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(54) Hlubokovrtaci jednotka
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Hlubokovrtaci jednotka umoZfiuje auto- H "
matickou korekci technologickgch zmé&n Q : *
a je urdena pro pruZné automatické linky. it
Hlubokovrtaci jednotku tvo¥i pomocny .\,/ 5:] 8
atdl s vrtacim pouzdrem a hlavn{ stidl NN
s vretenikem a hnacim motorem. KaZdy < ! l§= I
z obou stold je napojen jednak na pomocny l§= -3
hydromotor a brzdov§ elektromotor. Pohybové . B s
jrouby, které zprostfedkovavajf pohyb ) R e | [ H— @
jsou napojeny na inkrementdlni rotadéni
&idla.
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Vyndlez se tykd hlubokovrtaci jednotky se dvéma stoly uloZenymi na spole&ném prismatic-
kém vedenf, s moZnost{ automatického nastaveni po¥4tku i hloubky vrtu, zejména pro vrténi
hlubokych otvord na pruZnych automatickych vyrobnich link&ch.

Zndmd za¥izeni{ pro vrtdni hlubokych otvord jsou prevdZn& konstrukdn& ¥eSena tak, fe
se vrtdni provdd{ za dohledu obsluhy, kter4 ovlAd4 reZim vrtdni rudn&. Tato za¥fzeni vZak
nejsou vhodnd pro poufitf{ na automatickych vy¢robnich link&ch. Automatick& za¥fzeni pro
vrtédn{ hlubokych otvorll jsou vesm&s jednoti¥elovd a p¥i zmEn& délky néstroje, obrobku, délky
vrtaného otvoru apod. musi obsluha pfestavit stoly ru®né& a provést nové se¥izeni.

Tyto nedostatky omezuj{ podstatné moZnost pouZit{ zejména v pruifnych vyrobnich systémech.

Vy8e uvedené nedostatky odstranuje hlubokovrtaci jednotka podle vyndlezu, jehof podstata
spo&ivd v tom, Ze pomocn§ stil, na kterém je ulofena sk¥{fi vrtacfho pouzdra, je opat¥en
pohybovou matic{ posuvového Zroubu, napojeného p¥es k¥i¥ovou spojku na inkrementdlni rotadn{
¢idlo a pfes elektromagnetickou spojku jednak na posuvovy hydromotor, jednak na brzdovy
elektromotor, zatimco hlavni st@il, na kterém je uloZen vietenik s nédhonovym elektromotorem
je opatfen pohybovou matici druhého posuvového Sroubu napojeného pfes dal¥i k¥fZovou spojku
na druhé inkrementdlni rotalni &idlo a pfes dal3f elektromagnetickou spojku jednak na druhy
posuvovy hydromotor, jedndk na druhy brzdovy elektromotor. Pomocny stll je vybaven jednak
nardZkou koncového spinale prvniho referendniho bodu, jednak soustavou zpevhovaci{ch pistd
a hlavni stdl naré¥kou ¥adového spinade.

Hlubokovrtac{ jednotka, provedend podle vyndlezu umoZhuje automatickou korekci technolo-
gickych zm&n a je tedy zv148té& vhodnd pro prufné vyrobni systémy a pracujici v automatickém
cyklu.

Pifkladné provedeni hlubokovrtaci jednotky podle vyndlezu je schematicky zndzorn&no
na p¥iloZenych vykresech, kde je na obr. 1 celkové uspo¥&d&ni{ hlubokovrtac{ jednotky v po-
délném ¥ezu prochdzejfcim pohybovym Zroubem pomocného stolu, obr. 2 pfedstavuje celkové
uspofdddni v podélném fezu prochdzejicim pohybovym Zroubem hlavntho stolu a na obr. 3 je
uspo¥4déni stold v pldorysném pohledu.

Na prismatickém veden{ 39 loZe 1 je uloZen hlavni stil 3 a pomocny stil 2. Hlavni
stdl 3 nese vietenik 21 napojeny na nihonovy elektromotor 22. Pomocny stidl 2 nese sk¥ii
23 s vrtacim pouzdrem 24. Rezny ndstroj 38 je uloZen ve vfetenfku 21 a je zpevhovan vrtacim
pouzdrem 24. Pomocny stil 2 je opatfen kulifkovou matic{ 6 posuvového Broubu 4, ktery je
ulofen ve vodicich pouzdrech 41 hlavného stolu 3 a v axidlnfm a radidlnim loZisku 9 na
Celni strané meziskfin& 16.

Posuvovy Sroub 4 je na konci, protilehlém pomocném stolu 2 opat¥en dréZkovanim 10
a je uloZfen v drdZfkovaném néboji 11, ktery je napojen Fet&zovym p¥evodem 12, umistdngm
v meziskiini 16 pf¥es elektromagnetickou spojku 33 a ozubeny p¥evod_36, jednak na posuvovy
hydromotor gi; jednak na brzdovy elektromotor 35. Posuvovy 3roub 5 je ddle napojen ptes
k¥iZovou spojku 13 na inkrementdlni rota&nf &idlo 17. Hlavni stll 3 je opat¥en kulikovou
matic{ 7 druhého pohybového Eroubu 5, ktery je ulofen jednak prostfednictvim axi&lnfho
a radidlniho loZiska 8 upevn&ného na pomocném stole 2, jednak prost¥ednictvim vodicfho
pouzdra 42 v hlavni stole 3. h

Na stran& protilehlé pomocnému stolu 2 je druhy pohybovy #roub 5 upraven shodn& jako
pohybovy Sroub 5 a je napojen druhym ¥et¥zovym p¥evodem 14, umistdngym v mezisk¥fini 16 ptes
dal¥i elektromagnetickou spojku 47 a druhy ozubeny pfevod 45 v néhonové skffni 20 jednak
na druhy posuvovy hydromotor 43, jednak na druhy brzdovy elektromotor 44. K druhému pohybovému
Sroubu 5 je ddle pfipojeno prostfednictvim dalZf k¥f¥ové spoijky 15 druhé inkrement&lni
rota&nf &idlo.18. Poémocny stdl 2 je na boku opat¥en nardikovou li3tou 25 nardfky 26 kon-
cového spinae 27 prvnfho referennfho bodu a je krom& toho vybaven soustavou 40 zpeviiovacich
pistu.
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Hlavni stfil 3 je na boku opatfen nardfkovou liStou 28 nardZky 29 ¥adového spinale
30 druhého referen&niho bodu. Ochranu proti ne&istotdm zaji¥fuje pFfedni teleskopicky kryt
31 mezi ob&ma stoly 2 a 3 a zadni teleskopicky kryt 32 mezi hlavnim stolem 3 a n&honovymi
sk¥inémi 19 a 20.

Po vloZeni obrobku do nezakresleného upinade se pfitiskne sk¥ffi 23 s vrtacim pouzdrem
24, umist&nd na pomocném stole 2 na obrobek a pomocny stll 2 se zpevif pomoci soustavy
40 zpeviovacich pigth. Pohyb pomocného stolu 2 po prismatickém vedeni 39 lo¥e 1 je odvozen
od pohybové matice § a pohybového Eroubu 4, vedeného vodicimi pouzdry 41 a uloZeného v axidl-
nim a radidlnim loZisku 9. Rota&ni pohyb posuvového Zroubu 4 je odvozen od n&honové sk¥in&
19, a to p¥i rychloposuvu od brzdového elektromotoru 35, ktery v zabrzd&ném stavu soudasnd
jisti pomocny stll 2 v poZadované poloze a pfi pracovnim posuvu od hydromotoru 34.

Pohyb pomocného stolu 2 je snimé&n a signalizovdn pomoc{ inkrementdlnfho rota&niho
¢idla 17, spojenédho 8 kulilkovym Sroubem 4 p¥es k¥{¥ovou spojku 13, p¥i¥em? inkrement&lni
rotadni &idlo 17 je nulovdno v zdkladni poloze pomocného stolu 2, koncovym spinalem 27
prvniho referenniho bodu pf¥es nardZku 26 v nardZkové 1i%t& 25. B&hem pohybu pomocného
stolu 2 k obrobku je soudasnd pomoci neotd¥ejfciho se druhého kuliZkového Sroubu 5, uloZe-
ného na jedné strané v axidlnim a radidlnim loZisku 8 v pomocném stolu 2 a na druhé strané
v pohybové matici 7 a ve vodicim pouzdru 42 hlavniho stolu 3, und3en hlavnf stdl 3 s vFetenfkem
21, feznym ndstrojem 38 a ndhonovym elektromotorem 22 po prismatickém vedeni 39 lofe 1,
p¥ifen’ prostor mezi pomocnym stolem 2 a hlvnim stolem 3 je zakryt p¥ednim telskopickym
krytem 31 a prostor =za hlavnim stolem 3 a zadnim teleskopickym krytem 32.

Vlastni vrtdni se provdd{ pohybem hlavnihe stolu 3 vp¥ed, pfi&emZ rotadni pohyb jeho
posuvového Sroubu 5 je odvozen od druhé ndhonové sk¥in& 20 a to p¥i vrtédni od druhého posqu-
vého hydromotoru 43 p¥es druhy Fet&zovy pfevod 14 a p¥i rychloposuvu zp&t od druhého brzdo-
vého elektromotoru posuvu 44 pfes prvni Fet&zovy pfevod 12 a druhy Fet&zovy p¥evod 14 jsou
ulofeny v mezisk¥ini 16 spojené s lofem 1 jsou napfndny posouvdnim néhonovych sk¥fnf 19
resp. 20 po mezisk¥{ni 16. Poloha hlavnfho stolu 3 je snim&na a signalizovédna pomoci druhého
inkrementdlnfho rota®niho &idla 18 spojeného s druhym posuvovym Broubem 5 k¥i%ovou spojkou
15, pfilem¥ druhé inkrementdlni rotadni &idlo 18 je nulovéno, po pfitisknutfi sk¥in& 23,
pomocného stolu 2 na obrobek, Fadovym spinaem druhého referendniho bodu 30, pfes nardiku
29 ve druhé narédZkové 1i3td& 28.

Po skon&eni vrtdni se nejprve rychloposuvem a potom pracovnim posuvem vritfi zpdt do
vychoz{ polohy hlavn{ stdl 3 a ten je potom un&Sen spolu s posuvovym stolem 2 do zékladnf
polohy. V¢ména ¥ezného nédstroje 38 se provad{ v zdkladni poloze tak, Ze po navoleni nezakress
leného pfepinale do polohy vyména, zistane pomocny stlil 2 v z&kladni poloze a hlavni stil
3 odjede zpdt o urfitou hodnotu. Po provedeni vym&ny ¥fezného ndstroje 38 se vrati zpét
do zdkladni polohy.

P¥i zmé&né& velikosti obrobku nebo hloubky vrtaného otvoru se automaticky nezakreslenym
pfepinadem zm&nf zaddvané hodnoty v odm&¥ované inkrementdlnimi rotadnimi &idly 17, 18 a
hodnota p¥epnutim na p¥fsluiny spinad v Fadovém spinadi 30 druhého referen®niho bodu, ktery
je spinén pfislufnou nardZkou 29. Pfedvolba nového cyklu se provddi v poloze pro vymé&nu
¥fezného néstroje.3s.

PREDMET VYNALEZU

Hlubokovrtaci jednotka se dv&ma stoly uloZenymi na spole&ném prismatickém vedeni,
8 mo¥nosti automatického -nastaveni po¥ltku i hloubky vrtu, zejména pro vrténi hlubokych
otvord na prufnych automatickych vyrobnich linkdch, vyznadujfic{ se tfm, Ze pomocny stil
(2), na kterém je uloZena sk¥fn (23) vrtactho éouzdra (24), je opat¥en pohybovou matici
(6) posuvového ¥roubu (4), napojeného p¥es k¥fiovou spojku (13) na inkrementdlni{ rotadni
&idlo (17) a pfes elektromagnetickou spojku (33) jednak na posuvovy hydromotor (34), jednak
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na brzdovy elektromotor (35), zatimco hlavni stldl (3), na kterém je uloZen vietenik (21)

s ndhonovym elektromorem (22) je opat¥en pohybovou maticf{ (7) druhého posuvového 3roubu

(5) napojeného p¥es dald{ k¥{Zovou spojku (15) na druhé inkrementdlni rotadni &idlo (18}

a p¥es dal¥i elektromagnetickou spojku (37) jednak na druhy posuvovy hydromotor (43), jednak
na druhy brzdovy elektromotor (44), p¥i&emZ pomocny stil (2) je vybaven jednak naréd%kou

(26) koncového spinafe (27) prvného referen¥niho bodu, jednak soustavou (40) zpevihovacich
pistd a hlavni stil (3) nardZkou (29) ¥4ddového spina&e (30).

3 vykresy
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