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(s4) Polohovacl mechanismus

Polohovaci mechanismus slouZzi k vyme-
zenf{ a zaji¥téni vzdjemné polohy dvou
strojnich &4stf{ s relativnim rota&nim
nebo pfimolarym p¥erudovanym pohybem.
Sestdvd ze &ty¥ prvki, z nich% t¥i, tvo~
fené mechanismem zp&tné zdpadky, mecha-
nismem stav&ci zépadky a blokovacim mecha-
nicmem, jsou umistdny na jedné, zpravidla
statické, strojni &4sti a nardika, jako
&tvrty prvek, je umistdna na druhé, pohyb-
livé strojni &&sti. P¥i pohybu strojni
&&sti 8 nardfkou p¥esmykne naréd¥ka do
mezery mezi boky zp&tné a stavéci zépadky
a v takto vymezené poloze se zastavi. Jeji
dal¥fi pohyb je umo%n&n sklopenim stavéci
zdpadky mechanismem blokovdnf. Bezprost¥fed- |
n& po vyjeti z mezery mezi zipadkami
nardZka pfes paku blokovaciho mecha~
nismu zvedne stavéci z4padku, takZe
tato je p¥ed dokon&enim cyklu op&t pfipra-
vena jako doraz nardZfky pohybujicf se
strojni &&sti. Polohovac{ mechanismus
pracuje na impuls dany obsluhou nebo
v automatickém cyklu na impuls ¥{fdiciho
prvku stroje. N
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Vyﬁalez se tykd polohovaciho mechani.wu, hterfy slouZf k vymezeni a 2aj.fi3ni vzdjemné
volohy dvou strojnfch S4stl s relativnim rotalnim nebo pfimodarym preruafovarym pohybem,

Znfné waflzenf k zastaveni jedm’ zt..jnl ddsti vadi druhdé v pofadovand pnloze obvykle
pracujl ve spoieni s otodngm stolem., Takuvd FeSenf pfedstavujil nap¥iklad malcézské mechaniauy.
Jejich nevyhodou je sloZitd vyroba a mo¥nost pouziti pouze pro vymezeni polohy pfi rotaénim
pohybu. Pro pfesné zajistdni klidove po:

oty je nutnd kombinace s dal3im vymezujicim prvkem.
Pro polchovéni strojnich &dsti s pifimoé:irdm p¥eru¥ovanym pohybem se zpravidla pouZivé rlzngch
kolikd, zdpadek, kladek a pdk. Tato spojc.{ rovn&%f vyZaduji{ dal3{ mechanismy pro odblokovani
a rizen{ jejich &innosti.

Uvedené nevyhody ¥eS{ polohovaci mechanismis podle vyndlezu, jehoZ podstata spolivd
v tom, fe do mezery mezi dv& nezdvisle sklopné a proti sobd postavenéd zdpadky, upevnéné
na statické strojni ¢4sti, pfesmykne nardika pohyblivé strojni &4sti p¥i jejim rotadnim
nebo p¥imodarém pohybu. Tim se pohyblivd siroin{ F4st zastav{i, pohyb se pF¥erulf. Dalsi pohyb
je moZny po sklopeni stavdci zdpadky, zproustFedkovanému mechanismem blokovéni na impuls dany
obsluhou nebo ¥Fifdicim prvkem. 2Zvednutf stavdci{ z4padky do polohy, kdy plisobf jako doraz
pro opétné zastavenf pohyblivé stroini &dsti, je provedeno mechanicky v prvni f&zi pohybu
narédiky pohyblivé strojni &&sti vp¥ed, a o nadzvednutim pdky, upevnéné na spoledné h¥ideli
se stavéci zdpadkou. OdpruZend zp&tn& zépadka dovoluje pohyb pohyblivé strojni Zésti vpfed,
ale brédn{ jejfmu p¥ipadnému pohybu zp&t. P¥esnost polohovaciho mechanismu je ddna velikosti
mezery mezi poky zépadek a Sf¥kou nardiky.

V¢hody dosaZené vyndlezem jsou v koastruk®ni jednoduchosti, vyrobnf dostupnosti, funkéni
spolehlivosti a moZnosti pouZitf{ jednoduchého zplsobu posuvu nebo pootdfeni pohyblivé strojn{
&4sti pomocf{ pracovniho vdlce a roliatky =¢ zdpadkou, s vyuZitim jednoho pracovniho media.
P¥itom jsou spojeny vyhody mechanickt¢he Llokovéni jednotiivych funkef polohovaciho mechanismu
s nastavitelnou &asovou prodlevou mezi zcovavenim a novvm posunutim pohyblivé strojni &&sti,
pomoc{ b&Znych ¥{dicich a vgkonngch prvki.

Vyndlez je schematicky 2zndzorné&n na pfiloZengch vykresech p¥ikladnfho provedend, kde
obr. 1 pfedstavu,e pidorys polohovaciho mechanismu, obr. 2 ndrysny ¥Yez zp&tnou zdpadkou,
obr. 3 ndrysny Ffez stavéci zédpadkou « obr. 4 nirysny Yez mechanismem blokovéni.

Polohovaci mechanismus (obr. 1) je funk®ni celek, sectaveny ze &ty¥ prvkd, z nichi
prvni je tvo¥en mechanismen zp&tné zdpadky (obr. 2), sestavenym z kostky 10, zpé€tné zdpadky
9, h¥idele 11 a pruZného &lenu 12, druly prvek tvoff mechanismus stav&c{ zdpadky (obr. 3),
sestaveny z kostky 4, stavici zdpadky 1, h¥idele 3, pdky 5 a pruiného élemu 16, t¥etl prvek
tvofi mechanismus blokovéni {obr. 4), sestaveny z kostuy 13, péky 2, jednozvratné pdky 14,
pfestavovaciho &lenu 15 a h¥fdele 3, repoleiné i pro druhy prvek - mechanismus stav&ci zdpadky.
Ctvrtym prvkem polohovaciho mechanismu‘ju nardika 7. PoSet té&chto nardfek je z4visly na
podtu pnlohovacich mist.

Umist&n{ prvaiho, druhého a tEetfho prvku je zpravidla na pevné, statické strojni Césti
8, zatimco &tvriy prvek je umistén na pohyblivé strojnf &4sti 6 (obr. 1). Kostky 3, 4 jsou
pevné spojeny, p¥inadnd zhotoveny z jednoho kusu.

Zinnost polohovacihc mechanismu {obr. 1) spo&ivd v tom, Ze p¥i relativnim pohybu dvou
s:rojnich Tast{ se dostane nard&’xa ] do styku se zp&tnou zépadkou 3, kterou p¥es Eikmou
ndbdhovou &dst sklopf{. Zvétnd zdpadka 9, otofn& uloZend na hifdeli 11 v kostce 10, se¢ plsobe-
nfm prufiriho &lenu 12 za nardikou 7 zvedir do horni polohy a nedovoli pohyblivé strojni
S&sti € zpdtné odskoleni pc yedim zastaveri o stavdc{ zdpadku 1. Stavé«{ zdpadka 1 je v této
f4zi pracovniho cykiw drfena ve uvednuté poloze pfes pdku 5 prufnym Elensm 16, vykyvnd ulofe~
nym v kostce 4 (ohc¢. 2. Po pfesmyknut{ nardfky 7 do mezery mezi bhoky «pétnd zdpadky 9 a
stavdcl zdpadky 1 dojde k zastaveni pohylLlivé strojnf &édsti ¢ {ely . 1). J=ji dal8{ pohyb -
je umofndn na impuls dany obsluhou za¥izen{ nebo automuticky ¥flaicim prvk pomcci pracovnihno
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média, pres pfestavovaci &len 15 (obr. 4), ktery pfi pYestaven! ve smdru zpevndni jedno-
zvratné pdky 14 svym vystupkem pdku 14 odklopf a pfes spole&nou hifdel 3 sklopf i pdku 2 a
stavéc{ zdpadku 1 (obr. 3). P¥i sklopeni dojde pfes pdku 5 k pfestaveni pruZného &lenu 16,
ktery drif{ stav&ci{ zdpadku 1 i pdku 2 ve sklopené poloze a pohyblivé strojni &4st 6 miZe
byt uvedena do pohybu, v jehoZ poddtednfi f4zi je nardfkou 7 nadzvednuta pdka 2 a pFes h¥idel
3 i stavéci zédpadka 1, kterd je tak znovu pfipravena jako doraz pro zastavenf nard¥ky 7
pohyblivé strojni &dsti 6. Vrdceni pfestavovaciho &lenu 15 do vfchozi polohy miZe byt provede-
no i v dobé zvednut{ pdky 2, protoZfe zlemenim jednozvratné pédky 14 neovlivni postaveni péky

« 2 a stavé&c{ zdpadky 1, které jsou ve svych polohdch p¥idr¥ovény pruinym &lenem 16.

K bezpe&né funkci poiohovaciho mechanismu p¥ispivd mirné rozev¥en{ bo&nich dorazovych
ploch stavéc{ i zp&tné zdpadky a nardiky 7.

PREDMET VYNALEZU

Polohovaci mechanismus k vymezeni a zaji¥t&n{ po¥adované vzdjemné polohy dvou strojnich
E4stf s relativnim rota®nim nebo p¥imofarym p¥eruSovanym pohybem, vyznadujici se tim, Ze
na prvni strojni &4st (8) je umisté&n mechanismus zp8tné zépadky (9), sestaveny z kostky
(10), ve které je na h¥ideli (11) nasazena zpé&tn& zdpadka (9), spojend s pruinym &lenem
(12), zakotvenym v kostce (10), a mechanismus stavécilzépadky (1), propojeny s mechanismem
blokovani h¥fdeli (3), na n{¥ je v kostce (4) upevnéna stavdci zdpadka (1) s pakou (5),
optrajfcf se o prufny &len (16), a v kostce (13) je nasazena pdka (2) s jednozvratnou p&kou
(14), pod niZ je uloZfen p¥estavovac!i &len (15), zatimco dfuhd strojni &&st (6) je opat¥ena
nardZkou (7). ¢
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Obr. 2




222222

ANNANNNNAANNANN

i\v

W77

7 U 1
% .

|

G
/

LN

NN

NN

H—=




260534

STt
|

e




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

