CS 254 439 Bt

Gxosovensks | POPIS VYNALEZU |, 254 439

Gy DA K AUTORSKEMU OSVEDCENI |[a3 @

(21) PV 4683-86.Y
(22) Piihlaseno 25 06 86

URAD PRO VYNALEZY |  (40) Zvefejnéno 14 05 87

(51) Int. C1*

F16K 3

haa

A OBJEVY (45) Vydano 01 11 89
(75) : .
Autor vynalezu TUCEK RUDOLF, STARY PODDVOROV

KYTLICA STANISLAV, HODONIN

(54) Pohon armatury

(57) Reseni spad4 do oboru ovladacich a pfeno-
sovych mechanismil a tyka se pohonu armatury,
zejména pro ovladani uzaviraciho prvku zp&tné klap-
ky ¢ kulového kohoutu, s thlem otevieni 90°.
Podstatou feseni je ovladaci mechanismus tvofeny

pohonnou matici uloZenou v mezikusu a na vodicich 5

kolicich, takze nedochdzi k jejimu otaceni, a tvo- NN =

feny dale vicechodym vodicim Sroubem, ktery je v za- i~

béru s vy$e uvedenou matici. D¥ik vicechodého vodiciho 2 -~
$roubu je uloZen v axialnim loZisku a prenadi kroutici ‘ /? . ’

moment na uzavér armatury. Mezikus nesouci pohonnou ma- . ‘ # 1

tici je pevné spojen s pistnici pistu pracovniho vélce, e » .
Vodici koliky jsou zakotveny v horni ¢elni plo3e a ve 4 ﬁ - \ P
spodnim dnu vélcové oteviené skiing, ve které je cely L_ a7 u._‘.it > \23 # —1

mechanismus uloZen.
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1.

Vyndlez se tykd pohonu armatury, zejména pro
ovlddani uzaviraciho prvku zpétné klapky ¢&i
kulového kohoutu, s Ghlem otevieni 90°.

Jednim z hlavnich konstrukénich i funkénich
prvki armatur, zcjména kulovich kohoutl a zp&t-
nych klapek, je systém uzavirdni a otevirani uza-
viractho prvku. Takovy systém musi zaruéovat
spolehlivost uzavéru s mozZnosti okamZitého
uzavieni armatury v piipad¢ havdrie na potrubi, ve
kterém je armatura zafazena, protoZe protékajici
latkou jsou ve stale vétsi mife toxicka a jinak Zivotu
nebezpeéna média, Existuje celd fada riznych kon-
strukcf pohon@ armatur, s Ghlem otevieni 90°, jako
jsou kupftikladu rizné pfimodaré silovélce,
upevnéné na potrubi ncbo na konzole armatury,
dale  existuji  kiidlové  servomotory, = nebo
pneumatické pohony pracujici na principu ro-
taéntho anuloidu, ktery zde zastupuje funkei pistu.
Dile je zndm i pohon s¢ dv€ma protibéZnymi pisty,
které posouvanim otali pastorkem ovladaciho ¢epu
uzdvéru armatury. Je zndm i pohon, kde se
piimocary pohyb pistnice pfevadi pres pohybovy
§roub a matici na pohyb otécivy, pficemZ se u to-
hoto feSeni pouZije zdvit o velkém  stoupdni.
Viechny tyto pohony pro ovladani armatur jsou
konstrukéné znatné slozité, vyZaduji vysokou
piesnost pfi vyrobé¢, kierd je z tohoto divodu
pracnd 1 ndkladna. Podsltatnou nevfhodou je
rovnéZ, Ze jejich konstrukee vyzaduje znaény
zastavény prostor. Kone¢né existuje pneumaticky ¢
hydraulicky servopohon ve tvaru hydraulického
vilce s dutym pistem, kde pistnice prochézi vilcem
skrz horni i spodni &elo, pfi¢emZ &ast pistnice
prochézejici dolnim Eelem tvofi soudasné i ovladact
¢ep armatury, a ast prochazejici hornim Celem je
opatFena étyfhranem pro ruéni ovladdni uzéavéru
armatury v nouzovych ptipadech. U tohoto fedenf je
ve sténé dutiny pistu vytvotena sroubovd drazka, ve
kter¢ je uloZen pii¢ny ep pistnice, jehoZ pohyb
v drazce zajidtuje otacivy pohyb ovladaciho ¢epu ar-
matury. Piimocary pohyb pistu ve valci zajistuji dvé
protilehlé¢ osové drdzky vytvoifené v boéni sténé
dutého pistu. I toto fedeni mé znaéné pozadavky na
zastavény prostor a kromé toho se jednid o velmi
slozité  zatizeni sestdvajici ze znaéného podtu
soutasti,

Nevihody a nedostatky zndmych zafizeni
odstrafiuje v podstaté vyndlez, kterym je pohon ar-
matury, z¢jména pro ovladani- uzaviractho prvku
zpétné klapky & kulového kohoutu s hlem otevieni
90°, sestavajici z pracovniho vélce a vlastniho ovla-
dactho mechanismu. '

Podstatou vynélezu je, Ze vlastni ovladaci mecha-
nismus je tvofen jednak pohonnou matici, uloZenou
rozebiratelng v mezikusu ve tvaru piiruby, ktery je
po obvodé opatfen vodicimi otvory, kterymi je
mezikus suvné uloZen na vodicich kolicich, a jednak
vicechodym vodicim roubem, ktery je v zabéru
s pohonnou matici, pfi¢emZ ditk vicechodého
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vodictho &roubu je uloZen v axidlnim loZisku, za-

- timco vodici koliky jsou zakotveny ve skiini, ve

které je cely ovlddaci mechanismus uloZen.

Dale je podstatou vynalezu, Ze spodni dno skifné
je opatieno loZiskovou komorou pro uloZeni axial-
niho loZiska, a horni &elni plocha skiiné je opatfena
jednak stfedovfm otvorem pro prichod pistnice
pistu pracovniho véilce, a jednak obloukovitymi
drazkami, ve kterych jsou uloZeny upeviovaci
rouby pro spravné natoéeni pracovniho valce vidi
skini.

Podstatou vynélezu je rovnéZ, Ze vodici koliky
jsou zakotveny jednak v horni &elni ploSe a jednak
ve spodnim dnu sk¥iné.

Koneéné je podstatou vynalezu, Ze axialni loZisko
je v loziskové komore uloZeno a zajiSténo pomoci
podloZky, pruzné pojistky a zaji§Povaci matice.

Vy3&i aéinek vynélezu se projevuje jednoduchou,
a tedy funkiné spolehlivou a nendkladnou kon-
strukci. Pfitom pfi jeho navrhovan{ je moZno pouZit
bé&7n& dostupnych pracovnich pneumatickych valcd,
jejichZ volba je uréena pouze pozadavky parametrd,
kterych je tfeba dosdhnout v koncové &asti otace-
ného ovlddactho ¢epu. Vlastni konstrukce neni na-
ro¢nd na zastavény prostor, protoZe Zadny z ovla-
dacich prvki nepiesahuje vnéjsi obrys pohonu, Ote-
viena skiid pohonného mechanismu dovoluje snad-
ny pfistup k matici pohybového §roubu a umoziuje
tak i ruéni nouzové ovladani armatury.

Pitklad konkrétnitho provedeni vyndlezu je
schematicky zndzornén na pfipojenych vykresech,
kde obr. 1 ptedstavuje pohon v osovém fezu, obr. 2

je pohled na ¢ast armatury v pfitném CasteCném

fezu v roving A-A, a obr. 3 je ¢asteény piicng fez
armaturou z obr. 1 v roving B-B.

Podle vynélezu sestdvd pohon armatury z pra-
covniho vélce 1 a z vlastntho ovlddactho mecha-
nismu 2., Pracovni véilec 1 je tvofen valcovym
plagtém 3 uzavienym hornim vikem 4 a spodnim
vikem 5, pfi¢emZ obé vika 4, 5 jsou opatiena vstup-
nimi otvory 6 pro ptivod a odvod ovladactho média.
V duting 7 pneumatického pracovniho vélce 1 je
suvng uloZen pist 8, utésnény proti st&ndm
pracovniho vélce 1 O-krouZkem 9. Pistnice 10 pistu
8 prochazi spodnim vikem 5 a je na vné&j$im obvodu
t&snéna. Pistnice 10 je zakon¢ena vnitinim zavitem.
11 pro pfipojeni ovladactho mechanismu 2. Vlastni
ovlddaci mechanismus 2 je tvofen -otevienou
vélcovou skiini 21, na jejiZz horni celni plose 22 je
rozebiratelng pfipojen pracovni vélee 1. Horni ¢elni
plocha 22 skiing 21 je opatfena jednak sticdovim
otvorem 23 pro priichod pistnice 10 pistu 8, a jed-
nak obloukovymi drazkami 24, kterymi prochdzi
upeviiovaci §rouby 25 a které umoZiuji spravné
natoCeni pracovniho valce 1 vzhledem ke skiini 21.
Spodni dno 26 skiing 21 je opatfeno jednak
loziskovou komorou 27 pro uloZeni axidlniho
loziska 28, které je zachyceno' podlozkou 29 a za-
jisténo pruZznou pojistkou 30. Funkéni &ast ovld-
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daciho mechanismu 2. tvoii vicechody vodici §roub
31, jehoz ditk 32 tvori souasné i ovlddaci Cep
nezndzornéného uzavéru armatury, a je uloZen
v axialnim loZisku 28. Vicechody vodici $roub 31 je
v z&béru s pohonnou matici 33 uloZenou rozebira-
telng, kuptikladu na zavit, v mezikusu 34 ve tvaru
pfiruby, jak je zndzornéno na obr. 3., kterd je po
obvod¢ opatfena vodicimi otvory 35, kterymi pro-
chazi vodici koliky 36 zakotvené ve spodnim dnu 26
a v horni &elni plode skiing 21. Proti pootodeni je
pohonna matice 33 zajisténa v mezikusu 34 zavrt-
nym Sroubem 37.

Pohon armatury podle vynédlezu pracuje tak, Ze
pfi pohybu pistu 8 smérem doli se pohybuje i po-
honna matice 33 smérem dolt, a protoZe jejf
poloha je stabilizovdna mezikusem 34 a vodicimi
koliky 36, otali vicechodym vodicim Sroubem 31
a tim pfenasi kroutici moment na ovlddaci Cep ar-
matury. Pfitom poloha loZiska 28 je zajiSténa jed-
nak pruZnou pojistkou 30 a jednak zaji§tovaci mati-
ci 38. Neznizornény uzavér armatury se OC&Li
smérem-do uzavirdni armatury. Opacnym posuvem
pistu 8 dochézi k obrdcenému pracovnimu postupu
a k otevieni uzaviraciho prvku armatury.

PREDMET VYNALEZU

1. Pohon armatury, z¢jména pro oviadani uza-

viractho prvku zpétné klapky & kulového kohoutu

s thlem otevieni 90°, sestavajici jednak z pracovni-
ho valce a vlastniho ovladaciho mechanismu, vyzna-
ujici se tim, Ze vlastni ovlddaci mechanismus (2) je
tvofen jednak pohonnou matici (33) uloZenou
rozebiratelné v mezikusu (34) ve tvaru pfiruby,
ktery je po obvod€ opatien vodicimi otvory (35),
kterymi je mezikus (34) suvné uloZen na vodicich
kolicich (36), a jednak vicechodym vodicim
groubem (31), ktery je v zdbéru s pohonnou matici
(33), pficemz diik (32) vicechodého vodictho
Sroubu (31) je uloZen v axidlnim loZisku (28), za-
timco vodici koliky (36) jsou zakotveny ve skiini
(21), ve které je cely ovlddaci mechanismus (2)
uloZen. "

2. Pohon armatury podle bodu 1, vyznacujici se tim,
7e spodni dno (20) skiiné (21) je opatfeno
loziskovou komorou (27) pro uloZeni axidlniho
loziska (28), a horni &elni plocha (22) skifng (21) je
opatfena jednak stfedovym otvorem (23) pro prii-
chod pistnice (10) pistu (8) pracovniho vélce (1),
a jednak obloukovitymi draZkami (24), ve kierjch
jsou uloZeny upeviovaci Srouby (25) pro spravnc
natodeni pracovaiho valee (1) vié skiini (21).

3. Pohon armatury podle bodd 1 a 2, vyznadujici se
tim, Ze¢ vodici koliky (36) jsou zakotveny jednak
v horni &elni plofe (22) a jednak ve spodnim dnu
(26) skiing (21).

4. Pohon armatury podle bodl 1 aZ 3, vyznacujici se
tim, ze axialni loZisko (28) je v loZiskové komoie
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(27) uloZeno pomoci podlozky (29), pruzné pojistky
(30) a zajistovaci matice (38).

2 vikresy
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