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{54) Krokovy linedrny mechanizmus
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Podstatou rieSenia je, Ze teleso mecha-
nismu mé vo svojom kruhovom vedeni ozu-
beny hrebeii tvaru tyfe s prierezom kru-
hovej Gsefe s ozubenim, nad ktorym je no-
si¢ zédpadky, ktory je v kludovej polohe do-
tldfany na horny doraz hranou zapadky, v
ktorej vybrani je umiestnend pruZina, kiorej
druhy koniec je oprety ¢ konzolu telesa me-
chanizmu. Mechanizmus umoZiiuje zmenu
velkosti linedrneho kroku vymenou ozube-
ného hrebeiia, alebo natofenim ozubeného
hrebefia. Mechanizmus umoZiiuje konStruk-
ciu reverzného krokového linedrneho me-
chanizmu. Krokovy linedrny mechanizmus
je moZné pouZit tam kde sa vyZaduje vy-
sokd presnost opakovaného linedrneho kro-
ku mechanizmu.
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Vyndlez sa tyka krokového linedrneho
mechanizmu s ozubenym hrebeiiom s jed-
nou alebo dvoma upravenymi zapadkami,
S jednym alebo viacerymi ozubeniami v kru-
hovom vedeni.

Doteraz zndme rieSenia krokového line-
drneho mechanizmu pouZivaju pre opakova-
né vyvodenie linedrneho kroku zapadku a
ozubeny hrebeii s asymetrickym profilom o-
zubenia, ktory je vytvoreny na ty&i obdlz-
nikového prerezu, uloZenej v obdlZnikovom
vedeni telesa mechanizmu. Zipadka je vy-
kyvne uloZen4d na €ape nosia zdpadky, pri-
¢om v kludovej polohe je dotld€and pred-
pédtou pruZinou zépadky na doraz zapadky.
Doraz zdpadky je umiestneny medzi zépad-
kou a hrebefiom na nosifi zdpadky tak, Ze
zipadka v kludovej polohe nezapadd do o-
zubenia. Nosi¢ zdpadky spolu so zdpadkou
takto fixovanou v kludovej polohe, je voéi
telesu mechanizmu udrZovany v kludovej
polohe predpédtou pruZinou nosifa zéapad-
ky, tladiac nosi€ zdpadky k hornému dorazu
nosifa zipadky. POsobenim ovladacej sily,
kolmej na smer poZadovaného pohybu na
nosi¢ zépadky, zdpadky zapadne do ozube-
nia, vykond kyvavy pohyb, vysunie hre-
beit o zubovi rozte&, pritom nosié zdpadky
dosadne na dolny doraz. Po vynulovani o-
vlédacej sily sa zdpadka dostdva s nosic¢om
do kludovej polohy vymedzovanej dorazmi.
Nev§hodou tohoto rieSenia je, Ze takto kon-
Struovany mechanizmus neumoZiluje zme-
nu velkosti linedrneho kroku iba vymenou
ozubeného hrebeiia, pretoZe ak poévodny
hrebeii obdlZnikového prierezu je v obdlZ-
nikovom vedeni uloZeny s minimAlnou vé-
Tou, potom hrebeii, ktory by daval vag¢si
zdvih neZ pdévodny, by mevosiel do povodné-
ho vedenia a hrebeini, ktory by déval men-
81 zdvih by bol vo vedeni v prieto€nom sme-
re volny, pretoZe posuv ‘mechanizmu je da-
ny nielen rozteou ozubenia, ale i polohou
péty ozubenia vo&i kludovej polohe zédpad-
ky.

Pre menSi zdvih neZ pdvodny sa péta zu-
ba od kludovej polohy zdpadky vzdaluje, pre
vae¢si zdvih pribliZuje, pri nezmenenom na-
staveni geometrie =zépadky. Asymetricky
profil ozubenia hrebeiia neumoZiiuje kon-
Strukciu reverzného krokovéhe mechaniz-
mu s pouZitim {edného hrebemia.

Uvedené nedostatky odstrafiuje krokovy
linedrny mechanizmus podla vynédlezu, kto-
rého podstata spofiva v tom, Ze teleso me-
chanizmu mé vo svojom kruhovom vedeni o-
zubeny hrebeii tvaru tyfe s prierezom viac-
nésobnej tsefe s aspoil jednym ozubenim,
nad ktorym je mnosi€¢ zdpadky, ktory je v
kIndovej poloche dotlatany na horny doraz
hranou zédpadky, v ktorej vybranf je umiest-
nend predpétd pruZina, ktorej druhy koniec
je oprety o konzolu telesa mechanizmu. Me-
chanizmus umoZiiuje protismerné usporia-
danie dvoch nosi¢ov zdpadky so zédpadkami,
pruZinami, dolnymi dorazmi, hornymi do-
razmi a konzolami v spolo&nom telese s kru-
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hovym wedenim, pri¢om ozubenie hrebeiia
tvaru tyfe s prierezom jednoduchej, alebo
viacndsobnej usefe je symetrické. Pri po-
uZiti ozubeného hrebefia tvaru tyfe s prie-
rezom viacnédsobnej tGsete s réznymi ozube-
niami, mbZeme dosiahnit zmenu kroku
mechanizmu volbou prisluiného ozubenia
s poZadovanou roztetou a teda i dlZkou
kroku mechanizmu nato€enim ty€e v kruho-
vom vedeni do vhodnej pracovnej polohy
zvoleného ozubenia vofi z4padke. Mecha-
nizmus podla vynédlezu mé oproti pévodné-
mu rieSeniu menej si¢iastok a to: iba jednu
spolognii pruZinu pre zdpadku i nosié za-
padky a doraz zdpadky je vytvoreny prie-
mo geometriou nosica zépadky.

Na vykresoch st zobrazené &tyri pozdiZne
rezy krokového mechanizmu a dva priere-
Zy ozubeného hrebeiia v kruhovom vedeni.
Na obr. 1 je mechanizmus v kludovej polo-
he, na obr. 2 je mechanizmus pod wvply-
vom sily, vymedzujlicej volu zdpadky wvoii
hrebeiiu, na obr. 3 je zariadenie pod vply-
vom sily, ktord vyvodila posuv hrebeiia o
rozte¢ ozubenia, na obr. 4 je zariadenie pod
vplyvom sily, ktord vyvodila posuv ozube-
ného hrebeiia o vzdialenost 1,5 krat vadsiu
ako na obr. 3, t. . po vymene ozubeného
hrebeila, na obr. 5 je prierez ozubeného

- hrebefia tvaru tyfe s prierezom kruhovej -

sefe s ozubenim v kruhovom vedeni, na
obr. 6 je priedny prierez ozubenej tyfe prie-
rezu viacnésobnej kruhovej tGse€e s viacery-
mi ozubeniami umiestnenej v kruhovom ve-
deni.

Priklad vyhotovenia krokového linedrne-
ho mechanizmu s ozubenym hrebefiom v
kruhovom vedeni je na priloZenych vykre-
soch. Mechanizmus pozostdva z telesa me-
chanizmu 8 s kruhovym vedenim 18, v kto-
rom je uloZeny ozubeny hrebeii tvaru tyfe
§ prierezom kruhovej Gsefe 10 s ozubenim
9 alebo ozubeny hrebeii tvaru tyde s prie-
rezom Kruhovej dsefe 15 s ozubenim 14,
ktorého roztet je v zobrazenom pripade 1,5-
krat vdtsia ako ozubenia 9, a sifasne i vys-
ka péty ozubenia 14 je vid$ia ako ozubenia
9, alebo ty& prierezu viacndsobnej kruhovej
usefe 21 a navzdjom roznymi ozubeniami
22, 24, 25. V telese mechanizmu B8 je nosi&
zdpadky 2 s ktorym je zdpadka 1 spojend
apom 3. Hornd medznd polohu nosita za-
padky 2 urduje doraz 4, dolnd dorazy B.
PruZina 5 sa jednym koncom opiera o kon-
zolu 7 telesa mechanizmu 8, druhym o za-
padku 1 vo vybrani zdpadky 19. V kludovej
polohe dotlaa pruZina 5 zdpadku 1 v mies-
te hrany 20 na nosif zdpadky 2 a safasne
nosi¢ zdpadky 2 do jeho hornej medznej
polohy danej dorazom 4.

- Posobenim sily 11 na nosi® zdpadky 2 sa
vymedzi véla zdpadky 1 voé&i koreiiu 16 o-
zubenia 9 ozubeného hrebeiia 10, zapadka
sa dotkne koreila ozubenia, hrana zapadky
20 zostdva v styku s nosiom zdpadky 2,
pritom dochddza k deformdécii pruZiny 5.
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Pdsobenim sily 12, ktora je vi&Sia ako sila
11 presunieme nosi¢ zdpadky 2 do dolnej
medznej polohy tak, Ze sa oprie o dorazy
6. PretoZe nos zdpadky nemdZe pokratovat
v smere pohybu nosida zédpadky, dotyka sa
korefia ozubenia, vychyli sa zdpadka 1 zo
svojej kludovej polohy vo&i nosi¢u zdpadky
2 okolo ¢apu 3 a vykond kyvavy pohyb, pri
ktorom dalej deformuje pruZinu 5.

ZloZka kyvavého pohybu zapadky 1 su-
hlasnéd so smerom pohybu ozubeného hre-
beria 18 posunie tento o rozte¢ ozubenia 9.
Po vynulovani sily 12 zaujme mechanizmus
kludovid polohu, t. j. nosi¢ zdpadky sa oprie
o doraz 4 a zdpadka hranou 20 taktieZ o
nosi¢ zdpadky. V tejto polohe je hreber 10
volne posuvny a ototny v kruhovom vedeni
18 telesa 8. Ak zabezpetime také trecie po-
mery vo vedeni telesa mechanizmu, Ze sa
hrebeil samovolne neposunie alebo nenato-
¢i, alebo tomu zabrdnime kon$truk&nym u-
sporiadanim ostatnych prvkov zariadenia s
ktorymi krokovy linedrny mechanizmus spo-
lupracuje, dosiahneme to, Ze po opitcvnom
zatlafeni na nosi€ zdpadky sa vysunie hre-
beii 10 o velkost kroku ako predtym.

Vymenou ozubeného hrebeiia 18 s ozube-
nim 9 za ozubeny hrebeii 15 rovnakého
priemeru ale s ozubenim 14, t. j. s inou roz-
teCou a inou polohou korefia ozubenia vodi
kludovej polohe zdpadky moZeme silou 13
dosiahnit tym istym, inka nezmenenym me-
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chanizmom, posuv ozubeného hrebetia 15 o
rozte€ jeho ozubenia.

Rovnaky uG€inok, t. j. zmenu linedrneho
kroku mechanizmu dosiahneme i tym, Ze
do telesa 8 vloZime do jeho valcového vede-
nia 18 ozubeny hrebeii tvaru ty&e s priere-
zom viacnésobnej tisede 21 s viacerymi na-
vzdjom roznymi ozubeniami 22, 24, 25. Na-
to€enim ozubeného hrebeiia 21 vo vedeni
18 tak, aby napr. ozubenie 22 s roztefou
zhodnou s poZadovanym krokom linedrne-
ho mechanizmu a polchou koreila ozubenia
voti kludovej polohe zdpadky odpovedaja-
cej poZadovanému kroku mechanizmu bolo
pod zédpadkou 1, dosiahneme poZadovani
velkost kroku dand parametrami ozubenia
22,

Reverzny mechanizmus dosiahneme u-
miestnenim dvojic nosi€ zdpadky 2 so zé&-
padkou 1, pruZinou 5 dolnymi dorazmi 6,
hernym dorazom 4 a konzoly 7 protismerne
v spolo&nom telese s kruhovym vedenim 18,
v ktorom je uloZeny ozubeny hrebeii so sy-
metrickym ozubenim.

Krokovy linedrny mechanizmus je moZné
pouZit pri konstrukcii zavddzacich zariade-
ni stereotaktickych pristrojov, jemnych na-
stavovacich zariadeni, hvezdarskych daleko-
hladov, zariadeni pre ovlddanie pracovnej
dosky mikroskopu pre prdcu s mikroplat-
nami, ako i pri konStrukcii pipiet a mikro-
pipiet zdsobného typu.

PREDMET VYNALEZU

1. Krokovy linedrny mechanizmus, pozo-
stavajici z telesa, v ktorého vedeni je po-
suvne uloZeny ozubeny hrebeii, nad ktorym
je posuvne uloZeny medzi hornym a dolnym
dorazom nosit zgpadky s upravenou zépad-
kou vyznacujici sa tym, Ze prierez vedenia
(18) je kruhovy a ozubeny hrebeii ‘ma tvar
niekolkondsobnej kruhovej tisee (21} s a-
spoil jednym ozubenim (10), pri¢om mecha-
nizmus obsahuje aspoil jednu zdpadku (1)

s nositom zfpadky (2), ktory je v kludovej
polohe dotld¢any na horny doraz (4) hra-
nou {20) zdpadky (1), v ktorej vybrani (19)
je umiestnend predpétd pruZina (5), ktorej
druhy koniec je oprety o konzolu (7) telesa
mechanizmu.

2. Mechanizmus podla bodu 1, vyznaduja-
ci sa tym, Ze obsahuje dva nosife (2) zéa-
padky (1) usporiadané proti sebe, prifom
ozubenie hrebeiia (9) je symetrické.
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