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Jednotlivé Fetézové &lanky (1), jsou s nastrojovym nosicem (9)
spojeny zavésnym Sepem (13) uloZenym v p¥irubg (12),
pritemz osa (14) zéavésného &epu (13) je rovnob&Zna s rovinou
(15) deskového t&lesa Fetézového &lanku (1) a je vedena nad
(15) vn&jsiho povrchu deskového télesa fetézového ¢lanku
(1). Retézovy &lanek ma prvni piiény priichozi otvor (17),
ktery se nachazi nad urovni osy (14) zavé&sného ¢epu (13)
piiruby (12) nastrojového nosice (9), a druhy p¥icny priichozi
otvor (18), ktery se nachazi pod urovni osy (14). Prvni piiny
priichozi otvor (17) a druhy p¥iény priichozi otvor (18) jsou v
poloze pro vyménu obrébéciho néstroje (11) souosé se dvéma
v prvnim a druhém p¥i&ném prichozim otvor (17, 18)
pfesuvnymi a vzdjemné paralelnimi pfesuvnymi Cepy (19, 20)
t&lesa (8) ovladaci stanice, uspofadané v misté zdsobniku a
urdené pro vymeénu nastrojii (11) mezi zdsobnikem a
pracovnim suportem stroje. Tyto pfesuvné Eepy (19, 20) jsou
schopny blokovat p¥irubu (12) a tim i néstrojové nosice (9) s
obrabécimi nastroji (11) do dvou vzijemné kolmych poloh.
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Nastrojovy nosid ¥etézového zdsobniku néstroji pro obrab&ci
stroje

Oblast techniky

Vyndlez se tyk& néstrojového nosife Yet&zového z&dsobniku

nadstrojl pro obrébéci stroje, zejména pro manipulaci s
nadstroji p¥i jejich samodinné vyméné mezi jejich
zdsobnikem a pracovnim suportem stroje, v predloZeném
YeSeni se tykd Yetézového zasobniku nastroju pro
obrabéci stroje s vy§Sim stupném automatizace, JjehozZ
mechanismy  obstaravaji pohyb a zastaveni zasobniku v
poloze pro vytaZeni pY¥edepsaného nastroje A jeho
nosi¢e a pro vsunuti pfedchoziho nastroje na uvolnéné
misto v zasobniku a jsou F¥izeny povely z ovléadaciho

systému stroje podle p¥edepsaného programu.

Dosavadni stav techniky

Snahy o sniZovani neproduktivnich &ash p¥i vyrobnim procesu
vedly u obrab&cich strojl k p¥ipravé néastroje pro vykon
dané obrabéci operace na opracovaném obrobku. Za tim UGdelem
jsou obrébé&ci stroje vybavovany zdsobnikem néstroju, ktery
¥izen ovladacim systémem stroje dopravi podle programu
pfislusny nastroj do polohy, v ni¥ si jej miZe prevzit
pracovni suport stroje. Takové zasobniky nastroju
byvaji ¢asto vybavovany nejen néastroji pro t¥iskové
operace, ale 1 nastroji pro realizaci net¥iskovych operaci
a t¥eba i mé¥eni a znaleni obrdbé&nych souCéasti. Znamé
obrédbéci stroje, zejména vétsi obrabéci stroje jsou FYeSeny
pro co nejuniverzalné&jsi pouZiti, proto i jejich z&asobniky
jsou vybavovany velkym podltem nejriznéjsSich néastrojld a
takové naroc¢nosti nejlépe vyhovuji zasobniky
feté&zového typu. Podle charakteru obrabéciho stroje a
podle charakteru jeho wuskute&nitelngch technologickych
operaci jsou pak tyto zdsobniky orientovany ve svislych nebo
ve vodorovnych rovindch.

Jejich castym nedostatkem je vSak nutnost
pouZzivani riznych manipuldtord, které nastroj ze z&sobniku

musi vyjmout, orientovat jej do polohy, v niz jej mlze
p¥evzit pracovni suport stroje a zase s nutnou  zménou
orientace osy nastroj vyjmuty z pracovniho suportu
pX¥enést zpét do zasobniku. Takové manipuldtory Jjsou tedy
zatim nutnym za¥izenim, které jednak komplikuje ¥idici
systém stroje a navic zvySuje po¥izovaci nédklady, nehledé
uZ na to, Ze jako dal8i prvek mezi zédsobnikem nastrojl
a obrabé&cim strojem miZe byt i zdrojem poruch, které vidy
znamenaji ekonomické ztraty ve vyrobnim procesu.
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Také samotné provedeni néstrojovych nosi&ld zéasobnikil
nastroji musi odpovidat stéle se zvy3ujicim poZadavkim na
p¥esnost upnuti ndstrojl v pracovnim suportu stroje a
umoZiiovat, aby této presnosti mohlo byt dosahovano. Tak
vysokych néaroku lze dosahovat jen pouzivanim velmi
pe&livé propracovanymi néstroji, charakteristickymi =zejména
kratkymi tuhymi upinacimi stopkami kuZelového tvaru s
priénym prufezem kruhovym nebo dokonce polygonovym a
upinacimi systémy nastrojovych suportu a p¥ipadnych
jejich ¢&asto automaticky vymé&lovatelnych adaptért, které
pak vytvareji pot¥ebnou ¥eznou konfiguraci obrab&ciho
stroje, napkf. pro obrab&ni védlcovych a c&elnich ploch, pro
provadéni operaci v hlubokych otvorech  nebo i pro
frézovani a vrtéani v horizontdlni &i vertikalni roviné u

stroji soustruZnickych.
Pro soudasny stav techniky je proto charakteristickeé

pouZivani nejrazndjdich druht z&sobniki néstroju a
manipuldtorem, ktery provadi vlastni presun ndstroju do
pracovniho suportu stroje, nebo do Jjeho nastrojového
adaptéru, pIicemz se uplatiiuji jak pohyby suporti ve

smérech jejich pracovnich os, tak i pohybu manipuldtoru.

Podstata vynélezu

Uvedené nedostatky stavajicich nastrojovych nosill
Yetézovych zadsobnikl odstrafiuje nastrojovy nosidc
Yet&zového =zasobniku néstroji pro obrébé&ci stroje,

sestaveny 2z uzavieného souboru vzédjemné kloubové
spojenych Yeté&zovych &lankd, z nich? kaZdy je opatfen
nosiem jednoho nastroje s pruZné uloZenymi rameny pro
uchyceni néstroje, a jehoZ mechanismy uvadéjici nastroje

do polohy jejich odb&ru p¥isludnym pracovnim suportem a po
provedeni poZadované pracovni operace na obrobku do polohy
jejich odloZeni zp&t do z&dsobniku js%klo,oxé}ag telné ¥idicim
systémem stroje, pudfe vynélez&?«%p%ﬁ%véz v tom,
jednotlivé Yet&zové ¢&léanky jsou s nédstrojovym nosiem spojeny
zdvésnym &epem uloZenym v p¥irub&, priCemZ osa zavé&sného Cepu
je rovnob&Znd s rovinnou deskového t&lesa Fret&zového &lénku a
je vedena nad rovinou té&ZiSt& néstrojového nosife a mimo
rovinu vn&jdiho povrchu deskového té&lesa Yet&zového ¢lanku.
Podle prvni vyhodné varianty ¥eSeni vyndlezu je kazdy
Yet&zovy &lének opat¥en dvéma p¥i&nymi prichozimi otvory -
prvnim p¥i&nym prichozim otvorem a druhym priénym prichozim
otvorem. Prvni p¥i&ny prichozi otvor se nachdzi nad drovni
osy zav&sného &epu priruby néstrojového nosice. Druhy
ptiény pruchozi otvor se nachazi pod Grovni osy
zdvésného &epu, prigemZ prvni p¥i&ny prichozi otvor a druhy
p¥i&ny prichozi otvor v poloze pro vyménu obrab&ciho nastroje
jsou souosé se dvéma v prvnim a druhém p¥i&ném pruchozim
otvoru p¥esuvnymi, vzajemné paralelnimi p¥esuvnymi Cepy
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télesa ovlddaci stanice - prvnim p¥esuvnym cepem a
druhym p¥esuvnym d<epem, které jsou uspo¥ddané v mistéd
zdsobniku uréeném pro vymé&nu nastroju mezi zasobnikem a
pracovnim suportem stroje. Prvy p¥esuvny Cep je svym Celem
postaven proti p¥irubé& néstrojového noside a timto svym &elem
blokuje p¥irubu nastrojového nosice, p¥icemZ d¥ikem
stabilizuje s vuli p¥isludny Yeté&zovy ¢lanek. Druhy
p¥esuvny Cep ve svém valivém ulozeni je svym d&elnim
valivym prvkem postaven proti roviné Cela priruby
nastrojového nosice, pridemZ rozm&r roviny &ela p¥iruby
definovany mezi osou z&vésného depu a od ni vzdéalenéjsiho
okraje p¥iruby je vétS8i neZ rozmér definovany osou &elniho
valivého prvku a osou nésledujiciho wvalivého prvku uloZeného
na druhém p¥esuvném cepu.

Podle druhé vyhodné varianty ¥eSeni vyndlezu je v Yet&zovém
¢léanku vytvo¥en pouze jeden pric¢ny prichozi otvor.
Zavésny Cep Jje spojen s nastrojovym nosicem
prost¥ednictvim ozubeného pastorku, jehoZ zuby jsou ve
vyméliovaci poloze uveditelné do z&dbé&ru se zuby ozubené tyde
vysouvatelné z ovladaci stanice proti ozubenému pastorku
pres priény pruchozi otvor v té&lese Yet&zového ¢&lénku,
p¥icemZ p¥idny pruchozi otvor se nachdzi pod drovni osy
zdvésného Cepu. ]

Nastrojové nosice jsou opat¥eny dvéma na sebe kolmymi
dorazovymi plochami tvo¥enymi prvni dorazovou rovinnou
plochou roviny deskového télesa Yeté&zového ¢&¢lanku a druhou
dorazovou rovinnou plochou p¥iruby, které odpovidaji
mozZnosti zaujeti dvou poloh néastrojového nosie - prvé
polohy kolmé k prvni dorazové rovinné ploSe roviny deskového
télesa Yeté&zového <&lanku a druhé polohy rovnob&Zné s druhou
dorazovou rovinnou plochou. Prvni dorazovd rovinnd plocha

je kolma k podélné ose ramen ndastrojového nosife a
druhé dorazovd rovinna plocha 3je s podélnou osou
rovnob&zZna.

V kaZdém jeho Yeté&zovém Clanku je proti druhé dorazové
rovinné ploSe nastrojového nosife uloZen Sroub s &elni
dorazovou plochou vytvo¥enou na jeho d¥iku, pf¥icemz tato
Celni dorazovd plocha zajidtuje svym stykem s druhou

dorazovou rovinnou plochou ndstrojového nosie jeho druhou
polohu p¥i vyméné& nastroju.

DalSim znakem vyndlezu Jje i to, Ze jeden ze zubl
ozubeného pastorku nastrojového nosife Jje proveden v
prvé osové rovinné ozubeného pastorku, kterd je rovnobéina
s prvni dorazovou rovinnou plochou néstrojového nosicde a
jeden z dal8ich jeho zubl je proveden v druhé osové rovinné
rovnobéZné s druhou dorazovou rovinnou plochou néstrojového
nosice.

Vyhodou fetézového =zasobniku podle vyndlezu s dvéma
vzdjemné paralelnimi d&epy je to, Ze ¥Fizeny Yet&zovy zéasobnik
ovliddany systémem stroje v souladu s programem jeho techno
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logickych operaci umoZiluje p¥imo orientaci Jim nesenych
nidstroji do dvou rovin - do dvou poloh nastroje, bez
zvlastniho manipuldtoru, coZ zjednodusuje manipulaci s

nidstroji p¥i jejich vymEn& wmezi pracovnim suportem stroje,
p¥ipadn& mezi jeho vym&fiovatelnymi adaptéry a nastrojovymi
nosid&i. Prakticky to znamend, Ze nastroj miZe byt odebiréan
suportem jak pro jednu osu obrabéni, tak i pro druhou osu
obrabéni, kolmou k prvé ose, a to bez jakéhokoliv
ztratového ¢asu, ktery =zavinuji dosud pouZivané
manipuldtory obracejici nédstroj po vytaZeni ze z&asobniku do
pot¥ebné polohy pro jeho p¥evzeti pracovnim suportem a
také pro jeho zpétné uloZeni do  zéasobniku. NavrZenym
YeSenim tak dojde ke =zkraceni manipuladnich ¢&ast, coiZ
je prisp&vkem ke zvySeni produktivity prace. - Podle YesSeni
tak miZe p¥i jedné pracovni operaci byt obrabé&n obrobek
nidstrojem s osou orientovanou svisle a ve druhé pracovni
operaci miZe byt obrabén obrobek s osou orientovanou
vodorovn&, anebo takto miZe pracovat jediny suport s
vymé&nitelnymi adaptéry. Ridicim systémem stroje 1lze
udilet povely vzadjemné& paralelnim Zepum ovladaci stanice
uspotddané v mist& zasobniku ur&eném pro vymé&nu nastroju
mezi nim a pracovnimi suporty stroje tak, aby =zasobnik
uvedl néstroj p¥imo do polohy vhodné k prevzeti suportem.

U varianty FfeSeni Yeté&zového zdsobniku s vyuzitim
ozubeného pastorku a ozubené tyCe Jje pfedev&im hlavni
vfhodou spojeni jeho &lénkd s néstrojovymi nosici nastroju
prost¥ednictvim zav&sného &epu ozubeného pastorku, uloZenym
v loZisku neseném kazZdym Yetézovym &lankem a dvé pevné
kolmo k sob& orientované dorazové plochy nosice, které
zabezped&uji dvé presné polohy pro vym&nu nastroje mezi
Yet&zovym zdsobnikem a pracovnim suportem stroje. Pritom
vazba vykyvného nosice s Yet&zovym <&lankem, realizovana
timto pastorkem a jeho <epem, vystacuje s jedinym jeho
ovladadem, tj. s ozubenou ty&i ovlddaci stanice, vysouvatelnou
do zab&ru se zuby ozubeného pastorku. Funkce ozubené tycCe
souvisi jen s jednou p¥esnou polohou néstrojového nosice,
zatimco jeho druhd p¥esnd poloha je =zajistovdna pouze
momentem hmotnosti mnastrojového noside, p¥ipadné navic
niastroje a jeho dorazovou plochou ve styku s rovinnou
plochou deskového té&lesa Teté&zového &lanku.

P¥ehled obrazkd na vykresech

Vynidlez bude bli%e osv&tlen na pf¥ipojenych vykresech, ha niche

na obr. 1
. zndzornén p¥icény
Yez néstrojoyﬁhﬁ nosifem Yeté&zového zdsobniku ve
vyméfiovaci poloze - Vv nelinné poloze, na obr. 2
druhd poloha nédstrojového nosie podle obr. 1, kdy




nédstrojovy nosi¢ je p¥ipraven k odebrédni néstroje, na obr. 3
nadstrojovy nosié ovlddany ozubenym pastorkem

a ozubenou tyci v zdkladni
polog®s, v niZ se nosi¢ ndstroju nachédzi po celé dréaze pohybu
zdsobniku 1 p¥i o odbéru nastroje jednim Ze suportu
obrédb&ciho stroje,\Vna obr. 4 druhd poloha
nosie néastroje, kterou tento zaujme, kdyZ ozubena tyd
vysunuté z ovléadaci stanice zabere se zuby ozubeného

pastorku néastrojového nosicde.

P¥iklady provedeni vynédlezu

ReZeni néstrojového nosile ¥et&zového zadsobniku podle
vynalezu vychazi ze znamych konstrukci zasobnikl a z
provedeni jejich Xet&€zovych <&lankd i jejich néstrojovych

nosi¢d. Umisténi Yet&zového z&sobniku na konkrétnim obriab&cim
stroji je dano charakterem definujicim jeho technologickou
pouZitelnost k obrdb&cim operacim a - stupné Yizeni a
ovlddani jeho funkci. Proto tyto zné&mé konstrukéni celky
nejngAE?ikladu provedeni vyndlezu zndzorn&ny.
~ has ‘
S odkazem na v?kresf*bbr. 1 a Z(fetézov? zésobnik\obsahuje
fetézové ¢lanky 1, ktqga%,'go%kgfaﬁﬁvém vzéjemném k}oubovém
spojeni vedeny ve dvou“rov1nadﬁvZ%%‘ugpofédanyml na Cepech 4
ka’dého Fet&zového &lanku 1. Ret&zové ¢&léanky 1 jsou polohové
zaji&tény vu¢i deskovému t&lesu Yetd&zového &lanku
podloZzkami 5 a pojistnymi krouZky 6 ve vodicim ramu 7
Yet&zového zasobniku. Vodici ram 7 je ve vym&Hovaci poloze
spojen s télesem 8 ovléadaci stanice, jejiz
mechanismy kooperuji s FYeté&zovymi ¢lanky 1 Yetézového
zdsobniku. Tato kooperace spo¢iva v ovladatelnosti
vidlicovych nédstrojovych nosiéd 9 opat¥enych  pruZné
uloZenymi rameny 10 a nesenymi Yet&zovymi &lanky 1.
KaZdy nastrojovy nosi& 9, jehoZ pruZn& wuloZend ramena 10
umoZiiuji snadné vsazeni a odebrdni obrab&ciho néstroje 11
je opat¥en prirubou 12, kterd je spojena s tet&zovym &lankem
1 zavésnym Cepem 13. Osa 14 zdv&sného &epu 13 je rovnob&Zna
s rovinou 15 deskového  té&lesa Yet&zového = &lanku 1 a je
vedena nad rovinou 16 t&ZiSt& nédstrojového noside 9 a mimo
rovinu 15 vnéj8iho povrchu deskového té&lesa ¥Yet&zového
¢lanku 1. KaZdy TYetézovy ¢&lanek 1 je opat¥en
prvnim p¥i&nym prichozim otvorem 17, ktery
lezi nad Gdrovni osy 14 =zadvé&sného ¢&epu 13 p¥iruby 12
nastrojového nosife 9 a druhym p¥iénym prichozim otvorem 18
pod drovni osy 14. Prvni p¥i¢ny prichozi otvor 17 a druhy

1
7

p¥icény prichozi  otvor 18  ¥et&zovych ¢&lédnkd 1 jsou ve
vyméliovaci poloze Yeté&zového z&sobniku a jeho obrab&cich
nastroju 11 postaveny proti

prvnimu pfesuvnému Cepu 19 a protd

.
para belne” MS‘FQV\'a/daﬂcml«




druhému p¥esuvnému cepu 20, té&lesa 8 ovladdaci stanice. Prvni
p¥esuvny <cep 19 je postaven s ur&itou vili proti prvnimu
p¥i&nému prichozimu otvoru 17, p¥ifemZ svym Celem 19.1 blokuje
p¥irubu 12 nadstrojového nosice 9 a svym dfikem
stabilizuje p¥islusdny Yetézovy &lanek 1 Yet&zu proti
druhému p¥esuvnému &epu 20 uloZenému v jeho valivém uloZeni
21, p¥i&em% tento druhy p¥esuvny Cep 20 je volné pruchozi
druhym p#¥iénym prichozim otvorem 18. Druhy p¥esuvny Zep 20
je svym <Celnim valivym prvkem 22 postaven proti celu 12a
p¥iruby 12 néastrojového nosie 9. P¥itom rozmér R roviny
¢ela 12a priruby 12, mé&¥eny mezi osou 14 zavésného
Cepu 13 a od ni vzdalen&js8iho okraje 12b této pfirubf%%%
ve&t%{ ne¥ vzdalenost V na druhém p¥esuvném cepu 20, kde
tato vzdalenost V je dana osou 23 &elniho. valivého prvku
22 a osou 24 nésledujiciho v ném uloZeného valivého prvku
25. Toto YeSeni umoZiiuje, aby druhy p¥esuvny cep 20
oto&il p¥irubu 12 a tim i nédstrojovy nosi¢ 9 o 90° a v této
poloze néstrojovy nosié 9 zablokoval &elnim valivym prvkem 22

a nédsledujicim v né&m uloZenym valivym prvkem 25.

Tim je dosahovdno dvou moZnych postaveni néstrojovych
nosi&d 9 a v nich uchycenych obréb&cich néastroja 11 a to
primo zdsobnikem nastroji, respektive jeho ovladaci

stanici, primo p¥i zaujeti vymélovaci polohy zasobniku.

Prvni p¥esuvny <&ep 19 prochdzejici prvnim p¥icnym
prichozim otvorem 17 ¥et&zového &lénku 1 ve vym&ifovaci poloze
svym d¥ikem stabilizuje s ur&itou vuli tento Fet&zovy &lanek 1
a svym &elem 19.1 blokuje p¥irubu 12 néstrojového nosice 9
proti vykyvu kolem jejiho =z&v&sného <&epu 13, coZ zarucuje
jednu polohu néstsgjév pro prevzeti pracovnim suportem ze
zdsobnikd néastrojd= Naproti tomu druhy p¥esuvny <ep 20,

ktery kooperuje s druhym p¥i¢énym prichozim otvorem 18 vV
té&lese Yeté&zového &lanku 1 vstupuje do své <Cinnosti
jen za p¥edpokladu, Ze prvni presuvny Cep 19 je vytaZen

z prvniho p¥i&ného pruchoziho otvoru 17 télesa Yet&zového
&lanku 1 a neblokuje uZ p¥irubu 12 ndstrojového nosice 9
(obr.2). Tento valiv& uloZeny druhy p¥esuvny Cep 20 pf¥i
svém vysunuti narazi svym <&elnim valivym prvkem 22 na
prirubu 12 nidstrojového nosife 9 a p¥i Uplném vyCerpani
svého zdvihu postavi nastrojovy nosi¢ 9 do polohy kolmé
k jeho puvodnimu postaveni a zablokuje néstrojovy nosic
9 v této druhé poloze najetim svého nasledujiciho
valivého prvku 25 na plochu &ela 12a p¥iruby 12 mezi jejim
zavésnym Cepem 13 a jejim od osy 14 tohoto ¢epu
vzdilendjdim okrajem. Tim se dosdhne druhé polohy nésfroje
i jeho nastrojového noside 9 a moZnosti, aby nastrojumohl
byt prevzat druhym suportem stroje, nebo jeho adaptérem
uréenym pro druhou osu obrébéni.
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S odkazem na obr. 3 a 4 je u tohoto provedeni feté&zového
zdsobniku néstrojld spojeni jeho ndstrojovych nosi&l 9 s jed-
notlivymi F¥etézovymi ¢lanky 1 provedeno zavésnym &epem 13
uloZenym v loZisku uchyceném na Yetézovém &lanku 1. Tento za-
vé€sny cep 13 je situovan rovnob&Zn& se sm&rem pohybu zasob-
niku k ovléadaci stanici 30 i s prvni dorazovou rovinnou
plochou 15.1 télesa Yetézového &lanku 1 a s nastrojovym
nosiem 9 je spojen prost¥ednictvim pera 35 a ozubeného pas-
torku 26. Zuby 27 ozubeného pastorku 26 jsou ve vymélovaci
poloze uvadény do z&b&ru se zuby 28 ozubené tyce 29, kdyz
je na povel z Yidiciho systému stroje vysouvdn z ovladaci
stanice 30 pYes p¥iény prlichozi otvor 18.1 v t&lese ¥et&zového
¢lanku 1.

ProtoZe ndéstrojovy nosié¢ 9 je vygkyvny do dvou poloh
k sobé& navzdjem kolmych, aby jim neseny neznidzorné&ny obrabé&-
ci néstroj mohl byt prevzat p¥imo pracovnim suportem stro-
je, bud vodorovnym nebo svislym, je na ném upravengs

prvni dora-
zova rovinnd plocha 15.1, %é%g_kolma k podélné ose 31 ramena 10
nast ﬂg ového nosice 9 "druhd dorazovd rovinna plocha
12.1, s podélnou osou 31 rovnob&Zni. Definované dv& rovinné
dorazové plochy 15.1 a 12.1 odpovidaji poZadavku, aby néa-
strojovy nosi¢ 9 mohl =zaujimat dvé polohy nutné pro pF¥imé
p¥evzeti obrab&ciho néstrOJéQ7bud svislym neboe vodorovnym
suportem stroje. Vzhledem k poloze obrabé&ciho néstrojééh@hyce—
ného na ramenu 10 néstrojového noside 9 je prvni rovinna
dorazova plocha 15 1. kolmd k podélné ose 31 ramena 10 a
druhd rovinna dorazovéa plocha 12.1 je s touto podélnou osou
31 rovnobé&Zna, jak je vySe uvedeno. tézovy zasobnik
potfebuje ve svém vedeni pro jednotlivé Yet&zové &lanky 1 ur-
¢itou vili, kterou mu zajidtuji jednak vodici kladky 36
na Cepech 37, 38 , vetknutych v  deskovém té&lese kaZdého
Yet&zového c¢lanku 1, jednak listy 39, 40 ,urCujici drahu jeho
pohybu, Futo vilia z hledlska vyrobnich moZnosti
(ﬂéizéfﬁ"V§ech Yet&zovych &lankiy(Gdriet stdle stejnou, Mbhla by
se ménit i ve vymé&lovaci poloze jednotlivych Ye-
t&zovych ¢lankd 1 pod tlakem druhé dorazové rovinné plo-
chy 12.1 a tak . ovlivilovat p¥esnost orientace nastrojo-
vého nosiCe 9 v druhé vymélovaci poloze (obr.4). Proto je v
kaZzdém Yet&zovém <&lanku 1 uspo¥adan proti druhé dorazové
rovinné ploSe 12.1 Sroub 32 s ¢elni dorazovou plochou 32.1
na jeho d¥iku, kterd pootdfenim Sroubu 32 u kaZdého Ye-
té€zového &lanku 1 vykompenzuje rozdily vG&i 1li%tam 39, 40 ve
vyménovaci poloze kaZdého fet&zového &lanku 1 a to natrvalo.
Do této druhé vyménovaci polohy se ndstrojovy nosi¢ 9
dostane, kdyZ ho na povel ¥idiciho systému Yetézovy
zdsobnik dopravi do vyméhiovaciho mista v ovladaci stanici
30 , jejiZz vysuvnd ozubend ty& 29 se na povel ¥idiciho sys-
tému vysune p¥ed prGchozi otvor 18.1 v télese Yetézového
¢lanku 1 proti ozubenému pastorku 26 a jeji zuby 28 se do




stanou do zab&ru se zuby 27 ozubeného pastorku 26. Tim se
nadstrojovy nosi& 9 otodi o 90°. Soudasn& tlak zubd 28
ozubené tyce 29 blokuje
polohu nastrojového nosie 9 po dobu trvéani vymény
obrdb&ciho néastroje mezi pracovnim suportem a
zdsobnikem. U prvé polohy nédstrojového nosic¢e 9 (obr.3)

nejsou vile ve vedeni ¥etézovych ¢&lankd 1 tak rozhodujici,
proto¥e tlak prvni dorazové rovinné plochy 15.1 néstrojového
nosie 9 se soust¥eduje do stfednich oblasti kazdého
Yet&zového ¢&lanku 1 a nevyvraci jej v Jjeho vedeni, tak
jak by to mohlo byt v druhé poloze nastrojového nosice
9, kdyby proti jeho druhé dorazové rovinné ploSe
12.1 nebyla postavena c&elni dorazovd plocha 32.1 &roubu
32. V prvé poloze miZfe v rdmci vili dojit pouze k posuvu ve
smé&ru podélné osy 31 ramena 10 néstrojového nosice 9. Aby
byla zajist&na spolehlivost a spravny zdb&r zubl 28 ozubené

tyce 29 se zuby 27 ozubeného pastorku 26, je ozubeny
pastorek 26 Yed3en tak, Ze jeden jeho zub 27 Jje proveden v
prvé osové roviné 33, kterd je rovnobeézna s prvou
dorazovou rovinnou plochou 15.1 (obr.3) vykyvného

nadstrojového nosie 9 a jeden z dal8ich zubu 27 je proveden

v druhé osové roviné 34 rovnob&Zné s druhou dorazovou

rovinnou plochou 12.1 néstrojového noside 9. Tato
druhd osovd rovina 34 polohy zmin&ného dalsiho zubu 27
ozubeného pastorku26je rovinnou prochdzejici osou 14

ozubeného pastorku 26. Z hlediska vykl&pé&ni nastrojového
nosie 9 do jeho druhé ©polohy to samo o sob& neni
jednozna&nym poZadavkem, protoZe p¥esnd  poloh@ ndstrojového
nosice 9 je

zajigtovéna - v tomto postaveni -
druhou dorazovou rovinnou plochou 12.1, &imZ je umoZnén
spolehlivy z&b&r ozubeného pastorku 26 s ozubenou ty&i 29.

{ng. JAAOMIR PRI

Pategfoud ¢ znémkovd Kghf
24 Huiin, ul. Véetifi 1161
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PATENTOVE NAROKY

Niastrojovy nosié Yeté&zového zasobniku nastrojd pro obrabéci
stroje, sestaveny 2z uzav¥eného souboru vzidjemné kloubovée
spojenych Yeté&zovych <&lankd, z nichZ kaZzdy je opat¥en

nosi¢em jednoho néstroje s pruzné uloZenymi rameny pro
uchyceni néastroje, a Jjehoz mechanismy, uvadéjici
nastroje do polohy jejich odbéru p¥isluSnym pracovnim

suportem a po provedeni poZadované pracovni operace na
obrobku do polohy jejich odloZeni zpét do zéasobniku, jsou
ovladatelné ¥idicim systémem stroje

vyznadceny tim Ze

jednotlivé ¥Yetézové &lanky (1), Jjsou s nastrojovym
nosi¢em (9) spojeny zavésnym Cepem (13) uloZenym

v p¥irub& (12), p¥ricemz osa (14) zavésného Cepu (13) je
rovnobé&Znd s rovinnou (15) deskového té&lesa Yetézového
¢lanku (1) a Jje vedena nad rovinou (16) tézisté
nastrojového nosice (9) a mimo rovinu (15) vné&js$iho povrchu
deskového té&lesa Yeté&zového &léanku (1).

Nastrojovy nosic podle

naroku 1, :
vyznadcdeny t im Ze Yetézovy &léanek (1) je opat¥en
prvnim p¥iénym prichozim otvorem (17) a druhym p¥icénym

- pruchozim otvorem (18), kde prvni  p¥iény prichozi otvor
(17) se nachédzi nad Grovni osy (14) z&v&sného epu (13)
p¥iruby (12) néstrojového nosife (9) a kde druhy p¥icny

4)

pruchozi otvor (18) se nachdzi pod drovni osy (14),
pric¢emZ prvni p¥idény prichozi otvor (17) a druhy p¥iény
prichozi otvor (18) jsou souosé se dvéma v prvnim a

druhé@@fiéném prichozim otvoru (17,18) pYresuvnymi, vzdjemnd
paralelnimi prvnim p¥esuvnym Sepem (19) a druhym p¥esuvnym

Cepem (20) télesa (8) ovladaci stanice usporiddané v
mist& zdsobniku urdeném pro vym&nu ndstrejt (44) mezi
zdsobnikem a pracovnim suportem stroje?ﬂ}p?Vﬁi pfesuvny cep
(19) je <celem (19.1) postaven proti p¥irubé (12)

ndstrojového noside (9),w druhy p¥esuvny &ep (20)ave

svém valivém uloZeni (21)‘ﬂ9 svym ¢elnim valivym prvkem
(22) postaven proti roviné ¢ela (12a) p¥iruby (12)
nastrojového nosic¢e (9), pf¥ifemZ rozm&r (R) roviny &ela
(12a) p¥iruby (12) definovany mezi osou (14) zavésného
¢epu (13) a od,pi vzdadlenéjsSiho  okraje (12b)  p¥iruby
(12) je vété&%ﬁfé (V) definovang'; osou (23) c&elniho
valivého prvku (22) a osou (24) nédsledujiciho wvalivého
prvku (25) uloZeného na druhém p¥esuvném Cepu (20).




Nastrojovy nosic ~ podle néa-
roku 1, vyznadeny tim Ze
zavésny cep (13) je spojen s nastrojovym nosi -

em (9) prost¥ednictvim ozubeného pastorku (26), jehoZ zu-
by (27) jsou ve vym&lovaci poloze uveditelné do zabéru se
zuby (28) ozubené tyce (29) vyo'vatelné z ovladdaci stanice
(30) proti ozubenému pastorku(26) p¥es p¥icny pruchozi
otvor (18.1) v t&lese fYet&zového <&lanku (1), pricemZ
" p¥i¢ny prichozi otvor (18,®#e nachdzi pod trovni osy (14)
zav&sného Cepu (13).

Nastrojovy nosid podle na-
roku 3, /vy zna Ceny timnm, Ze

ndstrojové noside (9) jsou opat¥eny dvéma na sebe
kolmymi dorazovymi plochami, tvofenymi prvni dorazovou
rovinnou plochou (15.1) roviny (15) deskového télesa
Yet&zového &lénku (4) a druhou dorazovou rovinnou plochou

(12.1) p¥iruby (12), =z nichz prvni dorazova rovinna
plocha (15.1) je kolmd k podélné ose (31) ramen (10) na-

2

strojového nosi&e (9) a druhd dorazova rovinnd plocha
(12.1) je s podélnou osou (31) rovnobéZna. -

Nastrojovy nosic podle na-
roku 3a4, vyznadceny tim, ze

v kaZdém jeho Fet&zovém &lanku (1) je proti druhé dorazové
rovinné ploZe (12.1) nédstrojového nosile (9) uloZen
Sroub (32) s &elni dorazovou plochou (32.1).

Nastrojovy nosic ) podle néa-
roku 3 ,Vyzna Cenv tim Ze

jeden ze zubG (27) ozubeného pastorku (26) néastrojového
nosi&e (9) je proveden v prvé osové rovinné (33) ozu-
beného pastorku (26), kterd je rovnob&Znd s prvni dora -
zovou rovinnou plochou (15.1) ndstrojového nosie (9) a je
den z dalZich jeho zubl (27) je proveden v druhé osové ro -
vinn& (34) rovnob&Zné s druhou dorazovou rovinnou plochou
(12.1.) nastrojového nosice (9).

Ing. JAROMIR PRIKRYIL,
Fatentovd a zndmkovd kanceldf

768 24 Hulin, ul
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