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(54) Posuvovy mechanismus na principu diferenciélniho $roubu

Re$f se posuvovy mechanismus na
principu diferencidlniho $roubu pro hruby
a jemny posuv pohyblivé &4sti p¥istroji
jemné mechaniky. Je tvofen pouzdrem
opat¥enym zdvitem, jimZ je vedroubovén
do vnit¥ni kle&tiny, uloZené v upevhovaci
kostce. V dutind pouzdra je uloZen p¥imo-
ta¥e posuvny element, ve kterém je vedrou-~
bovén diferencidlni Sroub, jeho#Z koncové
84st je upravena do tvaru kleStiny. Obé
kledtiny jsou uspor&ddny stavitelné
pomoci se¥izovacich matic.
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Vyndlez se tyk& posuvného mechanismu na principu diferencidlniho Zroubu pro hruby a
jemny posuv pohyblivych &4stfi p¥fstrojd jemné mechaniky.

Jsou zndmy riizné druhy posuvovych mechanismi na principu diferencidlniho Zroubu, které
umo%fujf{ hruby i jemny posuv pohyblivé 84sti p¥istroje, stavitelné do p¥edem ur&ené, pfesné
polohy. Takové mechanismy jsou zpravidla ovldddny rudné&. Jsou vSak poﬁiivény i rdzné druhy
ovlada&li, pohdné&nych elektromotorem, které jsou vZak v&t3inou konstrukdnd dosti ndro&né a
tim i cenové& ndkladné. Ru&ni posuv mife byt vyvozovdn pomoci jednoho spole&ného toitka,
co? v8ak m4 tu nev¢hodu, %e nenf umoZn&n okamZity p¥echod z jemného posuvu na posuv hruby.
Je totiZ t¥eba nejprve vyuZfit cely rozsah jemndho posuvu a pak se hrubym posuvem nastavi
posuvnéd t&st p¥istroje za jeho poZadovanou polohu, do které se pak posuvnd C4st vrat{ jemnym
posuvem. To je v3ak do zna&né miry Casové ndrolné a prodlufuje ovlddénf p¥istroje.

BEXn&jsL jsou konstrukece, pouiivajfci dvou toditek, z nichZ jedno slouZf k hrubému a
druhé k jemnému posuvu. Toditka jsou umist&na bud odd€len® na rlznych mistech p¥istroje, nebo
jsou ulofena na jednom spole®ném ovladadi. Zndmé konstrukce takového druhu vSak byvaji pom&rné
sloZzité, obtiZn& ovladatelné a &asto i nepfesné&. A

Uvedené nevyhody znédmych posuvovych mechanismi vedly k poZadavku navrhnout takovou
konstrukci, kterd by umoZfiovala jednoduchym a lehce ovladatelnym mechanismem posouvat pohybli-
vé souldstil p¥istrojem do p¥edem stanovené, p¥esné polohy.

Tento kol Ye3{ p¥edmé&t vyndlezu, kterym je posuvovy mechanismus na principu diferencidl-

niho Sroubu pro hruby a jemny posuv pohyblivych €4sti p¥istrojd jemné mechaniky.

Podstata vyndlezu spolivd v tom, Ze posuvovy mechanismus je tvo¥en pouzdrem, které je
zakoneno totitkem a na jehoZ vn&j8im povrchu je upraven z4vit, jimZ je toto pouzdro vedrou-
bovédno do vnit¥ni kleXtiny, vlo%ené do upevihovaci kostky, spojené s pevnou &4sti p¥istroje.
Pouzdro obsahuje veSroubovanou sefizovac{ matici. V jeho dutin& je uloZen p¥imola¥e posuvny
element zakon&eny dotykovym prvkem a opat¥eny p¥i&n& kolikem, vlofenym do v§fezu, vytvorenym
v pouzd¥e. Do posuvného elementu je veSroubovén svou u¥3¥{ S4sti diferencidlni 3roub, jehol
st¥ednf, Zir8f{ &A4st, zakonfend tolitkem, je vedroubovéna do prodlou%enéd &&sti pouzdra a je
upravend do vné&j¥i kleStiny. Na této prodlou¥ené &4sti je nasroubovdna dals{ sefizovaci matice.

za¥izeni podle vyndlezu mé& vyhody proti jinym obdobnym za¥izenim hlavn& ve svém jedno-
duchém konstruk&nim provedeni a déle v tom, e hruby a jemny posuv je moZn§ v pom&rn& velkém
rozsahu, v ka%dém okamZiku a kaZdé poloze. Manipulace se dvéma tolitky souose uloZenymi je
funk&n& vyhovujici, nebot umoZhuji bezprost¥edni uZitf jemﬁého i hrubého posuvu v obou sm&rech.
Dal¥f vyhoda YeSeni spolivd v tom, %e ob& kledtiny umoZfuji nejen nastaven{ vhodné tuhosti

chodu mechanismu, ale zAroven i vymezujl vili mezi &rouby a maticemi.

Pfikladné‘provedeni'posuvového mechanismu podle vyndlezu je schematicky a v fezu zndzorné&-
no na prilofeném vykrese. Jak z tohoto vykresu vyplyvé, je posuvovy mechanismus tvofen dife-
rencidlnim Sroubem 1, na jehoZ jednom konci je pevn& uchyceno tofftko 13. Jeho druhd koncové
uZ8f{ ¢4st 11 je na svém vn&jiSim povrchu opatfena zdvitem, kterym je tento diferencidlni
8roub 1 veSroubovén do vdlcového posuvného elementu 2, zakondeného dotykovym prvkem 21 v po-
dob& malé ocelové kuli&ky. St¥ednf, Zirdf &4st 12, jejiZ povrchovy zdvit m4 nepatrné rozd{lné
stoupdni, je veSroubovand do vn&jsi kleStiny 35 upravené na prodlouZené &4sti 33 pouzdra
3, jehoZ vn&j¥fm povrch je opatfen z&vitem 31. Posuvny element 2 je voln& posuvny pouze p¥imo-
Sa¥e, pon&vad%¥ jeho rota¥ni pohyb je zamezen kolikem 22, uloZenym ve vyfezu 32.

Pouzdro 3 je ve¥roubovdno do vnit¥ni kleStiny 5, ulo¥ené do upeviovaci kostky 4, kterd
je nenaznadenym prost¥edkem pevnd spojena s nenaznaSenou &&sti p¥istroje. Na pouzdru 3 je
pevn& uchyceno toZitko 34. Otd¥enim matice 41 se nastavuje vnit¥fni kle¥tina'5 tak, ahy se
dos&hlo vhodné tuhosti chodu z4vitu 31 pouzdra 3 v z&vitu vnit¥ni kleZtiny 5 a zdrovei se
vymezuje i vile mezi nimi. Podobnd otdlenim matice 6 se nastavuje tuhost chodu diferencidlniho
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S§roubu 1 v zdvitu vn&j8{ kleStiny 35 a vymezuje soulasné i jeho vile. P¥i spravném se¥fzeni
tuhosti chodu jemného i hrubého posuvu se nesmi p¥i otdfeni to&ftkem 13 ovlivhovat poloha
hrubého posuvu. o

Popsany posuvovy mechanismus se ovldda tak, Ze otdlenim tolitka 34 a tim i pouzdra 3
se soutasné posouvd i posuvovy element 2, ktery svym dotykovym prvkem 21 plisobfi na nenazna-
geny ovlddany prvek p¥istroje. Takto vyvolany posuv je hruby a jeho velikost je z&visl& na
stoupdni zdvitu 31 pouzdra 3. Jemny posuv se provddf otdfenim todftka 13 a tim i celdho
diferenci&lnfho Sroubu 1. Jeho veSroubovan&, uiS{ &&st 11 pusobi pouze na posuvny element
2, jehoZ rota&ni pohyb zamezuje kolik 22, takZe pouzdro 3 je v klidové poloze. Oba uvedené
pohyby lze provddét st¥fdavd v obou smdrech, &im%¥ se dosdhne rychlého a ptesného nastaveni
prvku p¥istroje do poZadované polohy.

Popsany posuvovy mechanismus je vhodny pro vechny druhy jemnomechénick?ch p¥istrojd,

u kterych je nutno jeho urditou C&st nastavit nebo sklonit do p¥edem stanovené polohy.

PREDMET VYNALEZU

Posuvovy mechanismus na principu diferencidlniho Sroubu pro hruby a jemny posuv pohybli-
vych C4stf p¥istrojd jemné mechaniky, vyznadujfci se tim, Ze je tvo¥fen pouzdrem (3), které
je zakonleno tolitkem (34) a na jehof vn&jdim povrchu je upraven zdvit (31), jim% je toto
pouzdro (3) veSroubovdno do vnit¥ni kleStiny (5), vloZené do upevhovaci kostky (4), spojené
s pevnou Gastil pfisproje a obsahujfci veSroubovanou se¥izovaci maticf{ (41) a v dutin& tohoto
pouzdra (3) je ulofen p¥fmolafe posuvny element (2) zakondeny dotykovym prvkem (21) a opat¥eny
pf1én& kolikem (22), vloZenym do vy¥ezu (32), vytvo¥enym v pouzd¥e (3), p¥iemZ do tohoto
posuvného elementu (2) je vedroubovdn svou uz8fi &4sti (11) diferencidlni Sroub (1), jehoi
st¥edni Sir3{ &4st (12), zakonfend tolitkem (13), je veSroubovéna do prodlouZfené &&sti (33)
pouzdra (3), kterd je upravend do vn&jdi kleStiny (35) a na které je na¥roubovédna se¥izovaci

matice (6).
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