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(54) Zafizenl pro pootédéeni rota&né polohovateinych &asti obrabécich stroji

Okolem FeSeni je dosaZeni minimdlnich
¢ast p¥i zaujeti nové polohy rotacné
polohovatelnych &4sti obrdbécich strojl
5 mofnosti volby libovolného sméru otéleni.
Uvedeného tGdelu se dosdhne umist&nim
rotatniho $oupdtka na ndhonovém hiideli
rota&niho hydromotoru. Rota&éni Soupédtko, . §
spojené s hnacim kolem pfevodového Ustroji, i:f/
¥1d{ pritok tlakového média rotalnim R #4389
hydromotorem a zabezpeduje zastaveni
v poloze umo¥nujici p¥imé zpevnéni. Indi-
kaci sprévné polohy zabezpeluje polohovaci
kotoud s vyfezem.
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Vyndlez se tykd za¥izeni pro pootédleni rotalné& polohovatelnych &4sti obrdbé&cich strojil,
zejména pro polohovdni ndstrojovych nosid s &eln& ozubenymi polohovacimi vénci, sestdvajici-
ho z p¥etdleciho tstrojf s rotadnim hydromotorem.

Dosud zndmd za¥izen{ jsou opat¥ena rotaénimi hydromotory umifst&nymi p¥imo na nosném
h¥ideli néstrojového nosie, nebo spojenymi s ndstrojovym nosiem pfevodovym dstrojim.
Vyroba rota&niho hydromotoru k p¥imému pohonu je vSak mimo¥éddné& ndrolnéd v zapojeni, které
umoZnuje jeho otédleni v obou smyslech i jeho zastaveni. Nevyhodou je nutnost pouZiti
pomocného areta®niho za¥fzeni pro p¥esné zastaveni a drZeni polohy ndstrojového nosile
b8hem zpevhovani. U za¥izeni vyuZivajiciho k pfesnémn zastaveni hydromotoru valky, kteréd
¥1d{ ovlédaci Boupdtko, odpadd nutnost poufitf aretadnfho za¥fzeni. Nevyhodou tohoto uspofadé-

ni je moZnost otéfeni pouze v jednom smyslu.

VySe uvedené nedostatky jsou odstran&ny za¥izenim podle vyndlezu, jehoZ podstata spolivd
v tom, Ze na ndhonovém h¥ideli rota&nfho hydromotoru je umisté&no rota®ni Soupdtko uloZené
v neotofném pouzdru a spojené s hnacim kolem pfevodového ustroji. Na hnacim kole je pak
uloZen polohovaci kotou&. Na vyndlezu je podstatné i to, Ze rota&ni hydromotor je propojen
s tlakovym zdrojem p¥es elektrohydraulicky rozvadé&d a paraleln& p¥ipojené rotalni Soupdtko.
Pritok tlakového média rotadnim hydromotorem je ovladan ¥idfcimi hranami rotaéniho Soupdtka.

Pokrok dosaZeny za¥fzenim podle vyndlezu spodivd v tom, %e pou?ité spojeni konstrukénich
a ovliddacich prvki umoZnuje plynulé otéenf ndstrojovym nosiem o libovolny po&et poloh
v libovolném smyslu, p¥i soudasném zabezpelen{ zastaven{ ndstrojového nosife v poloze umoZnu-
jlci p¥{mé zpevndnf ozubenymi vénci bez pouZiti pomocného aretadniho za¥fzenfi. Tim je maximdlné

zkrdcen cyklovy &as vymé&ny ndstroje z Yezu do Yezu.

Na p¥ipojeném vykresu je schematicky zndzorn&no za¥izeni pro pootéd&eni rotadné poloho-
vatelnych 84sti obrédb&cich strojl jako p¥iklad provedeni podle vyndlezu. Na obr. 1 je podélny
Yez za¥izenim, na obr. 2 je p¥i&ny fez rotaénim Soupdtkem a na obr. 3 a obr. 4 jsou zndzornény

dva moZné zpisoby zapojeni hydraulického obvodu k ovl4dani za¥izeni.

Nastrojovy nosi& 1 je uloZen na nosném h¥ideli 3, ktery se ot4li a posouvd v télese
4 zat¥fzeni. Nosny h¥fdel 3 je opat¥fen pistem 5 zpeviovaciho vdlce 41 vytvo¥eného v té&lese
4. Na nosném h¥ideli 3 je pevné& uloZ?eno hnané ozubené kolo pfevodového tstroji 6. Hnaci
ozubené kolo 61 p¥evodového ustrojf 6 je pevn& spojeno s rotalnim Soupdtkem 8 uloZeném
v neoto&ném pouzdru 7 a svou druhou stanou uchyceném na n&honovém h¥ideli 9 rota&niho
hydromotoru 10. NeotoZné pouzdro 7 je ramenem 71 ukotveno v t&lese 4. V rotadnim Soupdtku
8 jsou vytvo¥eny tlakovy kandl 13 a odpadni kandl 14 propojené na tlakovou, respektive
odpadni vétev hydraulického obvodu. Ridic{ hrany 81 rotadniho Zoupdtka 8 pak usmérfiuji
tok tlakového média do prtokového kandlu 72 v neoto&ném pouzdru 7. Hydraulicky obvod je
déle tvoten t¥ipolohovym elektrohydraulickym rozvddélem 16 a dvoupolohovym rozvidé&lem 17
(obr. 4), p¥ipadn® Skrticimi tryskami (obr. 3). Na h¥ifdeli hnacfho ozubeného kola 61 je

uloZen polohovaci kotou& 11 s vy¥ezem, proti kterému je orientovdn spinal 12.

Polohovani a zpeviiovén{ ndstrojového nosife 1 je uskutelnovéno &eln& ozubenymi polohova-
cimi vénci 2, p¥ilemZ axidlni pohyb ndstrojového nosice 1 je vyvozovén pistem 5 zpeviovaciho
vdlce 41 a pYetddni rotaénim hydromotorem 10. P¥evodovy pom&r p¥evodového Ustroji 6 je
zvolen tak, aby pfi otodeni rotadniho hydromotoru 10 o jednu otdfku se nédstrojovy nosit&

1 pootodil o jednu thlovou rozted mezi néstroji. Signdl k pY¥etolenfi ndstrojového nosite 1
pfesune elektrohydraulicky rozvad&% 16 do pracovni polohy a k rota®nimu hydromotoru 10

je p¥ivad&né tlakové: médium, které zplsobi jeho otdleni vlevo nebo vpravo podle polohy
pfestaveni elektrohydraulického rozvad&¥e 16. Soudasné se otid! rotalni Zoupdtko 8, undsejici
polohovaci kotou& 11 a hnacf kolo 61 p¥evodového ustrojf 6, které se snaZf zastavit rotadni
hydromotor 10 v poloze ur&ené ¥idicimi hranami 81. G&inek rotaéniho Zoupdtka 8 je potlalen

Skrticimi tryskami 15 viz obr. 3.
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Po vyhleddni poZadované polohy ndstrojového nosile 1 odpadne elektrohydraulicky rozvad&&
16 a v &innosti zfhstane pouze rotalni Soupdtko 8, které uvede celé za¥izeni do z4kladni
polohy urdené ¥fdfcimi hranami 81. P¥i dosaZeni zdkladni polohy rota&niho Soupétka 8 je
polohovaci kotou& 11 ustaven svym vyfezem proti spina&i 12, ktery vydd signdl pro zpevnéni

nédstrojového noside 1 do polohovacich vénct 2.

P¥i zapojeni hydraulického obvodu podle obr. 4 je zcela vyloulen u¢inek rotaé&niho
goupétka 8 na rovnomérnost otéfeni rotaéniho hydromotoru 10. V dobé kdy elektrohydraulicky
rozv4dé¢ 16 je pfestaven do pracovni polohy je dvoupolohovy rozvaddé&& 17 v uzaviené poloze
a rotadni Boupatko 8 je vyYfazeno z &innosti. Teprve p¥i ndvratu elektrohydraulického rozvadéle
16 do z&kladni polohy se pFestavi dvoupolohovy rozvdd&& 17 a rotalni Soupdtko 8 je uvedeno

v ¢innost.

PREDMET VYNALEZU

1. Zatizeni pro pooté&&eni rota&n& polohovatelnych S&sti obrdb&cich strojli, zejména
pro polohovdn{ néstrojovych nosild s &elné& ozubenymi polohovacimi vénci, sestdvajiciho
z pretédeciho Ustroji s rotadnim hydromotorem, vyznalujic{ se tim, Ze na ndhonovém h¥fdeli
(9) rotadniho hydromotoru (10) je umfst&no rota&ni Zoupdtko (8) uloZené v neoto&ném pouzdru
(7) a spojené s hnacim kolem (61) pFevodového Ustroji (6), pfifem? na h¥fdeli hnaciho kola

(61) je uloZen polohovaci kotou& (11).

2. zarizeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, Ze rota&ni hydromotor (10) je propojen
s tlakovym zdrojem pY¥es elektrohydraulicky rozvddé&¢ (16) a paralelné& pfipojené rotalni Sou-
pétko (8), pfidemZ k ovlddani pritoku tlakového média hydromotorem (10) je rota&ni Soupdtko

(8) opat¥eno ¥fdicimi hranami (81).

1 vykres
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