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(54) Za¥izen! pro vyvozovéni vertikdlni sloZky pohybu na dridku podavade

upevn&ného ponorného podava¥e Sicfho stroje

1

Predmétem vyndlezu je za¥fizeni pro vyvozovéni vertikdlnf sloXky pohyby na drZdku
podava&e upevn&ného ponorného podavade Sictho stroje, ze jméne dvoujehlového ramenového

8icfho stroje.

Jak znémo, konéd ponorny podava¥ za chodu stroje elipsovity pohyb, ktery Je odvozo-
vén od spodnfho hi¥{dele ¥icfho stroje. U Bicich strojd plochych, kde je pod zékladn{
deskou dostatek prostoru pro umfstén{ mechanism, se zpravidla pouZfvé dstroj{ sklédda-
Jietho se z vystfedniku nasazeného na spodnim h¥fdeli a ze systému pdk pohybovd spraZe-
ného s timto vyst¥ednikem pro udflenf podava¥i vertikélnfiho i horizontélnfho pohybu.

U Sicfch stroji ramenovych, kde je nutno mechanismy vtZsnat do prostoru spodnfiho
ramena, nelze tohoto systému pro nedostatek prostoru pouZft. Pro tyto stroje se pouf{vs
riznfch ¥eSeni. Jedno z nich obsahuje na vn&j¥f st¥n¥ dr¥dku podavale vytvorené horizon-
téln{ vedeni, do n&ho% je zavedeno smykadlo, jemuZ je udflen vratny vertikdln{ pohyb od
vyst¥edniku. K 2zajist&n{ vertikdlntho poh&bu drZdku podavaée\musi byt vytvofen dalsf fi-
xa¥n{ %len. Omezeny prostor, ktery je u rahenovych 8icfch stroji k dispozici, nedovoluje
f4dné dimenzovat horizontélnf vedenf, smykedlo ani fixa¥ni &len, pfiéemz umf{st&n{ hori-
zontélniho veden{ na vn&j8{ strané drZdku podavale vyvoldvd zvyZenou tendenci k jeho vy-
vraceni od poZadovaného prib¥hu pohybu. Celé zafizenf je proto ve zvyZené mi¥e néchylné
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k opotFebeni.

Jiné znémé zar{izent oﬁalhuje smykadlo zasazené do vertiké4lnd oriéntovahého veden{
umist&ného obét na vndj8f st¥nd dridku podavaZe, tak¥e op¥t vznikd tendence k jeho vyvra-

cen{ z‘pOZadovaného sméru pFfi jeho vratném pohybu.

Dald{ znémé za¥fzenf pou2ivéd smykadla pohybov® spojeného s h¥fdelem prostfednictvim
%epu uspofddaného vidi tomuto h¥fdeli osov® rovnob#in® a presazen? a zavedeného do otvo-
ru vytvolfeného v tomto smykadlu. Tohoto zaffzeni vi#ak nelze pouZit pro ramenové Bic{
stroje dvoujehlové, nebot tomu brént usporpdéni.vystfedniku na h¥fdeli,

Gtelem vynélezu je vytvorit za¥fzenf, které by odstranovalo nevyhody prévé popsanych
za¥{zen{. Podstata za¥izenf podle vynélezu pro vyvozovén{ vertikdlni sloZky pohybu.ne dr-
%éku podavale upevnéného ponorného podavale S8icfho stroje, zejména dvoujehlového rameno-
vého Bictho stroje, obsahujiciho'spodni h#{del, na némz'je pevn® nasazen vyst¥ednik obe~
pnuty smykedlem, spoXivd v tom, %e vyst¥ednik se smykadlem je uspofédén v otvoru vytvofe-
ném v driéku podavale a orientovaném tak, %e Jjeho podélnéd osa probihé v horizéntélni ro-
viné kolmo k ose spodnfho h¥fdele 3icfho stroje.

Priklad provedeni zaffzen{ podle vyndlezu je zndzorn&n na p¥ipojenych vykresech, kde

znadi:
obr. 1 schematicky axonometricky pohled v ¥ezu na ramenovy 3ic{ stroj;
obr. 2 axonometricky pohled na zatizegi podle vynélezu; &dstednd v Pezu, &

obr. 3 bokorysny pohled na Zdst za¥{zent podle obr. 2 v Fezu podél linie A-A.

Jak je patrno z obr. 1, je v hornim rameﬁu Sictho stroje obvyklym zplisobem uspofdddn
hlavn{ h¥fdel 1, ktery znémym zplsobem udfl{ jehldm 2, 2a vertikdln{ vratny pohyb. Dals{
h#{del 3 uaflfl jehlém 2, 2a vykywvny pohyd ve émérq podédvéni Bitého dfla. Za¥{zen{ podle
tohoto vynélezu vdak miZe pracovat té% u 3ictfch astrojd bez jehelniho podévént.abtéaivy
pohyd h¥fdele 1 se p¥enAS{ pédsem 4 na spodni hrtdel‘i,vod n&ho? je pfen!!en ne hf{del 3
pres stavitelny vyst¥ednik 6 a ojnici.l. Na.spodnim h¥fdell 5 je pevnd naeazenkvyatrednik
8. Zplsobem, jeho% se vyndlez netykéd, se hffdeli 11, uloZenému rovné: ve.spodnim ramenu
stroje, udfli za chodu stroje kyvavy pohyb okolo jeho podélné osy, ktery je odvozen od
otd8ivého pohybu spodnfho h¥fdele 5 pres stavitelny vystiednik §, péku'l a téhlo 12. Tento
kyvavy pohyb se prends{ soustavou pék 13, 14 na Ariék 9 podavaZe 10, jemu se takto udflf
horizontdln{ sloZka jeho pohybu. A% potud je popsand konstrukce shodnéd se znédmym stavem
techniky. ‘ '

Jek je patrno z obr. 2 a 3, je v drZdku 9 podaviée 10 vytvoten vélcovity otvor 16,
jeho% podélné osa je v horizontélni roving kolmé k podélné ose spodnfho h¥fdele 5, a ktery
je ve sm¥ru evé podélné oey vytvafen jako otvor prichozi. St¥ne 17 véleovitého otvoru ;g'
tvor{ vedeni pro smykadlo 15 obepinsjic{ vystlednik 8 pevn& nasazeny na spodnim hifdeli
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Ve spodnim ramenu 8icfho stroje jé ddle znémym, nezndzornEnym zpisobem uloZen axiél-
né nastaviteln® pomocny h¥fdel 18, na n¥m# jsou axifln& neposuvné nasazeny dvé ojnice 19,
20, jejich% k drZéku 9 podavaZe 10 priléhajic{ stény vymezujil, resp. vytvéfeji vedeni pro
arzék 9 podava¥e 10. Tyto ojnice 19, 20 jsou svymi oky nasazeny kluzn& na vystfedniku 8,
od n&ho% tedy pi¥i otééént spodnfho h¥fdele 5 ziskévaji kjvavy§ pohyb okolo podélné osy po-
mocného h¥{dele 18, synchronizoyany s vratnym vertikdlnim pohybem dr!éku 9 podava¥e 10,
odvozenym rovnd? od ot&¥ivého pohybu vyst¥edniku 8, prost¥ednictvim smykedla 15. Zplsob
pfenost tohoto pohybu vyplyvé z popsanéhoAuspofédéni bezprost¥edn? a nenf zde proto po-

drobné&ji rozvédén.

7 popsaného pfikladu provedeni je patrno, %e smykadlo 15 zde pisobi na drZék 3 pode-
vae 10 v podstat® v jeho ose, ne tedy po jeho n¥které strand jako u znémych p¥fkiadd
provedeni, takZe nevyvoldvé tendenci vyvracet jej z optiméln{ poZadovené dréhy vertikélni
sloZky Jjeho pohybu. |

Popsany p¥{kled provedeni pFipoust{ rdzné obmény, které nevybofuji ze zékladni myZ-
lenky_ﬁynélezu, Je zfejmé, %e otvor 16 by nemusil byt nutn& vytvofen jako prichozi, pokud
by byl dimenzovén tak, aby umozﬁoval horizontélnf slofku pohybu smykedla 15 odvozenou od
v§st¥edniku 8. Tento otvor 16 by teké nemusil byt nutn¥ vélcovy, i kdy% tato varianta je
jiz z vyrobnfho hlediska zdaleka ne ji¥elnd j8{. Tyto ani del3f mo¥né obmény zde nejsou po-
drobnd ji rozebirdny.

PXEDMET VYNAKLEZU

1. Zaffzenf pro vyvozovéni vertikéln{ sloZky pohybu na drZsku podavade upevn&ného ponor-
ného podavale Zicfho stroje, zejméne dvoujehlového ramenového Ziciho stroje, obsahuji-
cfho spodni h¥fdel, na nZm%¥ je pewvné nasazen vyst¥ednik obepnuty smykedlem, vyznalené
tim, %e vyst¥edntk (8) se smykadlem (15) je uspofddén v otvoru (16) vytvo¥eném v drZé-
xu (9) podavade (10) a orientovaném tak, Ze jeho podélné ose probihd v horizontélni
roviné kolmo k ose spodnfho h¥idele (5) #icfho stroje.

2. zaffzeni podle bodu 1, vyznalené tim, Ze na zmindném vyst¥edniku (8) a pomocném hi¥fde-
1i (18) jsou nasazeny dv& ojnice (19, 20) priléhajic! vidy z jedné'strany k arZéku
(9) podava¥e (10) a tvoffct veden{ pro jeho pohyb.

3. Za¥fzen{ podle bodu 1, vyzna¥ené tim, fe v drZéku (9) podavaZe (10) je vytvofen pri-

choz{ vélcovity otvor (16).
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