CESKOSLOVENSKA
SOCIALISTICKA
REPUBLIKA

(19)

POPIS VYNALEZU
K AUTORSKEMU OSVEDCENI

196875

(11) (B1)

(21) (PV 8453-77)

URAD PRO VYNALEZY

A OBJEVY (45) Vydano 3010 81

(22) PrihlaSeno 16 12 77

(40) Zvefejnéno 3107 79

(51) Int. C13
B 23 Q 5/34

(75)
Autor vynalezu

SLAMA PAVEL, Ing., GOTTWALDOV

(54) Soustava prvkii uloZeni relativné dlouhych pohybovych Sroubii pro posouvini
pracovnich souéasti, zejména obrabécich strojit

1

Pfedmet vyndlezu se vztahuje na soustavu
prvkt uloZeni relativné dlouhych pohybo-
vych Sroubil pro posouvani pracovnich sou-
¢asti, zejména obréabécich strojt.

Obvykle soustava prvkd uloZeni pohybo-
vych Sroubli sestdvd z koncovych loZisek
zabudovanych v nepohyblivé casti stroje a
z matice spojené s posuvnou pracovni sou-
C4sti stroje, napiiklad s pracovnim stolem,
se suportem a podobné&. Tato soustava prvka
uloZeni pohybovych Sroubii je vSak schopna
zajistovat dostatenou Zivotnost a presnost
presouvani posuvné soudésti stroje a potla-
Cuje problém kritickych otdfek pohybového
Sroubu do cca 3000 mm délky zdvihu takto
pohénénych pracovnich souddsti strojli v
rozsahu posuvovych rychlosti do 10000
mm/minl,

Je pravdou, Ze tento limit méa své misto
zejména u obrdbécich strojti, kde opotfebo-
vavani kinematické dvojice Zroub-matice
nepriznivé ovliviiuje stupeil pFesnosti prace
stroje. Jiné pracovni stroje, u nichZ nehraje
presnost posuvu takovou roli, mohou mit
tuto hranici prirozené& posunutu vyse, ale u
obrédbé&cich stroji, u nichZ je tieba poditat
s vétSim zdvihem pracovni soudésti, napii-
klad stolu u portalovych frézek, je tFeba
pouZit jiného prostifedku pF¥emény rotaéniho

pohybu pohonu v piimodary pohyb této pra-
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covni soucésti, napfiklad ozubeného pastor-
ku a ozubeného h¥ebene. Je to zpiisobeno
tim, Ze u Sroubd v délkdch nad 3000 mm uZ
dochéazi k citelnym prihyblim vlastni va-
hou, které se projevuji rychlym Kklesanim
jejich presnosti v diisledku zvy3enjch mist-
nich tlak@ v matici, které vyvolavaji jeji
rychlé opotfebovdvani a tim nizkou Zivot-
nost.

Se zvétSujici se délkou pohybového Srou-
bu a tedy pracovniho zdvihu posuvné sou-
¢ésti stroje klesd tuhost 3roubu a zvétiuje
se jeho prihyb. Tato skute€nost ovliviiuje
pak hodnotu kritickych otadek, kterd u po-
hybovych Sroubl zajistujicich délky pohybu
nad uvedenou hranici se dostdvd do oblasti
pouzivanych pracovnich posuvd.

Ucelem vyndlezu je odstranit tyto nep¥iz-
nivé uginky vyvoldvané prihyby pohybo-
vych Sroubdi v dfisledku jejich vlastni vahy
a navrhnout takové reSeni, které by umoz-
fiovalo zv&tSovat Gfinnou délku pohybov§ch
$roubll a tim i zdvih@ pracovnich soud4sti
stroji p¥i zaji§téni dosavadni Zivotnosti
presnosti  kinematické dvojice Sroub-ma-
tice a odstranéni problému Kkritickych ot4-
Cek. Tim je totiZ formulovdn poZadavek, aby
I u strojii vyZadujicich zdvih@i svych pra-
covnich soucdsti nad 3000 mm bylo umoZng-
N0 pouZivani pfemsny rotadniho pohybu po-
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honu na posuvny pfimocéar§ pohyb pracov-
ni soudasti pomoci kinematické dvojice
Sroub-matice, nebot Z4dné jiné takové
jednoduché prostfedky nejsou schopny pra-
covat s takovou pFesnosti vyvozovanych
posuvi, .

Podstata vynélezu spoCivd v tom, Ze sou-
stava prvkid uloZeni relativnég dlouhych po-
hybovych 3roublt obsahuje kromé& loZisek
Sroubu a matice alespoii jednu dvojici pod-
pérnych kladek, podpirajicich pohybovy
Sroub v mistech mimo matici, v nichZ kazda
Z podpérnych kladek je samostatn& uspo-
fddana na jednom suportu soufasné ustavi-
telném s druhym suportem vzhledem k wose
pohybového Sroubu. Dale je na vyndlezu
podstatné i to, Ze suporty kaZdé z podpér-
nych kladek tvoficich dvojici jsou viéi so-
be relativné pohyblivé, a to ve sméru kol-
mém na osu pohybového Sroubu, p¥ifem?Z je-
jich pohybovd vazba je tvoiena spojenim
jednoho suportu s pracovnim vélcem a dru-
hého suportu s jeho pistem, pri¢emZ kaZdy
z téchto suportll je opatfen najiZdéci klad-
kou s osou kolmo orientovanou k o0sdm pod-
pérnych kladek, kteréZto najiZ?d&ci kladky
jsou postaveny mezi rovinami najiZdé&k uchy-
cenych na posuvné pracovni soufésti stroje
v misté t8lesa matice posuvového Sroubu a
presahujicich celymi svymi dkosovymi né&-
jezdy jeho osovou délku. RovnéZ je podstat-
né, Ze prostor pracovniho vAlce spojujiciho
svym t&lesem a pistem oba suporty dvojice
podpérnych kladek pohybového 3roubu je
propojen se zdrojem tlakového prostiedi
pfes nepohyblivé t&leso rozvadé&ce, jehoZ
Soupétko je z jedné strany pod trvalym a€in-
kem tla¢né pruZiny a z druhé strany je opa-
t¥eno kladkou leZici v roving dréhy ovladaci-
ho pravitka pevné spojeného s posuvnou pra-
covni soudasti stroje a ptisobi svym Géinnym
tvarem proti Géinku tlaéné pruZiny Soupét-
ka, kteréZto ovlddaci pravitko, rovnobéZné
s najizdkami najiZd&cich kladek suportl a
opatfené na obou koncich rovnéZ tkoso-
vymi ndjezdy mé délku své piimkové Casti
mezi svymi tikosovymi nédjezdy rovnu celko-
vé délce najiZd&k najiZd&cich kladek su-
portdt podpé&rnych kladek pohybového Srou-
bu. Konetné je soustava prvkd uloZeni po-
hybového Sroubu vyznaéna tim, Ze jeden ze
suportlt podp&rnych kladek tvoFicich dvo-
jici je proveden ve tvaru smykadla uloZe-
ného v rybinovitém, k nepohyblivé Casti
stroje pevn& pFichyceném vodicim sedle, a
opatiené druhym rovnob&Znym rybinovitym
vedenim pro druhy suport, pfi¢emZ na ry-
binovitém vodicim sedle je napfi¢ rybinovi-
tého vedeni uchycena pevnd nardZka, po-
stavend svymi dorazovymi plochami sou-
mérné vzhledem k ose pohybového Sroubu,
zatimco podpérné kladky jsou uloZeny na
naklapécim loZisku. :

4

Vyhody tohoto feSeni soustavy prvkd ulo-
Zeni relativné dlouhych pohybovych Sroubdl
pro posouvéan! pracovnich soufésti, zejména
obrdbécich strojii spofivaji pfedn& v tom
hlavnim dé&inku, ktery se projevuje podepre-
nim télesa pohybového Sroubu podpérnymi
kladkami, které jsou Fizeny tak, Ze pii pri-
chodu matice mistem, v n8m# jsou podpérné
kladky usporddany, tyto se rovnomérné na
obé strany od osy pohybového Sroubu od-
sunou. PFitom tento stranovy wodsun pod-
p&rnych kladek je fizen samoginné prostied-
nictvim tlakového prostfedi, které je roz-
vddéno pfes rozvddéé ovlddany najiZdkou
(— ovlddacim pravitkem) uchycenou na pra-
covni soud4sti posouvané pohybovym 3rou-
bem. Vfhodou feSeni podle vynélezu jei to,
Ze suporty, které nesou obé& podpérné kladky
tvoFici jednu podp®rnou dvojici, na niZ spo-
¢ivd pohybovy Sroub, jsou pohybové svéza-
ny jednoduchym spojenim jednoho suportu
s pracovnim védlcem a druhého suportu s je-
ho pistem, takZe soudasnd protism&rnd &in-
nost obou jednotlivych kladek je takto za-
jiSténa velmi jednoduchymi prostfedky. P{i-
tom tento pracovni vélec je svym prostorem
propojen se zdrojem tlakového prostiedi
pravé pres zminény nepohyblivy rozvadsé,
sama pracovni souédst posouvand pohybo-
vym Sroubem, €imZ je dosaZeno pfimé vazby
v Fizeni pohybu podp&rnych kladek. Vyho-
dou déle je, Ze i podpérnd poloha suporti
t&chto podpérnych kladek je zajiSténa nej-
jednodusSim a proto i vysoce spolehlivym
prostfedkem. I z hlediska spot¥eby prostoru
je soustava prvkl uloZeni pohybového Srou-
bu podle tohoto vyndlezu vyhodné. Suporty
dvojice podpérnych kladek tvoii také dvo-

Jjici, v niZ jeden suport je pohyblivy v dru-

hém, priemZ jeden z t&chto suportl je ve-
den vodicim sedlem spojenym s nepohybli-
vou &asti stroje, pfidemZ napfi¢ rybinovité-
ho vedeni tohoto sedla je uspofdddna zmi-
nénéd pevni nardzka, oviem tak, Ze jeji do-
razové plochy jsou soumérng orientovany
viiéi ose pochybového Sroubu. Spravné polo-
ha takto podpiraného pohybového Sroubu
je tedy zajistovéna ustavenim vzdéalenosti os
podpérnych kladek od jeho ideédlni osy,
tedy polohou podpé&rnych suportd. Jejich po-
tfebnd poloha se nastavi trvale prostfednic-
tvim dorazovych Sroubil opirajicich se svy-
mi Cely o dorazové plochy zmin&né pevné
naraZky. Déle je vyhodou i uloZeni podpér-
nych kladek na nakldp¥&cich loZiskéch, kte-
ré umoZiiuji samoc¢inné prizplisobeni t&chto
kladek povrchu pohybového 3roubu, i kdyby
nebylo dosaZeno poZadované pfFesnosti ve-
deni jejich suportli. Daldi pfednosti Fe3eni
podle vyndlezu je moZnost pouZiti pfimého
pohonu pohybového Sroubu rotaénim servo-
pohonem, coZ je u numericky Fizenych po-
suvli obréb&cich stroji FeSenim nejvyhodngj-
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8§im, protoZe zajiStuje bezvilovost a maxi-
malng moZnou tuhost, tedy nejkvalitné&jsi
prenosovou funkci takového pohonu posu-
vu.

BliZe vyniknou tyto vyhody na podkladé
popisu jednoho z moZnych FeSeni, které je
jako priklad konkrétniho provedeni pied-
méty vynédlezu zndzorn&no na vykresech. Na
téchto vykresech je na obr. 1 zndzornéna
v plidorysu celd soustava prvkQl uloZeni
relativng dlouhého pohybového Sroubu, pfi-
¢emZ krajni, tj. kKoncova loZiska pohybo-
vého Sroubu nejsou zndzornéna bliZe a jsou
uloZena v konzolach pFichycenych k nepo-
hyblivé ¢asti stroje, na obr. 2 je boéni po-
hled na pohyblivou pracovni souédst stroje
s bokorysem najiZdky k oviddani rozvadé-
Ce, na obr. 3 je Celni pohled na dvojici pod-
pérnych kladek uspofddanou na dvojici su-
portdl, jakoZ i fez rozvadécem, pFicemZ pod-
p8rné kladky jsou v poloze pracovni, tj.
kdyZz podpiraji pohybovy 3roub, na obr. 4
je tentyZ Celni pohled znézoriiujici viak ne-
pracovni polohu podp#&rnych kladek, tedy
polohu pfi priichodu matice mistem uspo-
radani téchto podpérnych kladek, na obr. 5
je Fez vedeny linii A—A vyznadenou na obr.
4 a koneCné na obr. 6 je Fez vedeny linii
B—B vyznalenou rovn&Z na obr. 4.

Jak uZ vyplyvéd ze samotné podstaty vy-
nalezu, je soustava prvkd tvoficich uloZeni
pohybového Sroubu 1 (obr. 1, 3, 4) s relativ-
ng velkou délkou tvofena pfedn® b&Znymi
koncovymi loZisky uspofddanymi v daném
provedeni v konzoldch 2 pevné — napfi-
klad Srouby 3 (obr. 1} — uchycenych k ne-
pohyblivé Casti 4 stroje (obr. 1 aZ 6). Tato
nepohyblivd Cast 4 stroje — napfFiklad loZe
obréabé&ciho stroje — je opatfena vedenim
5 (obr. 1 aZ 4}, na n8m# je posuvné& uloZena
pracovni sou&dst 6 opatfend piidrznymi 1is-
tami 7, 8 (obr. 3, 4) pevné& pfitaZenymi k
ni neznidzornénymi Srouby. K soustavé prv-
k@ uloZeni pohybového 3roubu 1 pat¥i p¥i-
rozeng téZ matice 9 (obr. 1, 3, 4), jejiz t&-
leso 10 (obr. 3, 4) je pfiSroubovano k pra-
covni soucasti 6. Takto tvo¥i s touto pracov-
ni soucdsti 6 celek posouvany otdéejicim se
pohybovym Sroubem 1. Dale podle vynéle-
zu patfi k soustavé prvku uloZeni tohoto po-
hybové Sroubu 1 — jakoZto $roubu relativng
dlouhého, ktery se pod u€inkem své vahy
pfl vodorovném uspoidddni prohybad — v
zgvislosti podle délky jedna ¢i ndkolik dvo-
jic podpérnych kladek 11, 12 (obr. 1, 3, 4,
5). Tyto podpérné kladky 11, 12 podpiraji
pohybovy Sroub 1 v mistech mimo matici 9
a jeji téleso 10 a tim zamezuji jeho prithyb.
V disledku toho nedochdzi v matici 9 ke
zvySenym mérnym tlakdm, které jako tlaky
pfidavné, zvétSujici normalni tlaky vyvola-
vané pfemédhénim odpord proti posuvu pra-
covni souddsti jsou eliminovdny, a tim se

vytvaieil padminky pro del&i trvanl jeji
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pFesnosti a odstraifiuje se nebezpeéi kritic-
kych otacek pro oblast vyuZivanych posuvi.

Na obr. 5 je patrné provedeni téchto pod-
pérnych kladek 11, 12. Stejné jako podpérné
kladka 12 patrnd na tomto obr. 5, je fe-
Sena i podpérnd kladka 11. Je tedy prove-
dena jako duty vélec uloZeny na dvouifadém
nakldpécim véaleCkovém loZisku 13, nasunu-
tém na Cepu 14, ktery je pfes podloZku 15
utaZen matici 16 v rozvidlené &asti svého
suportu. Na vysvétlenou je nutno uvést, Ze
kazdad podpérnd kladka je takto uloZena
v samostatném suportu a jeji naklapéci lo-
Zisko ji umoZiiuje dokonaly styk s povrchem
pohybového Sroubu, i kdyby nebylo zajists-
no naprosto presné vedeni podpérnych su-
portd 17, 18. Podpérnd kladka 12 mé sviij
suport 17 veden v rybindch suportu 18 pii-
sluSicim podpérné kladce 11. To je také pa-
trno na obr. 3, 4, z nichZ je moZno déle ro-
zeznat, Ze oba suporty 17 i 18 jsou spolu
pohybové svdzany a také tvofi jakési dvo-
jice. Prostredkem této vazby je pracovni
valec 19 a jeho pist 20. Suport 18 nesouci
podpérnou kladku 11 je na konci odvréce-
ném od kladky 11 opatien pracovnim v&l-
cem 18, jehoZ pracovni prostor 21 nad pis-
tem 20 (obr. 3) je spojen hadici 22 s tdle-
sem 23 rozvadéce. Druhy suport 17, uspo-
fadany posuvné na rybinovitém vedeni pr-
vého suportu 18, je spojen s pistem 20 pro-
stfednictvim jeho pistnice 24, kterd je k n&-
mu pfitaZena matici 25. Mezi stdnami roz-
vidlené gasti t&chto suportt 17, 18 je véaled-
kové naklapéci loZisko 13 drZeno v osovém
sméru distanénimi podloZkami 26, pritem¥
poloha samotnych kladek 11, 12 je zajisto-
vdna pruZnym vnitinim krouZkem 27 (obr.
5). Prvni suport 18 je sam jako n&jaké smy-
kadlo uloZen v rybinovitém vodicim sedle 28,
které je svym vedenim postaveno kolmo k ose
29 (obr. 1) pohybového Sroubu 1 a Srouby
30 (obr. 5) pfichyceno pevné& k nepohybli-
vé Casti 4 stroje. Pro zaji§téni potfebné po-
hybové ville pro suport 18 je toto vodici
sedlo 28 opatfeno jednou oddélencu dolico-
vact listou 31 (obr. 5, 6). Prvni suport 18
je tedy pohyblivy v rybinovitém vedeni to-
hoto sedla 28, priemZ sdm je opatFen dru-
hym rovnob&Znym rybinovitym vedenim 18’
(obr. 5) pro druhy suport 17. Tim tedy oba
suporty 17 a 18 jsou pohyblivé kolmo k ose
29 pohybového 3roubu 1. Jejich vzajemnéd
vazba pracovnim vélcem 19 a jeho pistem 20
dodava v3ak ob&ma suportim 17 a 18 sou-
Casné stavitelnosti vzhledem k této ose 29
pohybového Sroubu 1, kterad je viak zajisto-
vana jeSté daldim konstrukénim dstrojim
obou suportd 17, 18 podp&rnych kladek 11,
12. Toto ustroji je totiZ tvoFeno najiZdsci-
mi kladkami 32, 33 (obr. 1, 3, 4, 6) i osami
35 (obr. 6) kolmo orientovanymi k osdm
34 (obr. 5) podpérnych kladek 11, 12, které
jsou po jedné uchyceny oton® na &epu 38
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(obr. 6) na konci kaZdého ze suportil 17, 18
podpérnych kladek 11, 12 a dalSimi ¢leny
tohoto tstroji, ktefi jsou reprezentovéni na-
“jiZzdkami 37, 38 uchycenymi na posuvné pra-
covni souddsti 6 stroje (obr. 1, 3, 4). Jak
-je patrno z obr. 1, 3, 4, jsou tyto .najiZdky
-37,.38 u popisovaného piikladu provedeni
-vynélezu vypracovdny v desce 39, kterd je
jako jeden blok uchycena k posuvné pra-
~covni souddsti 6 z. jejl spodni strany pf¥ivréa-
“cené k pohybovému Sroubu 1 i k suportim
~17,.18 jeho podp&rnych kladek 11, 12 a to
‘v mist& uchyceni télesa 10 matice 9 pohy-
~bového Sroubu 1. Obé& najiZdky 37, 38 jsou
worientovdny. rovnob&Zné s osou 29 pohybo-
vého:§roubu 1 a najiZdéci kladky 32, 33 su-
portd 17, 18 podpérnych kladek 11, 12 jsou
postaveny mezi jejich rovinami. Tim p¥i po-
‘hybu . posuvné pracovni soucdsti 6 stroje po
vedeni 5 nepohyblivé ¢asti 4 urduji roviny
‘nmajiZzdék 37, 38 radidlni pohyb suportl 17,
‘18 nesoucich podps&rné kladky 11, 12 vidi
" pohybovému Sroubu 1 do jejich nepracovni
“polohy, . jak je to patrné na obr. 1 a 4,
tedy kdyZ matice 9 uloZend v télese 10 pro-
chazi nad podpérnymi kladkami 11, 12,
Aby se najiZdé&ci kladky 32, 33 pfemistily
z pracovni — tj. podpiraci — polohy o vzda-
lenost Z (obr. 1) a tim i s nimi spojené
podpérné kladky 11, 12 se svymi suporty
17, 18, jsou najiZzdky 37, 38 opatfeny dko-
sovymi ndjezdy 408 (obr. 1, 3, 4). NajiZdky
37, 38 jsou v podstaté vodici pravitka posta-
vend vzhledem k jejich dkosovitym najez-
diim 40 zrcadlové proti sob& a délka L je-
jich navzdjem rovnob&Znych tsekdl je rovna
souttu délky M t&lesa 10 matice 9 a Sirfky
C (obr. 1) suportd 17, 18 podpérnych kladek
11, 12 pohybového Sroubu 1. .
Pohyb suportft 17, 18 je omezen ufinnou
polohou podp&rnych kladek 11, 12, v niZ
tyto zachycuji svym podepfenim pohybo-
" vého $roubu 1 jeho prahyb. Uginnd poloha
je dédna pevnou nardZkou 41 (obr. 3, 4), kte-
ra tvofi v daném pFipadé soucast rybinovi-
tého vodiciho sedla 28 s dolicovaci pifloZ-
kou 31. Dorazové plochy nardZky 41 jsou
rovnobdZné ‘s osou 29 pohybového 3roubu
1 a svym stykem se stavitelnymi dorazovy-
mi Zrouby 42 (obr. 1, 3, 4), zataZenymi v
okach 43 (obr. 1, 3, 4) suportd 17, 18 a za-
_jisténymi pojistnymi maticemi 44 urcuji
presnou polohu podpérnych kladek 11, 12,
v ni¥ zachycuji prithyb pohybového Sroubu
1 a zajidtuji takto pFimost jeho osy 28. Uhel
o (obr. 1) sklonu ukosovych ndjezdfl 40 na-
jizdék 37, 38 je tudiZ e3en tak, aby jeho ra-
didlni $ifka byla v&t§i neZ zdvih Z suportil
.17, 18 mezi podpé&rnou polohou jejich pod-
pérnych kladek 11,12 a jejich polohou zau-
jimanou pfi. priichodu télesa 10 matice 8
. pohybového “3roubu 1 mistem uspofddani
~ jejieh suportt 17, 18. :

8

Vykres znazoriiujici piiklad popisovaného
provedeni vyndlezu ukazuje na obr. 1, Ze
v daném pripadé& je pouZito dvou dvojic su-
porti 17, 18 a tudiZ podepieni pohybového
Sroubu 1 ve dvou mistech, takZe zde je
soustava prvkd uloZeni pohybového Sroubu
tvofena dvéma loZisky uspofddanymi v kon-
zoldch 2, matici 9 a dvéma dvojicemi pod-
pérnych kladek 11, 12, Proto také musi do-
chéazet k rozestupovéni podpé&rnych kladek
11, 12 obou dvojic suporti 17, 18, jestliZe
mistem jejich uspofddédni na nepohyblivé
C4sti stroje 4 prochézi téleso 10 matice 9
pri presouvani pracovni soucasti 6 stroje.
K tomu Géelw, slouZi tkosové ndjezdy 40 na-
jizdeék 37, 38. KaZdy suport 18 je vybaven
pracovnim vélcem 18 spojenym hadici 22
s télesem 23 samostatného nepohyblivého
rozvadécde, takZe u popisovaného piikladu
provedeni jsou na nepohyblivé ¢asti 4 stroje
uchyceny dva rozvadéle. Jejich Fidicim or-
ganem je Soupédtko 43 (obr. 3, 4], které je
z jedné strany vystaveno trvalému ucinku
tladené pruZiny 46 a z druhé strany je
opatfeno kladkou 47 leZici v roving pohybu
ovlddaciho pravitka 48 prichyceného Srouby
49 k pfidrZzné liSté 8 pohyblivé pracovni
soudasti 6 stroje. Udinnd délka D, tj. délka
prfimkového tseku tohoto ovlddaciho pra-
vitka 48 je rovna celkové délce D’ najiZd&€k
37, 38 pro rizeni radidlniho pohybu suporti
17, 18 podpérnych kladek 11, 12, a to proto,
aby po celé této drdze zajiStovala spodni
polohu Soupédtka 45, tedy polohu pfi stla-

‘Ceni tlatné pruZiny 46 usporddané pod nim,

v niZ by toto Soupédtko 45 blokovalo privod
tlakového prostifedi do pracovniho prostoru
21 pracovnich valct 19, pf¥ivddéného od ne-
zakresleného zdroje privodem P (obr. 3 ,4)
do télesa 23 rozvadéde a dovolilo tak, aby
podpérné kladky 11, 12 se pfemistily o vzda-
lenost Z a vytvorily uréitou vili v (obr. 4)
od povrchu télesa 10 matice 9 jimi podpira-
ného pohybového Sroubu 1. Za tohoto stavu
Soupatka 45 (obr. 4) miZe totiZ tlakové pro-
stfedi uniknout z pracovniho prostoru 21
pfes odpad T, &imZ tlak plisobici na pist 20
a dno pracovniho védlce 19 a pritlacejici do-
razové §rouby 42 na pevnou nardZku 41 po-
mine.

Je-li rozte¢ ve sméru osy 29 pohybového
§roubu danych dvojic podpérnych kladek
11, 12 a jejich suportl 17, 18 vyjadiena roz-
m&rem a (obr. 1), pak stejné velky rozmé&r
a’ ma i vzdalenost obou $oupédtek 45 tdles

e

23 obou rozvad&céi tlakového prostiedi (obr.

“2).

Ovladaci pravitko 48 je na svych koncich
stejng jako najizdky 37, 38 opatfeno uUko-
sovymi najezdy 50, které ve styku s kladkou
47 3oupédtka 45 dovoluji Soupdtku postupné
se presouvat pod ufinkem predtim p¥imko-
vou ¢éasti ovlddaciho pravitka stladené
tlaéné pruZiny 46 a tim otevirat priichod
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tlakového prostfedi z privodu P do hadice
22 a tim i do pracovniho vélce 19 nad pist
20, nésledkem &ehoZ jsou suporty 17, 18
podpérnych kladek 11, 12 tladeny proti na-
raZzce 41 do polohy zajistujici podepfeni po-
hybového Sroubu 1. Aby byla zajist&na bez-
petnd funkce suportd 17, 18 podpérnych
kladek 11, 12 a zejména, aby bylo dosaZeno
jejich bezpeéného rozestupu pred priicho-
dem télesa 10 matice 9 pohybového Sroubu
1 mistem jejich uspofadani a opétného nj-
vratu do podpérné polohy po priichodu to-
hoto télesa 10, je délka D primkové &&sti
mezi tkosovymi najezdy 50 ovladaciho pra-
vitka 48 rovna celkové délce D’ najizdsk
37, 38 najizdécich kladek 32, 33 suportd 17,
18 podpérnych kladek 11, 12 pohybového
Sroubu 1. Tim také tato soustava prvkd ulo-
Zeni pohybového 3roubu 1 plni bezpedns
svou funkci, tj. zajiStuje jeho neposuvné a
rotacni uloZeni a navic zabrafiuje priihybu
relativné dlouhych horizontalng uloZenych
pohybovych Sroubt 1, &imz podstatné po-
souva rozsah jejich pouZitelnosti do oblasti
velkych délek posuvi a zajiStuje tim vy$si
presnost posuvd ne jaka je dosaZitelng u
dosavadnich prostredkii — napriklad u ki-
nematické dvojice hFeben-pastorek — k
jejichZ volbé& bylo nutno plistupovat p¥i vel-
kych zdvizich posuvné pracovni soudasti 6.
SouCasné se zvétsenim rozsahu pouZitelnosti
pohybovych Sroubd tato soustava prvkid ulo-
Zeni Sroubd odstratiuje nebezpeé&i vzniky je-
jich kritickych otadek v rozsahu jejich pra-
covnich otadek.

Cinnost popsaného prikladu feSeni sou-
stavy prvkd uloZeni relativng dlouhych po-
hybovych sroubd byla vysvétlena soub&Zng
S popisem jednotlivych detailt provedeni.
Zbyvd jen popsat priibsh funkce podpér-
nych kladek 11, 12 a jejich suportt 17, 18
PIi jednom tuplném zdvihu pohyblivé pra-
covnl soucdsti 6 stroje. Bude-li se tato pra-
covni soutast 6 posouvat — pFi pohledu na
obr. 1 — z tvraté na strang zakreslené

10

nahofe smérem ke strané zakreslené dole,
pak zFejmé bude muset t8leso 10 matice 9
prochazet ob&ma misty usporadani podpér-
nych kladek 11, 12 a jejich suportd 17, 18.
Zprvu je ovladaci pravitko 48 mimo dosah
kladek 47 obou Soupatek 45, tudiZ p¥i po-
hledu na obr. 2 je tieba si toto pravitko 48
pledstavit v poloze nad horejsi kladkou 47.
Za tohoto stavu, ktery znazoriiuje v pric-
ném Ffezu obr. 3, proudi tlakové prostiedi
z privodu P pres téleso 23 rozvdadéde kolem
jeho Soupédtka 45 do pracovniho vélce 19 a
oba suporty 17, 18 jak horejsi dvojice, tak
i spodnégjsi dvojice jsou na dorazu s pev-
nou nardZkou 41 a zajistuji tak podeprent
pohybového Sroubu 1. P¥edtim ne? tkosové
ndjezdy 40 najizdgk 37, 38 pIijdou ve styk
S najizdécimi kladkami 32, 33 prvni, tj. ho-
FejSi dvojice suporta 17, 18, najede ukosovy
najezd 50 ovladaciho pravitka 48 na kladku
47 prvniho Soupatka 45, které timto pFesune
do polohy proti tlagné pruZing 46 a tim spo-
jI pracovni prostor 21 pracovniho védlce 19
dosud vystaveného tlaku v ndm obsaZeného
prostfedi s odpadem T, co¥ zpisobi, Ze se
suporty 17, 18 na sobé& presunou plisobenim
tkosovych néjezdd 40 najizdék 37, 38 o
vzddlenost Z a tim se mezi podpérnymi klad-
kami 11, 12 a t&lesem 10 matice 9 vytvori
ville v. Matice 9 a jeji téleso 10 tedy proj-
dou mezi podp&rnymi kladkami 11,12 a jak-
mile zadni tikosovy. néjezd 50 dovoli Soupaét-
ku 45 znovu pod Gdinkem tlacné pruZiny 46
zaujat svou horni polohu v télese 23 roz-
vadéce, vstoupi tlakové prostfedi z privodu
P od neznazornsného zdroje do pracovniho
valce 19 a znovu se oba suporty 17, 18 pri-
tla¢l na pevnou narézku 41 a jejich pod-
perné kladky 11, 12 plni nadéle svou pod-
pérnou funkci. To se opakuje i v pFipads
druhé dvojice podpérnych kladek a druhé
dvojice jejich suportli a rovng takovy je
pribéh ginnosti i PFi zpétném chodu posuv-
neé pracovni soudssti 8.

PREDMET VYNALEZU

1. Soustava prvkii uloZeni relativng dlou-
hych pohybovych $roubit pro posouvani pra-
covnich soucéasti zejména obrabé&cich stro-
jii, sestdvajici z loZisek pro rota¢ni a nepo-
suvné vedeni koncovych ¢epll télesa pohy-
bového 3roubu a matice spojené napevno
S posuvnou pracovni soudasti stroje a vy-
tvarejici takto nepohyblivou podporu zachy-
cujici prihyb tohoto Sroubu, vyznadnd tim,
Ze kromg& téchto loZisek a matice (9] je
v ni obsaZena alespoii jedna dvojice podpér-
nych kladek (11, 12) podpirajicich pohy-
bovy Sroub (1) v mistech mimo matici (9),
v nichZ kazd4 z podpérnych kladek (11, 12)
je samostatng uspofadana na jednom supor-
tu (17, 18) soutasn¥ ustavitelném s druhym

suportem vzhledem k ose (29) pohybového
Sroubu (1),

2. Soustava prvkd uloZeni relativné dlou-
hych pohybovych Sroubd podle bodu 1, vy-
znac¢né tim, Ze suporty (17, 18) kaZdé z pod-
pérnych kladek (11, 12) tvorFicich dvojici
jsou vidi sobd relativng pohyblivé a to ve
sméru kolmém na osu (29) pohybového
Sroubu (1), prifems jejich pohybova vazba
je tvofena spojenim jednoho suportu (18)
S pracovnim valcem (19) a druhého suportu
(17) s jeho pistem (20), pritemz kazdy z
téchto suportd (17, 18) je opatfen najizds-
ci kladkou (32, 33) s osou (35) kolmo orien-
tovanou k osdm (34) podpérnych kladek
(11, 12}, kteréito najizdeci kladky (32, 33)
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jsou postaveny mezi rovinami najizdék (37,
38) uchycenych na posuvné pracovni sou-
gasti (6) stroje v misté télesa {10) matice
(9) posuvového Sroubu (1) a piesahujicich
celymi svymi tkosov§mi najezdy (40) jeho
osovou délku (M].

3. Soustava prvkil uloZeni relativn& dlou-
hych pohybovych Sroubil podle bodflt 1 a 2,
vyznadné tim, Ze prostor (21) pracovniho
valce (19) spojujiciho svym télesem a pis-
tem (20) oba suporty (17, 18) dvojice pod-
pérnych kladek (11, 12) pohybového Srou-
bu (1) je propojen se zdrojem tlakového
prostiedi ptes nepohyblivé té8leso (23) roz-
vadite, jehoz oupétko (45) je z jedné stra-
ny pod trvalym GZinkem tlaéné pruZiny (46)
a z druhé strany je opatieno kladkou (47}
le#ici v roving drahy ovladaciho pravitka
(48) pevné spojené s posuvnou pracovni
soud4sti (6) stroje a pisobici svym GEinnym
tvarem proti G&inku tlacné pruZiny (46)
Soupatka (45), kteréZto ovladaci pravitko
(48), rovnob&Zné s najizdkami (37, 38) na-
jizdgcich kladek (32, 33) suportdt (17, 18)
a opatfené na obou koncich rovnéZ tukoso-
vymi nédjezdy (50), ma délku (D) své pfim-

kové &asti mezi svymi dkosovymi néjezdy
(50) rovnu celkové delce (D’) najizdék (37,
38) najiZdécich kladek (32, 33) suportl
(17, 18) podpérnych kladek {11, 12) pohy-
bového Sroubu (1). :

4. Soustava prvka uloZeni relativné dlou-
hych pohybovych $roubti podle bodd 1 aZ 3,
vyznatné tim, Ze jeden ze suportd (17, 18)
podpérnych kladek (11, 12) tvoficich dvo-
jici je proveden ve tvaru smykadla uloZe-
ného v rybinovitém, k nepohyblivé fasti (4)
stroje pevné pfichyceném vodicim sedle
(28), a opatifeného druhym rovnob&Znym
rybinovitym vedenim (18') pro druhy su-
port (17), pfitemZ na Tybinovitém vodicim
sedle (28) je napfic rybinovitého vedeni
(18’) uchycena pevnd nardzka (41), posta-
vena svymi dorazovymi plochami soumé&rné
vzhledem k wose (29) pohybového roubu
(1). ‘

5. Soustava prvk uloZeni relativn& dlou-
hych pohybovych Sroubi podle bodit 1 aZ
4, vyznacné tim, Ze podp&rné kladky (11,
12) jsou uloZeny na nakldp&cim loZisku
(13).

6 vykrest
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