coonemes| POPIS VYNALEZU |198 754

K AUTORSKEMU OSVEDCENI [ ™

(61)

(23) Vystavni priorita ' ‘
(22) Pihldteno 05 O5 78 (1) Int CQU'B 24 B 41/ 02

(21) PV 2886-78

URAD PRO VYNALEZY
(40) Zveiejnéno 17 0979

A QOBIEVY {45) Vydano 30 04 82

(75) ,
Autor vynilezs RS BERG FRANTIS EX ing., NAD VORNIKJAN ing., a SUSTA ZDENEK, PRAHA

{(54)  valive kluznd vedeni pracovnich jednotek obrdbécich st roju

Vyndlez se tykd valiveé kluzného vedeni pracovnich jednotek obrdb&cich strojii.

D osud zndmd vedeni brousicich vietenikd hrotovych i jinych brousicich stroji jsou prevdiné
provedena bud jako &ist& kluznd vedeni, nebo jako vedenf &i st & valivd. Kluznd vedeni, kterd byla
pouZivdna u stardich typl brusek, m&la obvykle jednu funkéni plochu prizmatickou a druhou
funk¥ni plochu rovnou. Hlavaimi nevyhodami tohoto typu uloZeni jsou vysoké pasivni odpory,
mo¥nost vzniku trhavych pohybii a z toho plynouci men¥i presnost a citlivost pFestavovdni brou-
siciho vreteniku do pracovniho kontakiw s obrobkem.. Dal¥l podstatnou nevyhodou je nemoZnost
piedepnuti tohoto typu uloZeni vi&i axidlni slo¥ce Pezné sily, pisobici kolmona smér p¥isuvu
brousiciho vieteniku. Kluzni vedeni jsou ddle mimotddné niroind na presnost vyroby. DileZitou
vyhodou kluzného vedeni je naopak jeho schopnost dob¥e tlumit vznikajici kmity brdsiciho vie-

t eniku, co¥ se projevuje velmi p¥iznivé na kvalitd povrchu brouseného obrobku. Valivd vedent ,
kterd zaala byt vice pou¥ivdna pFibliZné pFed dvaceti 1et y, odstranila tadu nevyhod predchd-
zejicich kluznych vedeni. Z poldtku byla op&t YeSena s jednou funk&ni{ plochou prizmatickou a
s drubou funk&ni plochou rovnou, ale pozd&ji byla konst ruk&nd upravena do dvou vzdjemnd kol-
mych dvojic plochych vedeni. Velmi vyrazné se u nich z1%ila predeviim pfesnost a citlivost
pPestavovdni brousiciho vieteniku, nebot valivd vedeni maji velmi nizké pasivni odpory. P¥i
k onst rukénim uspordddni se dvima dvojicemi plochych vedeni je rovnd% mo¥no tato vedenf pFede-

pnout wh&i axidini sloice Tezné s{ly. Vyrobni ndrolnost valivych vedeni se v3ak ddle zvySila,
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protoZe v p¥fpadé prizmatické funkéni plochy musi mit valivé elementy rozdilné priumdry pro rov-
nou &dst a pro prizmatickou &dst a v p¥ipadé dvojic plochych vedeni je nutno velmi pi"esné vy-
robit osm vzdjemné vdzanych funkénich ploch. Hlavni nevyhodou valivych vedeni je vSak jejich
neschopnost tlumit vznikajic{ kmity brousiciho vifeteniku. Tato nmevyhoda p¥i vzrustajicich poZa-
daveich na vysokou presnost & jakost brouSenf na modernich brousicich strojich nabyla zdsddnfho
vjznamu, a proto se v posledni dob& zaZalo pou¥ivat kombinovanych vedeni , ve kterych je vedle
hlavniho valivého vedeni vytvofeno i pomocné vedeni kluzné. Dosud zndmd kombinovand vedenf ,
kterd je moZno z koncepéniho hledi ska povaZovat za nejlep¥i perspektivni ¥eSenf, jsou vytvo-
Fena tak, Ze ke dvéma zdkladnim vzdjemn& kolmym dvojicim plochych valivych vedent je pF¥ipojeno
d#l 8 pomocné tlumici kluzné vedeni, nebo tak, ¥e jedno vedenf{ ze dvou pavodnich zdkladnfch vzé-
jemné& vdzanych dvojic valivych vedeni je provedeno kluznym zplsobem. Tato koncepin& novd kombi-
novand vedeni maji malé pasivnf odpory zdvislé pouze na velikosti piedepinaci sily, lze je piede-
pnout vi&i axidlni sloZce fezné sily a hlavn¥ velmi dob¥e tlumf vznikajfcf kmit y brousiciho
vieteniku. Jejich vyrobni ndrofnost je v3ak opdt velmi vysokd a je nejmén& stejnd jako u &istd
valivych vedeni, nebot v obou dosud zndmych konstrukénfch provedenfch kombinovanych vedeni je
nutno velmi pellivE a pF¥esn& vyrobit minimdlnd osm vzdjemnd vdzanydh funknich ploch. Dal$i ne-
vyhodou dosavadnich kombinovanych vedeni{ je nepohyblivé t &%i5t& predepinaci kluzné sily, coZ
neni p#i pomé&raé velkych zdvizich brousiciho vieteniku b&hem brouSeni ¥ddouci z hle di ska po-
tFebné tuhosti ulo¥eni.

Uvedené nedostatky a nevyhody jsou z velké &4sti odstranény novym uspordddnim valivé kluz-
ného vedenf pracovnich jednotek obrdbdcich stroji podle vynéle zu, jehoZ podstata spo&ivd v tom,
Ze levd svisld plocha hranolovitého vystupu vieteniku je trvale p¥itladovdna pres valivé ele-
menty na svislou plochu zesf{leného Zebra lo¥e a v pravé svislé plo¥e hranolovitého vy st upku
vieteniku jsou v zahloubenfch uloZeny tla&né pru¥iny, opirajici se druhym koncem o kluznou st ¥ed-
ni &dst kluzné deformadni 1isty, kterd je pfitladovdna rovnéZ trvale pres svou kluznou vrstvu
na svislou plochu zesileného Zebra ToZe. Velikost a rozl oZeni predpdti mezi levou svislou plo-
chou hranol ovitého vystupku viteteniku a svislou plochou zesileného ¥ebra lo¥e a ddle mezi kluz-
nou wstvou kluzné deformadni 1i¥ty a svislou plochou zesileného Zebra loZe jsou p¥itom urdovdny
poltem a rozmist&nim tladnych pruZin v zahloubenich v zdvislosti na vn&j ¥ m zat{Zenf pracovni
je‘dnorky obrdbéciho stroje.

Kluznd deformalni lista je pfitomna obou svych koncich pevn& p¥ipojena k pravé svislé ploSe
hranolovitého vystupku vieteniku upinacimi 3rouby a v obou &dstech mezi uchycenymi konci a kluz-
nou st¥edni &4sti sKuznou vrstvou je symetricky zeslabena, p¥i&em¥ ve smiru svého pohybu md
kluznd deformaéni li3ta vysckou tuhost presahujici IOON//um a ve sméru kolmém na svislou plo-
chu md naopak velmi malou tuhost nep¥resahujici 5 N//u.m. '

Nové kombinované valivé kluzné vedeni podle vyndlezu vychdzi z analyzy nedostatkd dosud
zndmych kombinovanych vedeni, p¥icemZ zachovdvd hlavnf nevyhody a pfednosti kombinovanych vedent,
tzn. nizké pasivni odpory zdvislé pouze na velikosti predepinacf{ kluzné sily, velmi dob2é tlu-
mici vlastnosti a ;noinost pfedepnuti vi&i axidini sloZce tezné sfly. Velikost a pisobidt& pot-
Febné predepinaci sily 1ze snadno volit zmé&nou druhu a po&tu normali zovangch tlanych pru?in a

jejich rozmisténim podél kluzné &dsti vedeni. Plsobi3t& pFedepinaci sily se pohybuje spolu s
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pohyblivou &dsti stroje, takZe ulinek predepnuti se b&hem pracovniho zdvihu, nap¥. brousiciho
v¥eteniku po loZi brouAsi ciho stroje vibec neméni. NejdileZit&j3{ nové vyhody predmétného valivé
kluzného vedeni podle vyndlezu lze v3ak ofekdvat ve vyrobni sfére. Nové vedeni je toti% kom-
paktni a predevsim snadndji vyrobitelné, nebot vyZaduje pFesnou a pe&livou vyrobu pouze Sesti
funkénich ploch z d¥ivéjsich osmi vzdjemné vdzanych funkénich ploch, zatimco zbyvajici dvé
funkéni plochy pro kluznou ¢dst vedeni mohou byt vyrobeny s niZ3%{ presnosti.

P #ikladné provedeni valivé kluzného vedeni pracovnich jednotek obrdb&cich stroji podle vy-
ndlezu je zndzornéno na vykresech, kde na obr. 1 je zndzornén pridny svisly ¥ez vedenim brou-
siciho vFetenfku hrotové brusky pri pohledu zezadu a na obr. 2 je &dstedny vodorovny tez fun-
k&né nejdileZit&j3{ &4dsti téhoZ vedeni.

Jak vyplyvd z vykrest, které predstavuji nejvyznamn&j$i aplikaci predmétu vyndlezu ve stro-
j irenské praxi, tvori valivé kluzné vedeni samostatnou uzav¥enou skupinu brousiciho stroje. Na
loZi 1 jsou vytvoreny dvé vzdjemné paralelni vodorovné plochy 2 a 3, orientované na nezndzorné-
ném brousicim stroji kolmo k podélné ose stroje, tzn. kolmo k ose upnut ého obrobku. Na vodorov-
nych plochdch 2 a 3 je prost¥ednictvim valivych elementt 4 a 5, které jsou uchyceny v klecich
6 a7, valive uloZen brousici v¥etenik 8 tak, %e na valivych elementech 4 spofivd svou spodni
vodorovnou plochou 9 a na valivych elementech 5 spolivd svou spodni vodorovnou plochou 10,
Spodnf vodorovné plochy 9 a 10 jsou pfitom vyt voreny na hranolovitych vystupcich 8a a 8b bro -
siciho vfet’eniku 8. Prostfednictvim valivych elementi 4 al je tedy zajisténo valivé uloZeni
brousiciho vieteniku 8 na loZi 1 ve vodorovné roviné. UloZeni brousiciho vieteniku 8 ve svislé
roviné je provédeno pomoci hranolovitého vystupku 8b. Na levé svislé ploe 11 hranolovitého
vystupku 8b je vytvotena funkéni plocha pro svislé valivé elementy 12, uchycené v kleci 13.
Proti svislé ploSe 1l je na zesileném Zebru la loZe 1 vytvoFena odpovidajic{ svisld plocha 14
pro svislé valivé elementy 12, takZe ve svislé roviné je brousici vretenik 8 uloZen na lo%i 1
prostfednictvim svislych valivych elementli 12.Z druhé strany hranolovitého vystupku 8b je na
na loZi 1 vytvoreno paralelni zesilené Zebro lb, na jehoZ svislé plose 15, obrédcené smérem k
hranolovitému vystupku 8b, je vytvorena funk&ni plocha pro kluznou deforma&ni 1istu 16. Kluznd
deformacni 1i8ta 16 je pevné uchycena k hranolovitému vyst upku 8b na jeho pravé svislé ploSe
17 prostiednict vim upinacich $roubl 18. Na obou koncich je kluznd deformadnf lista 16 symetricky
zeslabena tak, Ze se svou vlastni deformaci miZe Cdsteind posouvat v prostoru mezi pravou svis-
louw plochou 17 hranolovitého vystupku 8b a svislou plochou 15 zesileného Yebra 1b. Uvedend prui-
nd deformace kluzné deformalni 1isty 16 je vyvoldvdna n&kolika tlanymi pru¥inami 19, které jsou
uloZeny v zahloubenich 20, vytvolenych v pravé svislé ploSe 17 hramolovitého vystupku 8b, a
které se svym druhym koncem opiraji o funkéni &dst kluzné deformalni listy 16. Funkénf &4st
kluzné deformaclnf lidty 16 je z druhé strany, tzn. ze strany obrdcené ke svislé ploZe 15 zesi-
leného Zebra lb,opat¥ena kluznou vrstvou 21, kterou se jiZ kluznd deformadnf lista 16 opird
o svislou plochu 15, a jejiZ materidl md nizky soulinitel t¥en{ a minimdlni rozdil souliniteld
t feni za klidu a za pohybu. Vhodnd volba materidlu kluzné vrstvy 2l je velmi dileZit4, nebot na
jeho vliastnostech zdvisi do znainé miry velikost vznikajicich pasivnich odporti a odolnost celého
vedeni proti trhavym pohybim. Kinematicky je brousici vietenik 8 spojen s loZem ] prosti¥ednictvim

naznafeného p¥{ suvového mechanismu 22. Rovnd? je naznaleno ulo Zenf brousiciho kot oude 23
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v brousicim vieteniku 8.

Prostfednictvim p¥isuvového mechanismu 22 dochdz{ k posouvdni brousiciho vieteniku 8
s brousicim kot oufem 23 po 1o0Zi 1.Brousic{ vietenik 8 se pFitom pohybuje po valivych elemen-
tech 4 a 5, které tak zachycuji{ hmotnost brousiciho vieteniku 8 a svislou sloZku tezné sily,
vznikajici p¥i brouSeni. Vodorovnd slorka ¥ezné sily ve sméru pohybu brousiciho vieteniku 8
je zachycovdna p¥isuvovym mechanismem 22. Axidlni sloZka Fezné sfly, plisobici ve sméru osy
brousicfho kotoue 23, je zachycovdna svislymi valivymi elementy 12 a kluznou def ormadéni 1i3§-
t ou 16. Jakost ulo¥eni brousiciho vFeteniku 8 ve vodorovné roviné zdvisi na rovnobédZnosti od-
povildajici ch vodorovnych ploch 2 a 3 loZe 1 a na rovnobéZnosti spodnich vodorovnych ploch 9 a
10 brousiciho viteteniku 8. Presnost té&hto funkénich ploch je zdkladnim pFedpokladem pro kaZdé
kvalitni uloZeni brousiciho vieteniku 8, a préto se po¥adavek na vysokou pFesnost uvedenych
vodorovnych ploch 2, 3, 9 a 10 nijak neli¥i od v3ech piFedchdzejicich zndmych vedeni . Ptesnost
uloZeni brousiciho vieteniku 8 ve svislé rovind a zajisténf kolmosti jeho p¥isuvu k ose ob-
robku, upnutého v brousicim stroji, zdvis{ pouze na presnosti svislé plochy 14,vytvorené na
zesileném Zebru la loZe 1, a ddle na presnosti levé svislé plochy 11, vytvoiené na hranol ovi-
tém vystupku 8b brousiciho vieteniku 8.Prdvé timto konst rukén{m uspoidddnim predmétného vaiivé
kluzného vedeni se podstatné zjednoduSuji ndroky na presnost vyroby, nebot pohyblivd svisld
plocha 11 brousiciho vieteniku 8 je trvale pFitlafovdna pfes valivé elementy 12 na nepohybli-
vou vodici svislou plochu 14 loZe 1, p¥ilemZ na p¥ipadné nepiesnosti druhé dvojice svislych
ploch 15 a 17 vlastn& vibec nezdleZi, protoZe nepf‘esnosﬁ jsou vyrovndvdny pruZnou deformaci
kluzné deformaéni 1i3ty 16.Predepinaci sfla, kt eroﬁ je ptitladovdn brousici vFetenik 8 na ne-
pohyblivou vodfci svislou plochu 14, a kterou je soufasnd pi"itlaédvéna kluznd deformadni lista
16 ptes kluznou vrstvu 21 na svislou plochu 15 zesileného Zebra 1b loZe 1, je nutno volit co
nejmendi s ohledem na nep¥i znivy vzrist pasivnich odport, av3ak tak, aby se ve vedeni spoleh-
livé zachytila axidlnf slorka Fezné sily. Kmity brousiciho vieteniku 8 ve sméru p¥isuvu jsou
t lumeny kluznym t ¥enim kluzné vrstvy 21 o svislou plochu 15 zesileného Zebra lb. Velmi dile-
Zity je pritom zpﬁsob upnuti a predepnuti kluzné deformaéni listy 16. Vzhledem k tomu, Ze kluz-
nd deformani lista 16 je pevné piipojena upinaci Srouby 18 k brousicimu vieteniku 8, md tato
deformadni li3ta 16 vysokou tuhost ve sméru p¥isuvu brousiciho viet eniku 8, a tedy schopnost
zachycovat kmity brousiciho vieteniku 8 v tomto sméru (jednd se o kmity s amplitudou znacné
men3 ne¥ nap¥. 1 .um). Tento zplisob upnuti kluzné deformaéni listy 16 v3ak nebrdni jeji vy-
soké podddajnosti ve sméru kolmém na p¥isuv brousiciho vieteniku 8, ve kterém je tlalnymi
pru¥inami 19 vyvozovdno pottebné predpéti. Z popsané funkce predmétného valivé kl uzného vedeni
je tedy zfejmé, %e konstrukéni uspofdddni tohoto nového typu vedeni je provedeno optimdlné
s minimem pou¥itych konst rukénich prvkii. Nové vedeni je vyrobné jednodudsi a zajistuje plnd
viechny ndroéné poZadavky, kladené na vedeni brousicfho viet enfku modernich brousicich strojt.

Ptedmdtné valivé kluzné vedeni 1ze pouZit nejen pro uloZeni brousicich vietenikd hroto-
vych a jingch brusek nebo pro uloZeni pracovnich jednotek dal ich obrdbécich stroju, aie jé
mo¥no je pouft i v dal¥ich aplikacich ve strojirenstvi, nap¥. u piistrojf, .kde ptisobi na
vedeni malé sily ve sméru jeho piedepnuti, a kde je poZadovdna vysokd p¥esnost a citlivost

pohybu za soufasného velmi dobrého tlumeni tohoto pohybu.
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4
PREDMET VYNALEZU

1. Valiv& kluzné vedeni pracovnich jednotek obrébécich stroji, sestdvajic{ z valivych prvki,
tlumicich prvki s predepinacich prvki, vyznalené tim, Ye levd svisld plocha /11/ hramnolovi-
t ého vystupku /8b/ vieteniku /8/ je trvale pFitlalovdna pres svislé valivé elementy /12/ na
svislou plochu /14/ zesileného Zebra /la/ loZe /1/ a v pravé svislé ploSe /17/ hranolovitého

' v¥stupku /8b/ vieteniku /8/ jsou v zahl oubenich /20/ uloZeny tla&né pru¥iny /19/, opirajici
se druhym koncem o kluznou stiedni &ist kluzné deformacni 1li3ty /16 /, kterd je ptitlalovdna
rovnd’s trvale pres svou kluznou vrstvu /21/ na svislou plochu /15/ zesfileného Zebra /1b/
loZe /17, p¥i&em¥ velikost a rozloZeni predpéti mezi levou plochou /11/ hranolovitého vy-
stupku /8b/ vieteniku /8/ a svislou plochou /14 zesfleného ZYebra [la/ loZe [1/ a ddle mezi
kluznou vrstvou /21/ kluzné deforma&nf li3ty /16/ a svislou plochou /15/ zesileného Zebra
/1b/ 1o¥e /1/ jsou ur&ovdny poftem a rozmist &nim tlaénych pruZin 19/ v zahlgubenich /20/

v z4vislosti na vn&j$im zatiZeni pracovni jednotky obrib&ciho stroje.

2. Valivé kluzné vedeni pracovnich jednotek obrdb&cich stroji podle bodu 1, vyznadené tim,
Ye kluznd deformadni lista /16/ je na obou svych koncich pevné p¥ipojena k pravé svislé
plose /17/ hramolovitého vystupku, /8b/ vFeteniku /8/ upinacimi 3rouby /18/ a v obou &ds-
tech mezi uchycenymi konci a kluznou st¥edni &isti s kluznou vrstvou /21/ je symetricky
zeslabena, p¥i&em¥ ve sméru svého pohybu md kluznd deformalni lita /16/ vysokou tuhost
pfesahujici 100 N//m a ve sméru kolmém na svislou plochu /17/ mé naopak velmi malou

tuhost nepfesahujici 5 N//u.m. -
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