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(54) Zatizeni pro kontrolu rotaénich souéasti

. Vyndlez se tykd zarfzeni pro kontrolu
apotadnich souldst{, zejména pro automety na
kontrolu jekosti povrchu kuZelové nebo vdl-
cové &dsti pldsté loZiskovich t&lisek.
O%elem vynélezgu je vytvoreni jednodu-
chého mechanického proveden{ pohybového
dstroji kontrolniho zerfzeni{, které pouZivé
pro vSechny typorozmiry rotaéni souddsti
nevyménnou pohybovou valku.
Zelu se dosahuje tim, Ze rota¥ni sou-
%4st je z poddvale naloZena mezi rogztdfeci
a opérné rolny vyménného kontrolniho sedla,
které se s rotalni souldsti pohybuje verti-
kdln¥ pred sondou kontrolnfiho systému meto~
dou vifivych proudd a objektivem optoelek-
tronického systému, prilemZ osa sondy a osa
objektivu je stdle normdlou k prohliZené
&4sti povrchu souddsti. V horni krajn{ po-
loze je provedeno nekléddni souldsti do kon-
trolniho sedla, pfi jeho vertikdlnim pohybu
dold ie uskuteénéna kontrola, ve spodni
krajni poloze vykladdni soutdsti do thidi-
ciho zar{izeni a p¥i vertikdlnim pohybu kon-
trolniho sedla nshoru gosuv poddvale se sou=
&4st{ do vertikdlni polohy.
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Vyndlez se tjké zafizeni pro kontrolu rotalnich souddst{, zejména pro sutomaty na kon-
trolu jakosti povrchu kufelové nebo vdlcové ¥dstl plddtd lo¥iskovyich télisek.

U zefizeni pouiivangch doposud pro kontrolu rotadnich sou¥ésti, zejména kuZelikd, Jje
jednou z hlavnich &ést{ mechanického soustroji Bablona, kterd svim tvarem odpovidd pldorys-
nému tveru kufeliku a jeji% pohyb je odvozovén pomoci pievodového mechenismu od otoZného
pohybu vadky nebo Je kontrolni pohyb ziskédvén od hnacfch vélcd s pfisludnymi zélezy ve tva-
ru 3roubovice, v kterych je kuZelik uloZen a jimiZ je roztéen a undden. Nevyhodou t¥chto
systémd je znalnd sloZitost plrevodového a poddvaciho mechanisau, Jeho serizovéni a nutnost
ménit Bablonu a pohybovou vaiku nebo hnacf vélce pro keZdy kontroloveny typorozmér kuZfeliku.

Tyto nevyhody odstranuje zefizeni pro kontrolu rotadnich souldstf vytvorené z pohybo-
vého dstroji, kontrolniho objektivu optoelektronického kontrolnfho systému a sondy kontrol-
niho systému metodou vi¥ivfch proudd. Jeho podstata spotivé v tom, Ze pohybové soustroji
se sklédé z hnané pohybové valky spojené prost¥ednictvim kladky na &epu se sanémi unistény-
mi na voditkéch, s nimiZ je spojeno kontrolni sedlo, v némZ jsou otoln& ulofeny Jjednek hna-
né rozté¥eci rolny a na rameni opdrné rolna spejend s odprufenym ovlddacim Zepem, opatfenym
dvéme vélcovimi Edstmi rozd{lného priméru s pfechodovou kuZelovou &ésti a na Jjednom konci
dorazenm a na druhém konci koncovkou, proti ni% je umisténa naréika, priZen% pohybovéd valke
je ulo¥ene na h¥fdeli dhlovym ozubenym soukolim spojeném s hifdelem nakldédaci valky, spolu-
pracujfci s podévaem posuvné ulofenym na lo%i s nakldédacim hrdlem.

Opérné rolna opatiené opérnym nékruikem je spojena 8 ovlédacim Zepem prostiednictvim
pritlainé pruZiny a zdpedkového kolfku s areta®ni prufinou a ovlédeci Sep, mezi JehoZ obima
vélcovymi Séstmi je provedena dvojitd kuZelovd %4st, je opatfen na obou koncich koncovkemi,
proti nim? Jsou umistény nardiky. ’

Pokrok dosaZeny vynélezem spolivé v jednoduchém mechanickém provedeni pohybového ustro-
31 kontrolniho zerfzeni, které pro viechny typorozm¥ry rotainich sen&dst{ v kontrolnim roz-
sshu zeffzeni poufivé nevyménnou pohybovou vedku, v jednoduchém neklddéni rota&nich souddsti
do kontrolniho sedle & vykléddni z kontrolntho sedle do ti¥fdictho gaf{zen{ a v nendrolném
se¥izovéni.

Vynélez je schematicky zndzornn na vjikresech, kde na obr. | je nérys zarizeni s kon-
trolnim sedlem pro kuZelik v naklédac{ poloze A, ne obr. 2 nérys zatfizeni s kontrolnim
sedlem ve vyklddaci poloze 8, na obr. 3 %dstedny pidorys zarizeni, na obr. 4 Sdstedny nérys
zeff{zeni 8 kontrolnim sedlem pro vdlefek v naklddeci poloze A, na obr. 5 Jeho tdstedny pl-
dorys.

Zar{izeni pro kontrolu rotadnich soulésti je vyivofeno s pohybového ustrojf, kontrolni-
ho objektivu optoelektronického Xontrolniho systému a sondy kontrolnfho systému metodou
vifivfch proudd. Pohybové ustroji se sklddd z pohybové valky 1 (obr. 1), kterd je prostied-
nictvim kladky 2 ne &epu spojens se senimi 3, umisténymi ne voditkédch 6 s pruZinou 4. Se sa-
némi 5 je spojeno kontrolni sedlo 7, 40 v jeden celek. Kontrolnf sedlo 7, 40 miiZe byt uzpli-
sobeno pro kontrolu kuZXelikd 8 (obr. !, 3) nebo pro kontrolu vdle¥kd ji (obr. 4, 5).

V kontrolnim sedle ] pro kontrolu kuZeliki jsou otolnd ulofeny kuZelové roztélect rolny
9 e na remeni 11 je otoin¥ uloiena kuZelovd opérnd rolna 10, kterd je prostfednictvim pii-
tladné pruZiny 12 @ gdpsdkového koliku 13 spojena s ovlddacim Zepem 14. Ovlddac{ Zep 14 md
dvé vélcové &ésti rozdflného priméru D, Pl s prechodovou kuZelovou ¥ésti. Ovlddaci ¥ep 14
je v zdkladni poloze drZen tla¥nou pruZinou 15 s dorazem 16 a koncovkou 17, proti nif je
umistina neréika 38. Kufelové roztdfeci rolny 3 jsou pohdndny pPevody 18, dvojici Zroubovych
soukolf 19 s ndhonem 20 a motorem 2l. Pohybové valka ! na hifdeli 22 Je pohén¥na pies prevod
23 motorem 24. Hrfdel 22 Je uhlovym ozubenym soukolim 25 spojen s hi*fdelem 26 naklédaci
vadky 27, kterd prostfednictvim kladky 28 na tdhle 29 ovlédd spolu s prufinou 30 poddval 31,
ktery je posuvnd uloZen na lo#i 32 s naklédacim hrdlem 33.
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Pro kontrolu vélelkd 34 jsou v kontrolnim sedle 40 (obr. 4, 5) oto¥n& uloZeny vélcové
roztd¥ec! rolny 41 e na remeni 43 je otodnd uloZena vélcovd opérné rolna 42 s opirnym nd-
kruZkem, kterd je prostfednictvim pritisdné pruZiny 44 a gzdpadkového koliku 45, opatieného
aretaini prufinou 46, spojena s ovlddacim Zepem 47. Ovliddaci Zep 47 mé dvd vélcové Zdsti
rozdilného priméru D2, D3, spojené dvojitou kuZeloveu ¥dstf K. Ovlddaci Zep 47 Je ve stied-
ni poloze drfen stfedicimi prufinsmi 50, 5] a zdpadkovym kolfkem 45 a na obou koncich ope-
tren koncovkemi 48, 49, proti kterym jsou umistdny nardfky 52, 53.

Rotaént souldst, nap¥. kufelik 8, je z poddva¥e 3! naloZena samospédem mezi kuelové
roztédfeci rolny 9 a op¥rnou kuielovou rolnu 10 vymEnného kontrolntho sedla I, 49, které se
s rotadn{ soutdsti pohybuje vertikdlnZ pred sondou 36 kontrolnfho systému metodou virivych
proudd a objektivem 35 optoelektronického kontrolniho systému tak, Ze osa sondy 36 a osa
objektivu 35 je stéle normdlou k prohliZené &dsti povrchu kuZeliku 8. V hornf krajni pologze
Je provéddno nakléddni rota¥ni souddsti do kontrolniho sedla 7, pii vertikélnim pohybu kon-
trolnihe sedla 7 dold je uskuteXndna kontrols ve spodni krajni poloze vyklédéni kufelfku 8
z kontrolntho sedla ] do hrdle t¥fdi¥e 37 a p#i vertikélnim.pohybu kontrolnfiho sedla 1 ne-
horu posuv poddvale 31 kufelfkem 8 do naklddaci polohy.

Oto&ny pohyb pohybové vadky | je prevddén na vratn$ vertikdlni p¥imoary pohyb P. Gh_lo-
vé rozloZeni sekd prisluinych zdvihd vratného pohybu P pohybové vadky J 8 prodlevami vhod~
nfmi pro naloZeni a vyloZeni kuselfku 8 v krajnich polohéch 4, B odpovidé dhlovému rozloZeni
zdvihd naklddaci vadky 27, JejiZ otodny poh.vb Je pfevéddén na vratny horizontédlni pfimodary
pohyb Z poddvale 31 & krajnimi polohemi C, E. PFi otdé¥enfi pohybové vaedky 1 vykondvd kontrol-
n{ sedlo 7 s uloZenym otdlejicim se lmielﬂ:en 8 vertikélni vratny pohydb P £ krajnf polohy
. A do krajni polohy B.

V pologe A (obr. 1, 3) dochézi k naloZeni kuZeliku 8 z naklddecfho hrdla 33 smérem N
do kontrolniho sedla ] mezi roztdleci rolny 9 a opérnou rolnou 10, kterd je ve své poloze
zajidtina zdpadkovym kolikem 13, umi{sténym mezi remeno 11 odpruZené pruZinou 12 a vdlcovou
tdsti D ovlddactho ¥epu 14, polohovaného prufinou 15 a dorazem 16. Kontrolni sedlo 1 je
naklon¥no tak, %fe osa rotace kuZeliku 8 je vychflena od vertikdly o polovinu dhlu kuZelovi-
tostli «,

Pri vertikélnim pohybu kontrolntho sedla ] dold z polohy A do polohy B sm&rem P! pro-
chdzl kuZelové &ést povrchu kufeliku 8 osou sondy 35 a osou objektivu 36, které jsou normd-
lou k tomuto povrchu. Vzddlenost T mezi elem kufelfku 8 8 osou sondy 35 odpovidéd &aau
potFebnému k roztofeni kufeliku pro kontrolu. V prdbdhu tohoto pohybu se plresouvd poddvald
31 horizontdln& 2z polohy ¢ do polohy E smérem Zi.

V poloze B (obr. 2, 3) dochdzf k vyloZenf kuZelfku 8 z kontrolnfho sedle 1 smirem ¥
do hrdle tfidife 3] odddlenim op¥rné rolny 10 z eretovené polohy pruinou 12 smérem O o vili
¥, potfebnou k vypadnuti kuZelfku 8, uvolninim zdpadkového kolfiku 13 posunutim védlcové ¥dsti
D1 ovlddactho Zepu 14 smérem S do osy zdpadkového kolfku _3_ pri dosednuti koncovky 17 na
nardZku 38.

V prib&hu pohybu kontrolntho sedla J zp&t nahoru (obr. 2) z polohy B do polohy A sm¥-
rem P2 zapadne kulelfk 8 z hrdla zdsobniku 39 do poddvaie 31 = pFesune se pomoci naklddact
vatky 27 s kladkou 28 a téhlem 29 s pru¥inou 30 z polohy E do polohy C smérem Z2 po lo%i 32
do naklédactho hrdla 33 k nalofenf, aretuje se poloha op&rné rolny 10 smérem N do kontrolnf-
ho sedla 7 zdpadkovym kolikem !3 posunutim vélcové &ésti D ovlddaciho Zepu _1 smérem i do
osy zépadkového koliku !3 pomocf prufiny 15.

Pri kontrole vélefku 34 dochdzi v poloze A (obr. 4, 5) k jeho nalofeni z naklddaciho
hrdla 3] smérem N do kontrolnfho sedla 40 mezi roztd¥ecf rolny 4! a p¥ftlenou rolnu 42,
kterd je z funk¥ni polohy oddélena smérem Q o vili Y1, potFebnou k naloZeni vdledku 3j4,
vychylenim péky 43 zdpadkovym kolikem 45 a posunutim vélcové Zdsti D2 ovlddactho Zepu 47
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smérem S! do osy zdpadkového koliku 45 pfi dosednutf koncovky 48 na nardéZku 32. Pr¥i pohybu
kontrolniho sedla 40 dold z polohy A do polohy B po posunuti o vezddlenost I! piesune uvol-
nénd stredici pruZina 51 stfed dvojité ku¥elové fésti K evliddactho Zepu 47 smirem S do osy
zépadkového koliku 45, ktery pomoci aretaini pruZiny 46 zajisti stiedni polohu ovlédaciho
Zepu 47 a uvolni péku 43 s pf{tlalnou rolnou 42, kterou je vdlefek 34 pomoci prufiny 44
pritladen smdrem R na roztéeci rolnu 4! a roztolen.

V poloze B dochdz{ k vyloZfenf{ vdledku 34 z kontrolniho sedla 40 smérem ¥ do hrdla
tr{dige 37 odddlenim op&rné rolny 42 smérem O o vili potiebnou k vypadnutim vdlelku 34,
vychylenim péky 43 sdpedkovym kolikem 45 posunutim védlcové Edsti D3 ovléddaciho &epu 47
smérem S do osy sdpadkového koliku 42 pri dosednuti koncovky 49 na nardéiku 33.

PREDMET VYINALEZU

1. Zatfzeni pro kontrolu rota¥nich souldst{ vytvorené z pohybového ustroji, kontrolnf-
ho objektivu optoelektronického kontrolniho systému a sondy kontrolniho systému metodou
vifivych proudd, vyznalené tim, Ze pohybové soustrojf se sklddd z hnané pohybové vadiky (1)
spojené prostiednictvim kladky (2) na &epu (3) se sanimi (5) umi{sténymi na voditkdch (6),
s nimi% je spojeno kontrolni sedlo (7, 40), v némZ jsou oto%n¥ uloZeny jednek hnané rozté-
geci{ rolny (9, 4!) a na remeni (11, 43) opérnéd rolna (10, 42), spojend s odprufenym ovld-
dacim ¥epem (14, 47), opatfenym dvéma vdlcovymi ¥dstmi rozdflného prim¥ru (D, D!, D2, D3)
s prechodovou kuZelovou %4st{ a alespon na jednom konci koncovkou (17; 48, 49), proti ni%
Je umfstina nardfke (38; 52, 53), p¥*ifem? pohybovd va¥ka (1) je uloZena na hiideli (22),
thlovym ozubenym soukolim spojeném s h¥fdelem (26) neklédacf vadky (27), spolupracujici
8 poddvalem (31) posuvn ulofenym na loZi (32) s naklddacim hrdlem (33).

2, Zarffzeni podle bodu !, vyznalené tim, Ze op¥rnd rolna (42) opatfend opdrnym ndkruz-
kem, je spojena s ovlddacim depem (47) prostfednictvim pritlainé pru¥iny (44) a zdpadkového

koliku (45) s areta¥ni pruZinou (46) a ovlddacf Zep (47) je mezi obdma védlcovymi Zdstmi
(D2, D3) opatlen dvojitou kuZelovou &dsti (K).

4 listy vykresd

Severografia, n. p., zdvod 7, Most
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