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Re¥eni se tyk4 za¥izeni pro nastaveni N
pfesnych poloh suportu obréb&ciho stroje, N
zejména p¥idného suportu, umoZiujicfho se-
¥fzeni a% &tyY¥ poloh, do ktergch je moZno b

naji?d&t s opakovanou pfesnosti. Cilem je -
mo#nost vytvdreni celé ¥ady pravodhlych
cykli s mo¥nym podtem a% &ty¥ priméri v rém-
ci jednoho automatického obrdb&ciho cyklu
pti jednoduchém a pohotovém sefizovani
zvolenych poloh. T&leso, pevn& spojené se
suportem pomoci dvou 1i$t a nosniku, posuv-
né v ose pomocného hydraulického vélce, na-
j1%d{ na dorazové prvky, tvofené soustavou
dvou pistd. Oba pisty se pohybuji v pomoc-
ném hydraulickém valci. Jeden z pistli, ome-
zend posuvny o délku krouZku, m& na konci

své pistnice z&vit, na némZ je naSroubovan
nonius, opat¥eny osazenim. Osazeni omezuje
pohyb dorazového pistu s pistnici, posuvnych
na pistnici druhého pistu. P¥ed osazenim do-
razového pistu je vytvofen v pomocném hydrau-
lickém vdlci prostor, propojeny s prostorem
hydraulického vélce pfed pistem, poh&né&jicim
suport.
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Vyndlez se tyk4 za¥izeni pro nastavenf p¥esnych poloh suportu obréb&ciho stroje,
zejména p¥i&ného suportu, umofiujicfho se¥fzenf aZ &ty¥ poloh, do ktergych je moZno najfZdét

ve spojeni s podélnym suportem s opakovanou p¥esnosti v rdmci jednoho automatického cyklu.

Presnost obr&b&ni zapichovaciho suportu je ddna p¥esnostf jeho nastavené dréhy,
zejména jeho konedné polohy. Dosahuje se toho najetim suportu na pevnou zardfku, kterd
zachyti{ s reservou sflu, vyvozenou tlakem oleje na pist pohdn&jfcf suport. ZardZku tvo¥{i
obvykle ¥roub nebo matice, vybavend noniem, ktery slouZ{ k sefizovéni p¥esné délky dréhy

suportu,%ili k obrobeni p¥esného priméru.

Zndmi za¥izeni umoZnuji nastaveni pouze jedné polohy suportu. Omezeni drdhy suportu
ve v&t3im po&tu poloh maji nap¥. kopirovaci suporty pro hrubovaci t¥isky. Jsou ovldddny
elektrickymi nardZkami, které vZak neumo¥fiujl opakovanou p¥esnost obrdb&ni. Jiny systém
je se¥izovéni poloh suportu pomoci dorazovych Sroubll, umist&nych na bubinku, ktery indexuje.
P¥edstavuje v8ak rozm&rov® ndrodné za¥izen{, které neumoZiuje mikrometrické odeditdni

pro jednotlivé dorazy. U men3iho proveden! nespliiuje ndroky na pfesnost.

za¥fzeni podle vyndlezu zdokonaluje systémy se¥izovani polohy p¥i&ného suportu obrébé&-
ciho stroje,tak, %e dorazovy prvek pro t&leso, pevné spojené se suportem pomoci dvou
li%t a nosniku, posuvné v ose pomocného hydraulického védlce, je tvo¥en soystavou dvou
pistt v pomocném hydraulickém vdlci, z nichZ pist, omezené& posuvny, nap¥. o délku krouZku,
m& na konci své pistnice zavit, na n&mZ je naSroubovén nonius, opat¥eny osazenim pro
omezeni pohybu dorazového pistu s pistnici, posuvnych na pistnici pistu, p¥ilem%Z prostor
p¥ed osazenim dorazového pistu je propojen s prostorem hydraulického vdlce pf¥ed pistem,
pohdn&jicim suport. Podle dal¥iho provedeni je t&leso umisté&no v poloze mezi ob&ma li&tami,
z nich? jedna li#ta, ulo¥end v prismatickém vy¥ezu té&lesa, je opatfena stupnici. U jiného
provedeni je pistnice opatfena osazenim, spolupracujfcim se spfnalem, uloZenym do nosniku

a se spinadem, p¥ipojenym k té&€lesu.

Podle vyndlezu naj{¥df p¥{&ny suport obréb&ciho stroje aZ do &ty¥ volitelnych poloh
s vysokou opakovanou p¥esnostf. Celé za¥izenf je levné a zpusob se¥izovéani zvolenych
poloh je velmi jednoduchy, snadny a pohotovy. P¥i ukotveni p¥i¥ného suportu na podélny
suport na automatickém soustruhu s jednou ¥izenou osou je déna moZnost vytvafeni celé
fady pravothlych cykld s moZnym maximdlnim poltem aZ &ty¥ primérd v rdmci jednoho automatického
cyklu. Tim jsou roz$ifeny pracovni moZnosti stroje a zvyZuje se jeho vyufitelnost a hodnota.

p¥{iklad provedeni za¥izeni podle vyndlezu je zndzornén na p¥iloZeném vykresu, kde
obr. 1 pY¥edstavuje za¥izenf v podélném ¥ezu, obr. 2 v pfi&ném ¥ezu v roviné& A-A podle

obr. 3 a obr. 3 je pohled shora.

Za¥izeni podle vyndlezu sestdvd v podstaté& ze skupiny prvkl, spojenych se suportem
1 a ze soustavy dorazovych prvkl, p¥i%em%Z ob& jsou hydraulicky ovliddny. Se suportem
jsou spojeny ob& listy 6, 7, z nich¥ prvnf m4 prismaticky tvar. S li%tami 6, 7 je prost¥fed-

|+

nictvim nosniku 8,spojeno t&leso 4 pomoci dvou Sroubl 9 a kolikd 10. NadzdviZeni nosniku
8 po uvoln&ni ¥roubl 9 provdd&j{ pruZiny 1l. Na prismatické 1i¥t& 6 jsou rysky stupnice
12. O%elem prismatického tvaru listy 6 je dosaZeni opakovatelné& pfesné vzdjemné polohy
li%ty 6 a t&lesa 4. Ob& li¥ty 6, 7 s nosnikem 8 a télesem 4 se pohybuji po vedeni 27
spoleéné se suportem 1, ktery je pohdn&n pistem 2, umist&nym v hydraulickém vdleci 28.
Suport 1 s nezn&zorné&nym ndstrojem se p¥estavuje vp¥ed do Yezu nebo vzad podle toho,

zda je hydraulicky tlak p¥iv&d&n na levou nebo pravou stranu pfstu 2. Zadnf poloha suportu
1 je déna dojetfm pIstu 2 na viko 3. Pfedni koncovd poloha je ur&ena najetim t&lesa 4

na dorazovy pist 5, ktery se pohybuje spolu s pistem 16 v pomocném hydraulickém vélci

14.

Pistnice 29 pfstu 16 ma z4vit, na némZ je nadroubovén nonius 21. Konec pistnice

29 je opatfen ryskovanou stupnici 22, Dorazovy p{st 5 se pohybuje se svou pistnici 30
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na pistnici 29. Pouzdro 26 vytva¥{ svou drd¥kou spolu s osazenim 31 dorazového pistu

5 funk&ni prostor 18, propojeny s prostorem hydraulického vdlce 28 na levé strané pistu
2. Pohyb dorazového pfstu 5 s pistnici 30 smérem doleva je omezen osazenim 13 nonia 21.
Téleso 4 je umisténo v poloze mezi ob&ma li¥tami 6, 7. Pistnice 30 dorazového pistu 5

je opatfena osazenim 24, uvdd&jicim v &innost spinade 23 a 25. spina& 23 je uloZen do
nosnfku 8 a spina& 25 do dr¥édku, ktery je pripevn&n k tdlesu 4. Na pravém konci pistnice
29, vy&nivajici z pomocného hydraulického vdlce 14, je ulo¥en krouek 19 a za nim je
na$roubovédna matice 20.

Zafizeni podle vyndlezu umoZfiuje se¥izeni a% &ty¥ poloh suportu 1 v rdmci jednoho
- automatického cyklu, je% jsou dény &ty¥mi polohami dorazového pistu 5, na ktery najede
t&€leso 4. Tyto polohy jsou nastavitelné p¥edvolbou hydraulického tlaku do prostort 15
a 17 pomocného hydraulického vdlce 14 ve spoluprdci s nastavenim nonia 21, oto&ného na
zdvitu pistnice 29,a rovn&% ve spoluprdci s vym&nitelnym krouZkem 19 a matici 20. PF¥i
zavedeni hydraulického tlaku do prostoru 15 je pohyb pistu 16 doleva zadrZen matici 20,
jeZ se opfe o sténu pomocného hydraulického vélce 14.

Vzdédlenost pistu 16 od dna pomocného hydraulického vdlce 14 odpovidd délce krouku
19. Prvni poloha, odpovidajic{ nejmendimu obrab&nému primé&ru, je p¥edvolena tak, Ze
do prostoru 15 a 17 neni pfivddén hydraulicky tlak. P¥i startu suportu 1 vpfed do fezu \
je hydraulicky tlak p¥iveden na levou stranu pistu 2 a tim soulasné propojen s prostorem
18. V dlGsledku toho je dorazovy pist 5 malou silou pFesouvén doprava na pist 16, jenZ
se opfe o dno pomocného hydraulického vélce 14. Druhd poloha je déna p¥ivedenim hydraulického
tlaku do prostoru 15. Pist 16 se vzdall od dna pomocného hydraulického vdlce 14 o délku

vym&nitelného kroufku 19 a dorazovy pist 5 na néj dosedne.

Pfi tfeti poloze je hydraulicky tlak pfiveden do prostoru 17, p¥icemZ je &elo pistu
16 odddleno od &ela dorzzového pistu 5 o hodnotu, kterd je nastavena noniem 21. Hodnotu
hrubého nastaveni je moZno odeditat na stupnici 22 pistnice 29 a hodnotu mikrometrickou
na noniu 21. Ctvrtd poloha je pfedvolena tak, Ze se pF¥ivede hydraulicky tlak do prostoru
15 i 17. Vzddlenost mezi dorazovym pistem 5 ve &tvrté poloze a ve tFeti poloze se rovnd
odstupu druhé polohy od prvni. Hrubé nastaveni t&lesa 4 pro pot¥ebu se¥izeni prvni polohy
se provadi po uvoln&ni Sroubd 9. K tomu slouZf stupnice 12 na prismatické 1ist& 6. Spinad
23 poddva do ridicfho systému obrdb&ciho stroje hl&Seni, ¥e suport 1 najel na dorazovy
pist 5. Ddle mé& blokovaci funkci pro pohyb suportu 1 vp¥ed tehdy, jsou-li uvolnény Srouby
9 a nosnik 8 se spinafem 23 vysunut pruZinami 11 nahoru. Spinad& 25 d&véa povel k pfepnuti

rychloposuvu na posuv, jestliZe suport 1 najiZdi na dorazovy pist 5 rychloposuvem.

PREDMET VYNALEZU

1. Za¥izeni pro nastaveni p¥esnych poloh suportu obrdb&ciho stroje, zejména pfi&ného
suportu, pohdné&ného pistem hydraulického vélce, vyuZivajici najet{ suportu nebo t&lesa
s nim spojeného na dorazovy prvek, upraveny na pevné &&sti obrib&ciho stroje, vyznadené
tim, Ze dorazovy prvek pro t&leso (4), pevné spojené se suportem {1) pomoci dvou 1list
(6,7) a nosniku (8), posuvné v ose pomocného hydraulického vélce (4), je tvofen soustavou
dvou bistﬁ (5,16) v pomocném hydraulickém vdlci (14), z nich% pist (16), omezend posuvny,
nap¥. o délku krouZku (19), m& na konci své pistnice (29) zAvit, na ndm¥ je na¥roubovén
nonius (21), opatfeny osazenim (13) pro omezeni pohybu dorazového pistu (5) s pistnici
(30), posuvnych na pistnici (29) pistu (16), pr¥iem¥ prostor (18) p¥ed osazenim (31)
dorazového pistu (5) je propojen s prostorem hydraulického vdlce (28) p¥ed pistem (2),

pohénéjfcim suport (1).

2. Zatizeni podle bodu 1, vyznalené tim, Ze t&leso (4) je umist&no v poloze mezi
ob&ma listami (6,7), z nichZ jedna li¥ta (6), ulo¥end v prismatickém vyfezu télesa (4},

je opatfena stupnici (12).
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3. za¥izeni podle bodu 1 a% 2, vyznalené tim, Ze pistnice (30) je opatfena osazenim
(24), spolupracujicim se spinafem (23), uloZenym do nosnfku (8) a se spinalem (25),
p¥ipojengm k té&lesu (4).

2 vykresy
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