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Vynélez sa tyka mechanického skrutkové-
ho prevodu zabézpetujiceho prenos.rotac-
ného pohybu na priamodiary. Podstatou
prevodu je, Ze na skrutke je uloZena aspoil
jedna matica torzne pevne spojend so spoj-
kou, cez ktord volne prechddza skrutka.
Spojka je torzne pevne spojena s telesom.
Celnd strana matice md vytvorend gulovi
plochu, na ktorej je uloZeny jednou stranou
prsteriec, ktorého druhé strana ma vytvore-
na rovinni. plochu, ktorou je prstenec ulo-
7eny na rovnako rovinnej ploche telesa. V
pripade, #e na skrutke s uloZené dve ma-
tice, tieto su torzne pevne spojené spojkou,
pricom spojka je torzne pevne spojend s
telesom. Celné strany obidvoch matic maji
vytvorené gulové plochy, na, ktorych si u-
loZené . jednou stranou prstenca: Protilah-
1é plochy prstencov majd vytvorené rovin-
né plochy, ktorymi st uloZené na rovnako - ‘
rovinnej ploche na jednej strane telesa na ; " 0BR.Y - : '
druhej strane priruby, ktora je posuvne u- : : :
loZend ‘v telese. Z druhej strany sa ravin-
na plocha priruby opiera’ o jeden koniec
tlatnej pruZiny, ktorej druhy koniec je o-
prety o zdvernd maticu yloZend v telese.
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. Vynélez sa tyka rieSenia mechanického-
skrutkového, prevodu zabezpedujiceho pre-:

‘nos rotatného pohybu na priamogiary. ..
Pri vyrobe mechanického skrutkového
prevodu, zvl&3t v pripade vysokopresnych,
jemnych mechanizmov, vznikd problém za-
bezpefenia ]ednoznaéne] kinematicky ne-
preurfenej védzby vystupneho ¢lena mecha-
nicko-skrutkového prevodu matice s pria-
1mo¢iaro sa pohybujacim &lenom mechaniz-
mu — sailami. Vzhladom na vyrobné a mon-
tdZne nepresnosti skrutky, jej rotatného u-
loZenia a priamociareho vedernia sani je po-
trebné zabezpedit prenos pohybu takym sp6-
sobom, aby nedo$lo k nerovnomernému cho-
du, stratdm presnosti pohybu s dévodov ne-
prlaanveho silového d&inku medzi ‘maticou
a sattami k stratdm presnosti pohybu pri
zmene zmyslu pohybu, k vynitenym mecha-
nickym kmitom z d6évodu pdsobenia perio-
dicky plemenllvych sil a podobne. Doteraz
pouZivané rieSenie sa vyznaluje tym, Ze pre
. zabezpeCenie jednoznanej kinematicke]
- v8zby matice so-saiflami je pouZity Karda-
nov zéves tak, Ze teleso matice: je uloZené
v dvoch stosych loZiskdch v ramienku- u-

moZiiujacich jej pootddanie a posuv v sme--

re osi loZisk a ramienko je uloZené rovnako
.v dvoch stosych loZiskdch v saniach, umoz-

fujicich jeho poot4fanie a posuv v osi lo-

Zisk — kolmo na os skrutky a os uloZenia

matice v ramienku. Nevyhodou tohto rieSe- -

nia je hlavne ndro&nost na rozmery prevodu
~a pritom obmedzend axidlna tuhost uloZe-

nia matice, ¢o méZe mat nepriaznivy vplyv’

na presnost skrutkového prevodu pri rever-
zdcii a taktieZ na dynamlcke vlastnosti me-
chanizmu.

Dalsie doteraz zndme rieSenie md jedno-
_znadni kinematickd vdzbu matice so saiia-
‘mi zabezpefent tak, Ze s telesom matice st
" pevne &elne’ spojene dlhé tenké tyée, ktoré
st na druhom konci pevne votknuté v sa-
niach. TyCe svojimi pruZnymi deforméciami
na ohyb ponechévaji telesu matice potreb-
né étyri'stupne volnosti pohybu. Nevyho-
dou tohto rieSenia je hlavne nédro¢nost na
rozmery. V pripade nedostatotnej dlzky ty-
¢i je nebezpedie straty -presnosti skrutkové-
ho :prevodu -vzhladom na odchylky dréhy

pohybu telesa matice od roviny kolmej na .

os skrutky pEj moZnom radidlnom posunu-
ti matice. TaktieZ je problematické zabez-

pefenie dostatofnej axidlnej tuhosti uloZe-

nia matice, vzhladom na. moZné pruZné de-
formécie tyél ich- namdhanim na vzper.
Opisany technicky problém rie$i a uvede-
né nevyhody zmieriiuje mechanicky skrut-
kovy prevod podla vyndlezu, ktorého pod-

statou je, Ze na skrutke je uloZend aspon -

jedna matica torzne pevne spojend so spoj-
kou, cez ktord volne prechddza skrutka.
Spojka.'je torzne pevne spojend s telesom.

Celnd strana matice mé vytvorenu gulovi .

plochu, na ktorej je uloZeny jednou stranou
prstenec, ktorého druhéd strana mé vytvo-

Tentd rovinnid plochu, ktorou je prstenec u- -
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loZeny na rovnake rovinnej ploche telesa.
V' pripade, Ze ma skrutke si uloZené dve .
matice, tieto st torzne pevne spojené Spoj-
kou, pméom spojka je torzne pevne spoje-
né s telesom. Celné strany obidvoch matic
maji vytvorené gulové -plochy, na ktorych’
st uloZené  jednou stranou prstence. Proti-
lahlé plochy prstencov maji vytvorené ro-

. vinné plochy, ktoerymi st uloZéné na rovna-

ko rovinnej ploche na jednej strane telesa
a na druhej strane priruby, ktord je posuvne
uloZend v telese. Z druhej strany sa rovin-
nd plocha priruby opiera-o jeden koniec
tlatnej pruZiny, ktorej druhy koniec je o-
prety o zaverhi maticu vloZeni v telese,
Vyhodou mechanického skrutkového pre-

.vodu, podla vynélezu je, Ze vzhladom na si-

0sé -usporiadanie pldvajiceho prstenca a
spojky s telesom matice. je moZné dosiah-
nut kinematicky neprerudent vézbu mati-
ce, respektive matic so safiami pri men3ich
rozmeroch, podstatne vécSej tuhosti axidl-
neho uloZenia matice, pri¢om nedochadza
k strate presnosti mechanmkeho skrutkové~
ho prevodu.

Mechanicky skrutkovy prevod je priklad-
ne zndzorneny na vykresoch, kde na obr. 1
je . nakresleny jednostranny mechanicky
skrutkovy prevod v reze a na obr. 2 je na-
‘kresleny dvojstranny skrutkovy mechamc-
ky prevod v reze.

‘Mechanicky sklutkovy prevod (obr 1)

. _prlkladne pozostdva z telesa 1 s vytvore-/

nou dutinou 12, priom v dutine 12 je ulo-
Zend skrutka 2. Na skrutke 2 je v dutine 12
s vOlou uloZend matica 4, torzne pevne
spojend so spojkou 5, ktord je na .druhej
strane pevne spojend s telesom 1.  Celnd
strana matice -4 méd vytvorend gulové plo-
chu 41, na ktorej je uloZeny prstenec 3,
ktorého plocha 31 dotykajica sa "gulovej
plochy 41 matice je .gulovd. Druhéd strana
prstenca 3 mé vytvorend rovinnd plochu
32, ktorou je prstenec 3 uloZeny .na rovna-

. ko rovinnej &elnej ploche 11 telesa 1. Tele-

so 1, prstenec 3 a spojka 5 maji vytvore-
né otvory 13, 33 a 52, ktorych priemer je-
vaesi ako priemer skrutky 2, Spojka 5 mé.
vytvorené zérezy 51. g L

Mechanicky skrutkovy prevod :(obr. 2)
pozostava z telesa 1, v ktorom je vytvorena
dutina 12. V dutine 12 je uloZend skrutka 2.
Na skrutke 2 si v dutine 12 s vdlou uloZe-
né dve matice 4, ktoré si torzne pevne .spo-

. jené so spojkou 5. Spojka 3 je v strede pev-

ne spOJené s telesom 1 a na’ jednej i druhej
strane ‘mé vytvorené -zarezy 31. Celné stra-

-ny obidvoch matic 4 maju vytvoréné gulové
plochy 41, na ktorych st uloZené prstence

3, ktorych plochy dotyka]ﬂce sa vypuklych
gul‘avy‘lch pléch. matic 4, st gulové. Protll'ah-‘
lé plochy prstenca 3 maji vytvorené rovin-
né plochy 32, ktorymi si prstence 3 uloZe-
né na rovnako rovinnej &elnej ploche 11 na

- jednej strane telesa 1 a na. druhe] strane na
‘rovinnej ploche 61 priruby 6, ktoré je po-
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suvne uloZend valcovou plochou 62 v tele-
se 1. O druht stranu priruby 6 je opreta
valcovd tla¢nad pruZina 7. Druhy koniec
tlanej valcovej pruZiny 7 je oprety o zd-
vernd matici 8 vloZend v telese 1. Teleso
1, prstenec 3, spojka 5, priruba 6 a zdverna
matica 8 maji vytvorené otvory, ktoré su
vitsie ako priemer skrutky 2.

Funkcia mechanického skrutkového pre-

vodu {obr. 1) je nasledovné: Pri prenose ro-.

tatného pohybu skrutky 2 na priamodiary
_ pohyb telesa 1 za predpokladu, Ze-je pre-
vod zataZeny stdlou axidlnou silou, sa prs-
tenec 3 radidlne na rovinnej €elnej ploche
11 postva, matica sa na gulovej ploche 3l
prstenca 3 pootafa a sp0]ka 5 sa v zare-
zoch 81 deformuje tak, Ze matica 4 zauji-

ma polohu danu okammtou polohou s Tiou

spoluzaberajicou &astou skrutky 2 a tele-
so 1 polohu dant okamZitou polohou sani,
pritom nedochéddza k strate jednoznacnosti
a presnosti prenosu pohybu.

6

Funkcia mechanického skritkového. pre-
vodu {obr. 2) je nasledovné: Pri prenose ro- -
tatného .pohybu skrutky 2 na priamociary
pohyb telesa 1 s moZnostou zataZenia axidl-
nou silou v oboch smeroch sa prstenec 3
radidlne na rovinnych Celnych plochéach 11.
a 61 posavaji, matice 4 na gulovych plo-.
chach 31 prstencov 3 sa pootacaji a spojka
5 sa v miestach zdrezov 51 deformuje tak,
Ze zdvitové Casti matic 4 zaujimaji polohu
dani okamfZitou polohou s nimi spoluzabe-
rajacich zéavitovych &asti skrutky 2 a tele-
so 1 zau]lma polohu dand okamZitou polo-
hou sanf, priom nedochddza k strate jed-
noznacénosti a presnosti prenosu pohybu. V
dosledku zdvernou maticou 8 nastavenej
predpinacej sily valcovej tlaénej pruZiny 7

-."dochédza k vytvoreniu trvalého silového

styku telesa 1 s maticami 4 a skrutkami 2
v. oboch zmysloch posobenia axidlnej sily.

PREDMET VYNALEZU

1. Mechanlcky,skrutkovy prevod\ pozosté-
vajaci zo skrutky a matice uloZenych v te-
lese, vyznadujici sa tym, Ze na skrutke (2]
je uloZend aspoii- jedna matica (4) torzne
pevne spojenéd so spojkou (5), cez ktoru vol-
ne prechéddza skrutka (2]}, priom spojka
{5) je torzne pevne spojend s telesom (1),
zatial ¢o Celnd strana matice (4) ma vytvo-
rend gulova plochu (41), na ktorej je ulo-
Zeny jednou stranou prstenec (3] a jeho
druh4 strana mé vytvorent rovinnd plochu

(32}, ktorou je -prstenec (3] uloZeny na

rovnako rovinnej celne] ploche (11) telesa

(1]
Mechamcky skrutkovy prevod podla bo-
du 1 vyznaeny tym, Ze na skrutke (2] st

uloZené dve matice [4], ktoré st torzne

pevne spojené ‘spojkou (5), priom spojka

(5) je‘torzne pevne spojend s telesom (1),
zatial &o Celné strany obidvoch. matic (4)
majti vytvorené gulové plochy (41), na kto-
rych st uloZené jednou stranou prstence
(3) a ich druhd strana md vytvorené rovin-
né plochy (32), ktorymi sa. prstence (3) u-
loZené na rovnako rovinnej &elnej ploche
(11) telesa (1) na jednej strane a na dru-
hej strane na rovinnej €elnej ploche (61)

‘priruby-(6), ktord je posuvne uloZena v te--

lese (1) a o ktorta sa z druhej strany opie-
ra jeden koniec tla¢nej pruZiny (7), pri-
tom jej druhy koniec je oprety o zévernd
maticu (8) vloZend v telese (1).

2 listy vykresov
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