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(54) Zarfzent pro aretaci p¥fmo&érého pojezdu serizovacich a mdficich pristrojd

Vynélez fedf za¥i{zeni pro sretaci pi‘i@oéarého pojezdu sefizovacich a mEficich
pFistrojd, u nich¥ posuvy jsou provéddny pbhybovymi 3rouby. Vyndlez se tykd serizovacich
pristrojd pro seiizovéni reznych nédstro ji E{slicovd ¥{zenfch obrébdcfch strojl a méFi-
cich ﬁiatrodﬁ. » '

Dosud zhémé feSeni aretace piimolarého pojezdu pf-istrojﬁ 8 pohybovymi #rouby,
pousfvaji pro zepinédni sretace zafizeni, u kterych jsou zévitevé segmenty vytvoreny
rozf{znutim metice na dvé Zdsti. Aretace se provédf prisunutim zévitovych segmentd na
pohybovy &roub pékovyml mechenismy, elektromegnety, vystiedniky nebo pohybovymi Brouby.
Viechne uvedend FeSeni se vyzﬁa&uji eloiit_c}sti systémi, nepPesnost{ nastaveni soufadnic,
gastou poruchovost{ mecheanismi a nenévratnbti. Zet{zeni Jsou staticky neurdend, vyvi-
jeji sily negativné plsobici na pohybovy !ﬁgoub 1 dstroji pojezdu, cof mé za nésledek
sniten{ presnosti piistrojd a zvydené opoti‘ebeni souldsti, Vyroba souddstf i montd?
piistrojy vy%eduji vysoké néroky na presnost.

Vyse uvedené nedostatky jsou odstran¥ny zaffzenim pro eretaci p¥imoZarého pojezdu
podle vyndlezu, jehof podstatou je, %e na konci posuvné &dsti pFistroje Je %elné piipev-
néna konzola a bo¥n&, na dvou protilehle umfstinych klinovych podloZikéch, jsou spojove-
cimi #rouby pFipevnény dvé ploché plenZetové pruiiny, které meji na spodnf 4stl spojo-
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vacimi Zroudby pfipevnény dva zdvitové segmenty, protilehle dosedajfeil zévitovym profi-
lem na pohybovy &roub. Ne Jjedné stran® pohybového Sroubu je piipevnéno tofitko a druhé
strana pohybového #roubu je oto¥n& pripevn¥na pfednfm a zadnim loZiskem, které jsou
pevnd spojene se stojenem. Mezi zadnim lo¥iskem & kruhovou opdrkou, kterd je pFipevninma
na pohybovém Sroubu, je v predpjatém stavu umfsténa tla¥nd védlcovd prufine. Mezi spadni
84st{ zdvitovych segmentld je umfstdna valka, kterd je pevné spojena s hi¥fdelkou, otodné
uloZenou v konzole. Na jedné strand md hifdelke ndkrufek a na druhé strend pFipevndnu
péku, ktqré se v mezni poloze opird o doreazovy kolik, jenZ je zZdsti zalisoveny v konzo-
le.

Novy a vys88{ (¥inek zalizeni podle vyndlezu spolivéd ve vylouleni pifisuvového mecha-
nismu. Zévitovéd segmenty Jsou na pohybovy &roub pfit;aéovény dvéma plochymi planZetovymi
pruzinaml s nastavenym kontinuitnim piredpjetim. Za¥izeni je staeticky urfené, ploché
planfetové prufiny pritla¥ujf dva zévitové segmenty ne pohybovy &roub v protilehlé polo-
ze, tekie sfly se vzéjemn¥ kompenzuji a nevznikéd neméhéni pohybového Sroubu eni jingeh
&dst1l pifistroje. Jednotlivé soudédsti zarfzent Jeou bez vile pevn¥ spojeny, tekie za¥ize-
ni pracuje bez hysteréze. Trvelé pruiné piitladovéni zévitovych segmentd na pohybovy
8roub soustavnd vymezuje vili mezi zdvity, a to i v pi{padd Jpjich prabéiného opotiebo-
véni. ProtoZe zefizen{ podle vyndlezu je urleno pro serizovdni a m¥ffc{ p¥istroje, tedy
pro astrojni zalizeni s relativnd melou hmotnostf i melymi pasivnimi odpory, Jjsou pouZity
zévitové segmenty s pfimkovym profilem, to je rozvinutym ploinym tvarem zévitld matice.
Vyhodou tohoto Fefeni je ni%s{ pracnost vyroby zévitovych segmentl, podstetn¥ ni%3{
poZadavky na pfesnost montéZe v sestavé a Jisé vzdjemné dosednutf zdvitovych segmentld
na zévit pohybového Sroubu, protofe se jednd o primkovy styk. Timto FeSenim je vyloufen
i negativni vliv dchylek rozmérovych, geometrickfch i montdZnfch ve vertikdlnim sméru,
coZ Jje hlavnd nesouosost pohybového &roubu s posuvnou %4sti piistroje. Negativni vliv
dchylek ve sméru horizontdlnim je vylouZen pru¥nosti ulofeni zévitovjch segmentd na
plochych plan¥etovych prufindch. Daldf GZinek za¥izeni{ podle vyndlezu spolivd v naprosté
bezporuchovosti a spolehlivosti systému.

Na vykresech Je znézarnéno zaef{zen{ podle vynélezu kde znedi obr. 1 celkové prove-
deni zafizeni a jeho t&lesné spojenf s pristrojem, obr. 2 podstatnou d4st za¥izent
v %elnim pohledu, obr. 3 totéZ, evdak v bokorysném ¥ezu, obr. 4 provedeni zévitového
segmentu s vyznadenim plodného provedenf z&vitl profilu roz¥iznuté matice.

Konkrétni proveden{ vyndlezu, realizoveném na sefizovacim pFistroji, vychéz{ z né-
sledujici celkové sestavy konstrukce. Na stojanu 12 Je pripevnéno vrechni loZisko 13 e
spodni loZisko 14, mezi kterymi se p¥imodaie pohybuje posuvné ééef 1 ﬁriatrojo. Dédle Je
na stojenu 12 pfipevnén v prednim loZisku )15 a zadnim loZisku )6 pohybovy &roudb i. Pohy-
bovy Sroub 5 je v loZiskdch ulo%en oto¥n¥, ale axidln¥ je zajiﬂtén tlagnou vélcovou
pruZinou 17, kterd Je svymi &ely opiena o zadni loZisko 16 a kruhovou opérku 18 p¥ipev-
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n&nou na pohybovém Sroudbu 5. Tlaind vélcovd prufina L7 trvele zemezuje vzniku exiflnf
vile pohybového #roubu 5. Na &ele posuvné 34sti ] pfistroje je pripevn&na konzola 2.
Ddle jsou na posuvné ¥4sti ) pFfstroje bo¥n& pripevnény dv& ploché planZetové pruZiny
3, které pritladujf zévitové segmenty 4 ne pohybovy~§roub 5. Velikost p¥itladné sfly

Je déna plochou & tlgué%kou plochych planfetovych pruiin J a jejich pfedprufenim pomoci
klinovych podloZek §. V této‘poloze Je posuiné &4st ) pristroje zasaretovédna proti samo-
volnému pohybu & jeji polohu lze mEnit pouzé otédenim pohybového &roubu 5 todftkem 1l1.
Odaretovén{ posuvné E4sti L pristroje a umoinéni rychloposuvu se provédi odddlenim
zévitovych segmentd 4 od pohybového #roubu 3 pomoc{ velky 7 p¥ipevnEné na hiidelce 8

e Ghlové nato¥ené pékou 9. Tvar valky 7 mé cherakter elipsy nebo obdélniku se zaobleny-
mi pfechodovymi hranami. Polohu dhlového nastavenf péky 9 zejistuje dorazovy kolfk 10

zdésti zalisovany v kdnzole 2.

Zerizeni podle vynélezu bylo konkrétnéfrealizovéno na prototypu sefizovactho pi#i-
stroje. Shodné poufitf vynélezu je i na m&ffcich pifstrojich, kde se vyZaduje piesnost
a spolehlivost aretace pojezdd jednoduchym zalfzenim.

PXEDMET VINALEGZU

1. Zarizeni pro eretaci pfimofarého pojezdu se¥izovacich a mé¥icich p¥ifstrojd, pro sta-
tické zaji¥t¥nl posuvné &4sti piistroje, pfipevniné v horizontélni poloze spodnim
loZiskem & vrchnim lo%iskem na stojanu, ée vyzneduje tim, %e na konci posuvné &dsti
(1) pristroje Je delnd pfipevﬁéna konzola (2) a bo&n¥, na dvou protilehle umisténych
klfnovych podloZkéeh (6), Jjsou spojovaciﬁi #rouby pripevnény dv& ploché planietové
pruziny (3), které majf na spodni &dsti épojovacimi Srouby pripevnény dva zévitové
segmenty (4), protilehle dosedajfci zévitovym profilem ne pohybovy Zroub (5), ktery
je na jedné strand opat¥en to¥ftkem (11) a na druhé strand je oton€ pfipevnén pired-
nim loziskem (15) o zednim lo¥iskem (16) ke stojenu (12) & mezi zednim loZiskem (16)
a kruhovou op&rkou (18), piipevnSnou na pohybovém 3roubu (5), je v p¥edpjatém stavu
umfsténa tlednéd védlcové pruiina (17) e mezi spodni &ésti zévitovych segmentld (4) Je
umistdna vadka (7), které Je pevn® spojena s hifdelkou (8), otoln& uloZenou v konzole
(2) a ne jJedné stran® mé h¥fdelke (8) nékrufek a na druhé strand pfipevnnou pdku (9),

které je v mezni poloze oprena o dorazovy kolfk (10), z&ésti zalisovany v konzole (2).

2. Zatizeni pro aretaci podle bbduul;'ﬁyznaéené tim, %e zévitovy segment (4) md plodny

tvar s profilem zévitu rozvinuté matice.

3 vykresy
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Obr. 4
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