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Vyndlez se tykd goniometrického stolku pro posuv, rotaci a naklépéniAdrEéku 8 preperd-

tem v rastrovecim elektronovém mikroskopu.

P¥i pozorovéni preperditu v restrovacim elektronovém mikroskopu je nutné prostorovd po=
hybovat prepardtem, pFilem? je vyhodné dosdhnout takového pohybu, aby prisedik osy rotace
& osy nakldpéni m&l v prostoru neproménnou polohu, totonou s pozorovanym mistem preperdtu.
Dosavedni zndmé konstrukce tento po¥adavek uspokojivé neie¥f., NSkteré konstrukce, majici ze
zdklad k¥i¥ové posuvy v rovin& kolmé ne optickou osu, nefedi tento poﬁadavek vibec, jsou visk
zato konstrukéne_jednoduché. Jiné konstrukce meji jeko zékled p¥imkovy posuv kolmy na optickou
osu tubusu a. rovnobéénj s osou neklédpéni a druhy kolmy pFimkovy posuv-se déje v naklépéné ro-
ving, Jsou konstrukce, u nich¥ jsou pou¥ity dva kii¥ové posuvy stejn¥, jek bylo popseéno
v prvnin p¥ipedd, ale v nekldp&né roving meji pomocny p¥imkovy posuv kolmf na osu naklépﬁni.
Deldfm rozdirfenym FeSenim je tekové provedeni, u kterého jako zékladni pohyb je pouZit ndklon
kolem osy kolmé na optickou osu tubusu e oba k#{¥ové posuvy jsou v naklépéné rovin¥. Ve viech
t8chto p¥ipadech je rotace realizovédna jeko nejvrchn&js{ poh&b, tj. prepardt je spojen ® rotu-
jici 4sti. V popisovanych p¥ipedech lze piemistit libovolné misto prepardtu do osy naklépdni.
Nev§hodou t¥chto konstrukci je, Ze osa rotace neprochédzi pozorovanjm nistem prepardtu & p#i

otoSeni prepardtu uhybd pozorovené misto ze zorného pole.

24klednim pohybem u goniometrickyfch stolkd zlstdvéd néklon, na kterém je umisténa rotace
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& jeko poslednf jsou uspo¥ddény k#{¥ové posuvy, nesouci dridk s prepardtem. Vfhodou je, Ze

jek p¥i zm¥nd ndklonu, tek i sm¥nd rotace neuhybd pozorovené misto preperdtu ze zorného pole.
Privddséni pohybu na k¥iZové posuvy, které jsou umistdny na rotujicim dflu stolku, je viek .
velice obtiiné, nebol poiedavkem je moZnost rotace o plnych 360°, Pohyb se piivédi bud stite-
dem rotujiciho dilu stoleéﬁu, kdy jsou v¥ek zapotfebi glo%ité diferencidlni mechenizmy,
zajis¥ujici nezdvislost nesteveni k#i¥ovych posuvd ne okem¥ité poloze rotace, nebo se zméha
nastaveni k¥{¥ovjch posuvi déje elektromotoricky a pFivéd8ji se pouze elektrické vodile,

v,

Stolek goniometru je pak podstatnd slozitéjsi.

Tyto dosavadni nevyhody odstranuje goniometricky stolek pro posuv, rotaci a nakldp®ni
dr#dku s prepardtem v rastrovacim olektronovém mikroskopu, sestdvejici ze zdkladniho t8lesa
otodného kolem vodorovné o8y, prochdzejici pozorovenym mistem prepardtu s opet¥eného hori-
zont4dlnd otodnou deskou, otodnou kolem svislé osy, prochdzejici pozorovenym mistem preperdtu,
ne lkteré jsou posuvné uloZeny dve voziky k¥i¥ového posuvu s dridkem pro prepersdt, jehoZ
podstatou je, Ze na pretencové Selni plochy vertikd4ln& pbsuvného vnit¥niho a vndjsiho pouzdra
dosedeji horizontdlni ramene dhlovych pdk, jejich vertikdlni remena dosedaji ne rovinné

plochy v dutindch horniho s spodniho voziku.

Piednosti konstrulkce stolku podle vyndlezu je znadnd jednoduchost pPivddéni pohybu ke
kx#iZovym posuvim, umistdnym ne rotujici zékladnd, Je docileno ebsolutni nezévislosti neste-
veni k¥i¥ovfch posuvi jek na ndklonu, tek i ne rotaci. Cely goniometricky stolek obsahuje
mdlo pohyblivjch df1%, pohyby se pFendSeji p¥imo bez nedmdrného podtu mezidldnkd, Technolo-

gickd ndrodnost p¥i vjrobs nepresehuje troven st¥edn¥ vybaveného strojirenského podniku.

Vynélez bliZe objesni p¥iloZeny vykres, kde na obr. 1 je uveden p¥iklad provedeni stolku

v Pezu proloZeném osou neklépéni & na obr. 2 V Yezu kolmém ne osu nekldpéni.

Konstrukece goniometrického stolku Jje patrnd z obr. 1 & 2, Zdklaedni t¥leso 1 je oto&nd

uloZené ne Sepu 19, ktery Jje upevndn v komo¥e mikroskopu. Ke spodni &dsti zékladniho t8lese
1 Jje p¥iBroubovend p¥iruba 2, prodlouZend dovnit¥ zdkledniho t8lesa 1 trubkovym néstaveenm,
opat¥enym vnit¥nim & vndjéim vdlcovym vedenim a vniténim a vndjsim vodicim zdvitem. Do
vnit¥nfho zdvitu trubkového néstavce pFiruby 2 Jje vesroubovéno vait¥ni pouzdro 3, provedené
goudasnd jeko Znekové ozuﬁené kolo. Na vnéjéi'zévit trubkového ndstavce piiruby 2 je nedrou-
bovéno vndjsi pouzdro 4, rovnéﬁ provedené jako ¥nekové ozubené kolo. V horni &4eti zdkledni-
ho t&lese } je otolnd uloiena'otpéné deske 5. Spodni vnit¥n{ &dst otodné desky 5 je opatie~
na ozubenim pro Sroubovy prevod, na horn{ g4eti otodné desky 5 je vytvoYreno pPimobdiné ve-
denf pro spodni vozik J k¥{Zového posuvu. Ne horni leéq spodniho voziku 7 Je vytvoFeno
piimob&iné vedeni pro horn{ vozik § k¥{fZového posuvu, které Je oproti'spodnimh vedent o 90°
otodeno. Na horn{ plochu hornfho voziku § se upinaj{ dr¥dky s pozorovenym preperdtem,
V dutin¥ otodné desky 5 jsou kolmo ne sebe vytvorena dvé lo¥iskae pro uloZenf dvou idhlovych
pék 8 a §. Uhlové péky 8 & 3 se dotfkaj{ jednim ramenem rovinné prstencové delni plochy 13
8 14 pouzder 3 a 4 @ druhfm remenem sevdotikadi rovinnfch ploch v dutindeh 16 e LT vozikd
6 al. Nea pfirubs 2 a v zékladnim téleés 1 jsou uloZeny dva Sneky 11 @ 12 @ Snek rotece 10,
které jsou v éébéru_sﬁ;énekOQim ozuﬁenim_na pouzdrech 3 2 4 a na oto&ném stolku 5.
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Z8kledns t8leso ] goniometrického stolku je moZné nekldp&t kolem vodorovné osy kolem
depu 19. Svisld ose, kolem které rotuje otodnd deske 5 tuto osu protind. Do prisedfiku t&ch-
to dvou os je moZné premistit pozorované misto preperdtu, upevnindho prostfédnictvim dr#d-
ku preperdtu ne hornim voziku § k¥{¥ového stoledku. P¥Li otd&enf a nekldpéni prepardtu je
tek pozorovené misto prepardtu neustdle v jedném mist& prostoru. P¥i otdSeni Znekem 11
se otd¥f 1 pouzdrd 2, které je uloZeno ve vnitfnim zdvitu trubkového néstevee p¥iruby 2
Ti{m dochdz{ k vertikdlnimu posuvu pouzdra 3. Ghlovou pékou 8 se tento pohyd pfenﬁéi pies
rovinnou plochu v dutind 16 ne horni vozik §. Spodnf vozfk 7 je v klidu. P¥i otdSeni Znekem
12 prostiednictvim vn¥j¥f{ho pouzdre 4 e dhlové pdky 9 se pFenis{ pohyb kolmf ne smir pohybu
hornfho voziku § ne spodni vozfik 7. Rovinnd ploche v dutind 16 hornfho voziku §, ktery je
spodnim vozikem 7 nesen, p¥i tom klou¥e po vertikdlnim remeni dhlové péky 8. P¥i otédend
Snekem rotace 10 se ot4¥{ oto¥nd deske 5., Horizontdin{ remena dhlovych pék 8 a 9 p¥i tonm
klouZou po pretencovyeh elnich plochdch 13 a 14 pouzder 3 e 4. Nedochdzi p#i tom k neto-
deni dhlovych pdk § & 9 & tim ani ke zmdn¥ polohy vozikd 6 & 7 vidi oto¥né desce 5.

PREDME? vyNLiLEZU

Goniometricky stolek pro posuv, roteci a nakldp¥ni dridku s preperdtem v rastrovecim
elektronovém mikroskopu, sestdvejiol ze éékladniho t&lese, otodného kolem vodorovné osy,
prochézejici pozorovenym mistem preperdtu a opatieného horizontdlnd otodnou deskou, otod-
-hou kolem svislé o8y, prochﬁzejici pozorovenym mistem preparatu, ne které jsou posuvnd
ulofeny dve voziky k¥iZového posuvu & drZdkem pro preperdt, vyznadeny tim, Ze na pretenco-
vé Selni plochy (13 a 13) vertikdlnd posuvného vnit¥niho a vndjsfho pouzdra (3 & 4) dose-
deJ{ horizontdlni remene thlovyfoh pék (8 a 9), jejich3 vertikélni ramene dosedeji na rovinné
plochy v dutindeh (16 & 17) hornfho s spodniho voziku (6 a 7).

2 vykresy
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