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vicav¥etenového automatického soustruhu

Zzarizen{ k ovldd4ni posuvu pracovni-
ho suportu automatického soustruhu je po-
dle vynélezu vytvoreno tak,%e v pFevodo-
vém mechanismu mezi ovlddac{ kulisou a po-
mocnou dvouramenou pékou posuvu tohoto
pracovniho suportu je vloZen spo jovaci
prvek tvoreny hydraulickym vdlcem.Pistni-
ce tohoto hydraulického vdlce je opatifena
identifikednimi dﬁlky obou krajnich poloh
pracovniho suportu,do nichZ v p¥{sludné
poloze pistnice zapadajf odpruZené koliky
mikrospinadi signalizujf{c{ polohu' praco-~
vniho suportu.

Zaf{zeni podle vynélezu tak umoZnuje
posuv pracovnfho suportu nezédvisle na pra-
covninm cyklu stroje. Obecn& je tak déna
mo¥nost lepdtho technologického vyuZit{
pracovanich poloh stroje.
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Vyndlez se ty¥ké4 zaffzenf k ovlédéni posuvu pracovniho suportu vicevietenového auto-
matického soustruhu sestévajictho z valkou ovladatelné kulisy vykyvné uloZené na rému a
opatfené vedenim pro prestavitelné uchycen{ jezdce.

Dosud zndmé za¥fzeni k ovlddén{ posuvu pracovnich suportd vicevietenovych automatic-
kych soustruhd jsou tvorena pdkovymi mechanismy kombinovanymi s ozubenymi prevody a jsou
ovladatelnd vadkemi s kulisovymi mechanismy. Jsou zndmé i jind v&tSinou znadn¥ sloZitd
zafizeni, kterd viak v3echna maji spoleénou charakteristiku, to je, Ze ovléddajf{ posuv pra-
covnich suportd od pracovniho cyklu vicevietenového automatického soustruhu. U té&chto do-
-sud zndmych za¥izen{ nelze tedy prestavit pracowvni suport, v pi¥ipadé potfeby, nezévisly

na systému stroje.

Uselem vyndlezu je vytvorit zarfzeni umoZnujic{ prestaveni pracovnfho suportu vice=

vietenového automatického soustruhu mimo pracovni cyklus stroje.

Podstata vyndlezu spoiivéd v tom, Ze za¥fzeni k ovléddédn{ posuvu pracovniho suportu
vicevietenového automatického soustruhu mé spojovacf prvek tvoien hydraulickym védlcem
ﬁevné spojenym se zévésnym okem, jakoZ i jeho pistnici pevn¥ spojenou s ovlddaci vidlic{,
pridemZ na konci hydraulického védlce privrdceného k ovléddaof vidlici jsou uchyceny dva
mikrospin&ée s odpruZenymi koliky usporddenymi kolmo na jeho podélnou osu v roviné identi-

fika&nfch dllkd obou krajnfch poloh pracovniho suportu vytvorenych na pistnici.

Pokrok dosafeny zafizenim podle vyndlezu spolivd v tom, Ze jeho spojovaci prvek
tvoreny hydraulickym vdlcem umoZnuje posuv pracovniho suportu nezdvisle na pracovnim
cyklu stroje. Tim je déna moZnost lepS8iho technologického vyuZit{ pracovnich poloch etroje.
Na opracované ploSe v dané pracovni poloze po odsunu p¥f&ného suportu je umo Znéno pi¥ipad-
né daldf obrdb&n{ z podélného suportu. Po dokondeni obrébénf je mozio odsunout suport z
pracovni polohy, nap#fklad p¥i vdlen{ zdvitli. RovnéZ je zabezpeden vyjezd noZe ze zépichu.

Na vjkresech je schematicky znézorndno zarfzeni v prfkladném proveden{ podle vyné-.
lezu. Na obr. 1 je nédrys zari{zeni{ v Sdstedném Fezu, na obr. 2 bokorys zaf{zeni v Pezu.

Na rému vicevietenového automatického soustruhu je vykyvn& uloZena kulisa 2, kterd
je opatféna jednak vedenim pro jezdce 3}, jednak kladkou 6 vedenou ve vadkové drdze Ffdic{
vadky 7. Tento jezdec J je opatfen zdvitovym otvorem pro zajisfovaci droub 4 8 piiloZkou
5. Na jezdei 3 je vykywvné& uloZeno zévésné ko 8 tvor{ci s pevnd s nim spojenym hydraulic-
kym vdlcem 9 a 3 ovléddaci vidlic{ 10 upevnénou k pistnici 11, spojovac{ prvek kulisy 2 s
pomocnou dvou ramennou pékou 12 ovlédaciho mechanismu. Ovlédacf vidlice 10 je s pistnici
11 pevné& spojena Sroubem 13, prfidemZ proti pootodeni je pistnice 1l zaji3t&na pojistova-
cim 3roubem 1l4. Pomocnd dvouramennd péka 12, s vykyvn& uloZenou ovlddacf vidlie{ 10 ne
Jjednom rameni a 8 jednim koncem vzp&ry 15 na druhém rameni, je vykyvné uloZena na rému l.
Vzpéra 15 Jje svym druhym koncem uloZena na rameni ovlédaci pdky 16 pracovniho suportu.

V hydraulickém vélci 9, na konci privrécenému k ovlddaci vidlici 10 jsou upevniny dva

mikrospinade 17 s odpruZenymi koliky 18 uspo¥ddanymi kolmo na podélnou osu 19 v rovin&

identifikadnfch dilkd 20 vytvofenych v pfstnici 11 na protilehlych strénéch.
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Funkee zarizeni podle vyndlezu spolivé v tom, Z%e hydraulickym vélcem 3 lze nezédvis-
le na pracovnim cyklu stroje piesunout pracovni suport vicevietenového automatického sou-
struhu. Jezdec 3 polohovd zajidtény ve veden{ kulisy 2 miZe byt i se zdvé&snym okem 8 na-
ataven do nulové polohy, to znamend, e pracovni suport nemiZe byt ovlddédn od ¥*idic{ vad-
Xy 7. Jezdec 3} v3ak miZe byt nastaven do jiné potiebné polohy a hydraulického védlce 9
mi¥e a nemus{ byt vyuZito. Stroj miZe pracovat jako by spodovaci prvek byl pevny. Krajni
polohy pracovniho suportu jsou p¥i pouZiti hydraulického védlce 9 signalizovény mikrospi-
na&i 17 s odpruZenymi kolfky 18 ve spojeni s identifika¥nfimi 4dlky 20. P#i pouZit{ ovlé-
dénf pracovnfho suportu od pracovnfho cyklu stroje je #{dic{ vadkou T oﬁlédéna kulisa 2
a pres spojovaci prvek, pomocnou dvouramennou péku 12, vzpdru 15 a ovléddac{ pédku 16 je

pohyb preveden na pracovn{ suport.

PREDMET VYNALEZU

Zarf{zen{ k ovlédédn{ posuvu pracovniho suportu vicevietenového automatického soustruhu
sestdvajfci z valkou ovladatelné kulisy vykyvn& uloZené na rému a opatiené vedenim pro
prestavitelné uchycenf jezdce se zévé&snym okem spo jovactho prvku kulisy s pomocnou dvou-
ramennou pékou uloZeného svou ovlddacf vidlic{ na této pomocné dvouramenné péce zaffzent,
vyznatujici se tim, Ze jeho spojovaci prvek je tvofen hydraulickym védlcem (9) pevné& spoje~
nym se zévésnym okem (8), jakoZ i jeho pistnic{ (11) pevn& spojenou s ovlédac{ vidlic{
(10), pridem? na koncli hydraulického vélce (9) p¥ivréceného k ovlddacf vidlici (10) jsou
uchyceny dva mikrospina%e (17) s odpruZenymi koliky (18) uspofédenymi kolmo na jeho podél-
nou osu (19) v rovin& identifikaZnfch dilkd (20) obou krajnich poloh pracovniho'suportu
vytvofenych na pfstnici (11).

2 vykresy
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