 a druhy mé¥ici dotyk 9 je
pfes vym&nny drZédk 10 a nosi& 16 pevn& spojen s nosnikem 1. P¥itom vzdjemny relativni pohyb
meéficich dotykl je ovladan elektromotorem 20, jehoZ stator je pevné spojen s nosnfkem 1
a rotor elektromotoru s kulitkovym 3roubem 2 pfes spojku 19 a na druhém konci nosniku 1

je pfipojeno na kulilkovy Zroub 2 rotalni odm&fovaci za¥izenf 14 pfes spojku 15.

P¥ed m&¥enim v klidovém stavu jsou dotyky 8 a 9 otevieny, pohyblivd objimka 4 je v
pravé krajni poloze a dotykd se objimky 3, nosnik 1 je v levé krajn{ poloze. Podstata funkce
za¥izeni spo&ivd v tom, Ze snimdn{ rozmérl obrobkl je provddéno m&ficimi dotyky 8 a 9 {(obréi-
zek 1), které se pohybuji k povrchu obrobku 21 pfes pohyblivou objimku 4, jejiZ pohyb je
proveden z matice 13. Po najet{ mé&¥icfho dotyku 8 na obrobek 21 se p¥estane pohybovat objimka
4 s m¥ficim dotykem 8 a kuliZkovy 3roub 2 se otd¥{ dédle dokud se druhy m&¥ic{ dotyk 9 nedotkne
obrobku 21. Po dotknut{ mé&¥icfho dotyku 8 na povrchu obrobku 21 se za&ne m&fici dotyk 9
piibliZovat k povrchu obrobku 21 spolu s nosnikem 1, motoru 20 a rotalnim odm&¥ovacim za¥ize-
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nim 14. Pohyb m&ficiho dotyku 9 je ukonden p¥i najeti m&¥icfho dotyku 9 na povrch obrobku
21. vzdjemnd poloha m&ficich dotykl 8 a 9 je registrovéna bud rota&énim odm&¥ovacim za¥izenim
14, nebo z linedrniho m&Fictfho systému 17. Aby p¥itla¥né sfly m&¥icich dotykd 8 a 9 byly

v predepsanych mezich je omezovén kroutici moment elektromotoru 20.

Pohyb mé&ficfho dotyku 9 spole¥n& s nosnikem 1 k povrchu obrobku 21 je realizovin ve
vodicich objimkdch 3 a 5, které jsou pevné spojeny s deskou 23. K desce 23 jsou pF¥ipevné&ny
1isty 22 a 30, které vedou na vedeni 24 m&Fici za¥fzenf{ v rovin& kolmé k rovin& m&¥icich
dotykG 8 a 9. Pohyb je realizovédn pfes t&leso 25 pevné spojené s deskou 23 a kuli&kovy
Sroub 26. Otadivy pohyb kulifkového Sroubu 26 je ovladdan elektromotorem 35 pfes spojku
36. Na druhé strané& kulilkového Zroubu 26 je p¥es spojku 32 p¥ipojeno rota&ni odm&¥ovacl
za¥izeni 31, které registruje pojezdy v ose y. Dal${ varianta registrace pojezdd v ose
y je p¥es linedrnf mé&¥ici systém 29 a snimal 28 umist&ny na drZdku 27. Obrobek 21 je pak
upevnén ve Epilkéch 33 a 34, které jsou soulédsti vedeni 24.

PREDMET VYNALEGZU

1. zafizen{ pro automatické m&¥eni rota&nich souddsti vyznadené tim, %e je tvofeno
posuvné uloZenym nosnikem (1), ktery je opat¥en loZisky (11, 12) pro uchyceni kulidkového
$roubu (2), ktery md osu rovnob&inou s osou nosniku (1), déle je nosnik (1) opatfen pohyblivou
objimkou, kterd vykondva pohyb ve sméru osy nosniku (1), p¥itom objimka (4) je pevn& spojena
s matic{ (13) kuli&kového ¥robu (2) a vodici objimky (3 a 5) jsou pevnd spojeny s deskou
(23), zatfmco m&¥ici dotyky, které m8¥{ obrobek, jsou upevndny tak, ¥e prvn{ m&¥ic{ dotyk
(8) je pres vyménny drZdk (7) a nosi& (6) pevné spojen s objimkou (4) a druhy mé&¥ici dotyk
(9) je pfes vyménny drZdk (10) a nosi& (16) pevné& spojen s nosnikem (1), pF¥itom je vzAdjemmny
relativni pohyb m&¥icich dotykl ovladan elektromotorem (20), jehof stator je pevn& spojen
s nosnikem (1) a rotor elektromotoru s kulifkovym Zroubem (2) pfes spojku (19) a na druhém .
konci nosniku (1) je p¥ipojeno pf¥es kulidkovy Sroub (2) rotadni odmé&fovaci{ za¥fzeni (14)

ptes spojku (15).

2. zafizeni pro automatické m&¥en{ rotalnich soudédsti podle bodu 1 vyznadend tim,
Ze deska (23) spolu s listami (22, 30) je posuvné ulofena na vedeni (24), které je pevné
a tvo¥i zékladnu m&¥icfho za¥izenf, p¥i¥emZ na desku (23) je pevn& umisté&no t&leso (25)
s matic{ kulidkového Sroubu (26), p¥ifemZ kulidkovy Sroub (26) je pevn& spojen s vedenim
(24) p¥es spojku (36) na elektromotor (35), na druhé strané kuliZkového Sroubu (26) je

pfes spojku (32) umfst&no rota¥nf{ odméfovaci za¥fzeni (31).

3. Zatfzeni pro autdmatické mé&¥enf rotadnich soulédsti podle bodu 1, vyzna&ené tim,
Ze nosnik (1) a vedeni (24) jsou opat¥eny linedrnimi m&%icimi systémy (17, 29), ptidemz
s objimkou (42) je pevné& spojen snima& (18) linedrniho pohybu a s deskou (23) p¥es drZék
(27) pevné& spojen snimad (28).

2 vykresy
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" Modifikovana epoxidova hmota

(57) ReZeni se tyké modifikace epoxidové
hmoty, kterd po vytvrzeni ziskdv4d nové funkd&-
ni vlastnosti. Hmota se projevuje pfed vytvr~
zenim zvySenou tekutosti a po vytvrzeni zvy-
Senou plastiénosti. Podstata této modifikova-
né epoxidové hmoty s p¥ipadnym obsahem plniv
na bdzi epoxidovych pryskyfic dianového anebo
novolakového typu a tvrdidel na bézi Lewiso-
vych kyselin spodfvd v tom, %e na 100 hmot-
nostnich d{1t epoxidové pryskytice dianového
nebo novolakového typu o molekuldrni hmotnos-
ti 200 a% 50 000 p¥ipadd 0,1 a%¥ 1 % tvrdidla
na bazi Lewisovych kyselin a 1 a% 25 % hmot-
nostnich 4114 ketont, p¥ipadn& jejich pted-

kondenzatt.
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