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Abstrakt 
 

C²lem t®to diplomov® pr§ce je n§vrh odlit®ho kotven®ho stojanu vŚetenov®ho 
lisu s pŚ²mĨm pohonem s danĨmi parametry pro z§pustkov® kov§n². Prvn² ļ§st 
obsahuje reġerġi v oblasti vŚetenovĨch lisŢ se zamŊŚen²m na konstrukļn² proveden² 
stojanŢ a souļasn® vĨrobce vŚetenovĨch lisŢ. Druh§ ļ§st se zabĨv§ vlastn² 
konstrukc² stojanu dle zadanĨch parametrŢ, vļetnŊ nezbytnĨch vĨpoļtŢ. Souļ§st² 
pr§ce je dispoziļn² vĨkres lisu, vĨkres sestavy stojanu, vybran® detailn² vĨkresy a 3D 
model stojanu. 
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konstrukce stojanu 
 
 

Abstract 
 

The subject of this term project is the design of cast multiple-part frame of 
screw press with direct drive with stated parameters for heavypressing. The first part 
consists of a research in the field of screw presses focused on the construction of the 
frame and current manufacturers of the screw presses. The second part is aimed at 
the design of the frame according to specified parameters. The thesis includes press 
layout drawing, frame assembly drawing, selected detail drawings and 3D model of 
the frame. 
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1  Đvod 
 

Đļelem t®to diplomov® pr§ce je n§vrh kotven®ho stojanu. Nejprve je 
provedeno uveden² do problematiky spojen® s nabyt²m potŚebnĨch znalost² pomoc² 
reġerġe. Reġerġe je provedena v oblasti vŚetenovĨch lisŢ obecnŊ, jejich typŢ, vĨhod, 
pouģit², druhŢ pohonŢ a pŚedn²ch vĨrobcŢ. D§le je pŚev§ģnŊ c²lena na stojany 
vŚetenovĨch lisŢ, typy jejich konstrukce, pouģ²van® materi§ly a vĨhody jednotlivĨch 
typŢ Śeġen². V pr§ci je d§le proveden rozbor typŢ nam§h§n² stojanu a stanoven² 
moģnĨch konstrukļn²ch variant stojanu vzhledem k nam§h§n² plynouc²ho ze 
zadanĨch parametrŢ lisu. Ze stanovenĨch variant je analĨzou Śeġen² vybr§na jedna 
pro realizaci. Pro vybranou variantu je stanoven pŚedbŊģnĨ pevnostn² vĨpoļet kotev 
potaģmo stojanu a proveden kontroln² vĨpoļet podle typŢ nam§h§n² jednotlivĨch 
souļ§st² stojanu. N§slednŊ z 3D modelu sestavy stojanu je zhotovena vĨkresov§ 
dokumentace sestavy a vybranĨch detailŢ a je vyhotoven dispoziļn² vĨkres lisu. 
Z§vŊrem je Śeġen² hodnoceno a porovn§no oproti pŢvodn² variantŊ. 

Pr§ce je vypracov§na ve spolupr§c² s firmou ĢńAS a.s., kter§ je jedn²m 
z nejvŊtġ²ch tuzemskĨch vĨrobcŢ lisŢ a tv§Śec²ch strojŢ obecnŊ. Zad§n² bylo 
specifikov§no tak, aby navrģenĨ stojan byl dŊlenĨ a kotvenĨ. Jelikoģ firma vyr§b² 
prozat²m stojany pro vŚetenov® lisy se jmenovitou silou 10 000 kN jen ve variantŊ 
odlitku z jednoho kusu.  
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2  VŚetenov® lisy 
 

VŚetenov® lisy patŚ² do skupiny tv§Śec²ch strojŢ. Jsou to stroje, u kterĨch se 
mechanick§ energie vŊtġinou nahromadŊn§ v setrvaļn²ku mŊn² na pr§ci deformaļn², 
tv§Śec² a tŚec² pŚ²moļarĨm vratnĨm pohybem. N§zev tŊchto lisŢ vych§z² ze zpŢsobu 
pŚevodu rotaļn²ho pohybu od motorov®ho pohonu pŚes setrvaļn²k na pŚ²moļarĨ 
pohyb beranu stroje. Tento pŚevod je realizov§n pomoc² ġroubu neboli vŚetena 
s vhodnŊ zvolenĨm stoup§n²m, aby vŚeteno nebylo samosvorn®. Z§vity na vŚetenu 
jsou proto v²cechod®. VŚetenov® lisy se vyr§b² ve vĨkonech od 100 kN aģ do 250 
MN.  
 Z§kladn² koncepce vŚetenovĨch lisŢ je relativnŊ jednoduch§. Jsou to stroje 
univerz§ln², tedy vĨhodn® pro tv§Śen² za tepla i za studena. Jsou podobn® bucharŢm 
v tom ohledu, ģe beran nesniģuje svoji rychlost pŚi doj²ģdŊn² do doln² ¼vrati, pŚesto se 
vġak Ś§d² do kategorie mechanickĨch lisŢ [2].  

 
VĨhody: 
 

- v provozu jsou levnŊjġ² neģ buchary nebo klikov® mechanick® lisy 
- maj² relativnŊ velkĨ zdvih bez nutnosti pŚestavov§n² beranu pro rŢzn® vĨġky 
n§strojŢ 

- na zaļ§tku pracovn² ļ§sti maj² vyġġ² tv§Śec² rychlost neģ klikov® mechanick® 
lisy, rychlosti se pohybuj² v rozmez² 0,6 ï 0,8 m/s oproti maxim§lnŊ 0,5 m/s u 
klikovĨch 

- dovoluj² kov§n² v²ce ¼dery na jednom polotovaru stejnŊ jako buchary 
- tv§Śec² pr§ci mohou vykon§vat v kter®koliv ļ§sti pracovn²ho zdvihu 
- setrvaļn²k mŢģe bĨt relativnŊ menġ² neģ u klikovĨch lisŢ, protoģe se u 
tv§Śec²ho procesu vġechna energie vyb²j² 

 
NevĨhody: 

 
- pomŊrnŊ malĨ vĨkon a tedy nevhodnost pro hromadnou vĨrobu 
- pŚi neodborn® obsluze jsou snadno pŚet²ģiteln® 
- maj² niģġ² mechanickou ¼ļinnost okolo 60 ï 70% kvŢli ztr§t§m zpŢsobenĨm 
tŚec²m pŚevodem 

- oproti jinĨm typŢm mechanickĨch lisŢ pŚen§ġej² nav²c pŚes stojan do z§kladu 
krout²c² moment, kterĨ je pŚen§ġen z vŚetena pŚes beran pomoc² tŚen² v z§vitu 
a tŚen²m na axi§ln²m loģisku horn²ho pŚ²ļn²ku 

 
 

2.1 Z§kladn² koncepce vŚetenov®ho lisu 

 
Poh§nŊn® tŚec² kotouļe rozt§ļ² setrvaļn²k, kterĨ je spojen s vŚetenem. 

Setrvaļn²k roztoļen²m naakumuluje energii, t²mto roztoļen²m vŚeteno postupuje 
z§vitem v matici a pohybuje se pŚi tom pŚ²moļarĨm pohybem. Konec vŚetena je 
otoļnŊ uloģen v beranu, kterĨ se pohybuje ve veden² stojanu a kon§ tak® pŚ²moļarĨ 
pohyb. TŚec² kotouļe jsou pevnŊ spojeny pŚedlohou a jsou pŚestavov§ny tak, ģe 
v z§bŊru se setrvaļn²kem je vģdy pouze jeden pro posuv beranu dolŢ a pot® druhĨ 
pro zpŊtnĨ pohyb beranu nahoru do vĨchoz² polohy. Na beranu je upnuta horn² 
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polovina a na stole ve stojanu spodn² polovina n§stroje. Stojan je ukotven na 
z§kladu. 

 

 
Obr. 2.1 Z§kladn² sch®ma tŚec²ho vŚetenov®ho lisu [30] 

 
1 ï stojan lisu, 2 ï beran, 3 ï setrvaļn²k, 4 ï tŚec² kotouļe 
 
 

2.2 Typy vŚetenovĨch lisŢ 

 
Postupem ļasu se ve vĨvoji vŚetenovĨch lisŢ ust§lila n§sleduj²c² Śeġen² 

zaļ²naj²c² pŢvodn²m lisem dvoukotouļovĨm, aģ po nejmodernŊjġ² lisy s pŚ²mĨm 
pohonem elektromotorem [2]. 
 
VŚetenov® lisy dvoukotouļov® 
 

Jsou nejstarġ² a st§le nejļastŊji se vyskytuj²c² koncepc² vŚetenovĨch lisŢ ve 
vĨrobn² praxi. V minulosti bylo u t®to konstrukce nebezpeļ², ģe pŚi tvrd®m ¼deru obou 
polovin n§stroje na sebe praskne vŚeteno a roztoļenĨ setrvaļn²k spadne z lisu dolŢ. 
Aby se tomuto zamezilo, zaļala se vŚetena dŊlat dut§ s vloģenou tyļ² jako pojistkou a 
kolem setrvaļn²ku se stav² z§chytn§ klec 
 VŚeteno je spojeno s beranem patn²m loģiskem, kter® pŚen§ġ² s²lu pŚi 
pracovn²m zdvihu. Z§vit vŚetena je v²cechodĨ nesamosvornĨ ļtvercov®ho nebo 
lichobŊģn²kov®ho tvaru. Ve spodn² ļ§sti vŚetena je brzda, kter§ slouģ² k zastaven² 
beranu v horn² poloze. VŚeteno se ot§ļ² v matici nejļastŊji z bronzu, kter§ je ve tŚech 
osazen²ch zalisovan§ do horn²ho pŚ²ļn²ku stojanu 
 PŚedlohov§ hŚ²del spojuj²c² oba kotouļe je pŚestavov§na u starġ²ch proveden² 
ruļnŊ, u modern²ch pneumaticky nebo nejļastŊji hydraulicky [2]. 
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Obr. 2.2 VŚetenovĨ lis dvoukotouļovĨ [2] 

 
ST ï stojan, N ï n§stroj, B ï beran, PL ï patn² loģisko, V ï vŚeteno, BR ï brzda, M ï 
vŚetenov§ matice, S ï setrvaļn²k, OS ï tŚec² obloģen², TK ï tŚec² kotouļ, E ï 
elektromotor, ř ï Śemenice, OP ï ovl§dac² p§ka, NĠ ï nar§ģkovĨ ġroub 
 
VŚetenov® lisy tŚ²kotouļov® 
 

Toto Śeġen² bylo navrģeno kvŢli eliminaci r§zŢ zpŢsobenĨch velkou rychlost² 
dojezdu beranu do horn² ¼vrati a d§le velk®ho prokluzu na vratn®m kotouļi pŚi 
zpŊtn®m zdvihu beranu nahoru, kterĨ vedl k velk®mu opotŚeben² tŚec²ho obloģen² u 
dvoukotouļovĨch lisŢ. U t®to konstrukce je zpŊtnĨ pohyb realizov§n dvŊma menġ²mi 
kotouļi spojenĨmi ļeln²m ozuben²m. ZpŊtnĨ pohyb zaļ²n§ v bl²zkosti osy spodn²ho 
kotouļe, kde je relativnŊ mal§ rychlost a tedy i malĨ prokluz. Pot® rychlost do 
dosaģen² obvodu kotouļe stoup§ a s pŚechodem na dalġ² kotouļ opŊt smŊrem ke 
stŚedu kles§.  

Toto proveden² m§ pomŊrnŊ rychlĨ zpŊtnĨ pohyb, coģ vede k vŊtġ²m poļtu 
zdvihŢ za minutu. NevĨhodou je sloģitŊjġ² Śeġen² pohonu a nutnost uloģen² kotouļe 
nav²c do stojanu lisu [2]. 
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Obr. 2.3 VŚetenovĨ lis trojkotouļovĨ [2] 

 
VŚetenov® lisy jednokotouļov® 
 

U lisŢ tohoto typu je letmĨ hnac² kotouļ pŚitlaļov§n k obloģen² hlavn²ho 
setrvaļn²ku pevnŊ spojen®ho s vŚetenem. Pohyb beranu dolŢ se zrychluje 
s pohybem setrvaļn²ku smŊrem ke kraji tŚec²ho kotouļe, jako u pŚedchoz²ch Śeġen². 
ZpŊtnĨ pohyb je vyvol§n pomoc² pŚitlaļen² zadn² kuģelov® ļ§sti na volnŊ zavŊġenĨ 
tŚec² kotouļ, kterĨ je pŚitlaļov§n zevnitŚ do vŊnce pomocn®ho setrvaļn²ku. PomocnĨ 
setrvaļn²k je volnŊ, otoļnŊ uloģen na vŚetenu a tyļemi spojen s hlavn²m 
setrvaļn²kem. Hlavn² setrvaļn²k se tedy pŚi pracovn²m zdvihu beranu axi§lnŊ 
pohybuje, zat²mco vedlejġ² setrvaļn²k se pouze ot§ļ² a je uloģen na axi§ln²m loģisku. 

VĨhodou koncepce je mal® opotŚeben² vloģen®ho tŚec²ho kotouļe a 
pomocn®ho setrvaļn²ku, z dŢvodu mal®ho prokluzu zpŢsoben®ho malou rychlost² 
zpŊtn®ho pohybu. Tato n²zk§ rychlost vġak sniģuje poļet pracovn²ch zdvihŢ za 
minutu. Koncepce je tak® m®nŊ robustn² neģ pŚedchoz² varianty a tud²ģ n§chylnŊjġ² 
k poruġe [2]. 

 

 
Obr. 2.4 VŚetenovĨ lis jednokotouļovĨ [2] 
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VŚetenov® lisy typu Vincent 
 

Oproti vġem pŚedchoz²m konstrukļn²m proveden²m je u tŊchto lisŢ vŚeteno 
axi§lnŊ nepohybliv®, uloģen® ve stojanu v hŚebenov®m axi§ln²m loģisku. Setrvaļn²k 
je pevnŊ spojen s vŚetenem a nem§ tŚec² obloģen². TŚec² kotouļe se stŚ²davŊ 
pŚitlaļuj² na setrvaļn²k a rozt§ļej² ho v poģadovan®m smŊru. Doln² konec vŚetena je 
opŚen patn²m loģiskem ve stole, kterĨ je spojen se stojanem. Beran tvoŚ² uzavŚenĨ 
r§m, kterĨ m§ v horn²m pŚ²ļn²ku zalisovanou vŚetenovou matici a m§ velice dlouh® 
veden². Pracovn² zdvih beranu je smŊrem vzhŢru. Stojan nepŚen§ġ² pracovn² s²lu, ale 
pouze krut. SilovĨ tok proch§z² od spodn² poloviny n§stroje pŚes r§m beranu na 
vŚeteno a horn² polovinu n§stroje. Setrvaļn²k pŚi ot§ļen² nemŊn² svou axi§ln² polohu, 
tud²ģ je pŚevod mezi n²m a tŚec²mi kotouļi nemŊnnĨ. 
 NadstandardnŊ dlouh® veden² beranu umoģŔuje lepġ² souosost n§strojŢ neģ u 
jinĨch typŢ lisŢ a tedy pŚesnŊjġ² vĨkovky. Kuģelov® plochy setrvaļn²ku a tŚec²ch 
kotouļŢ jsou kalen®, tud²ģ velice tvrd®, coģ zpŢsobuje mal® opotŚeben². Dalġ² 
vĨhodou je pomŊrnŊ velkĨ poļet pracovn²ch zdvihŢ za minutu [2]. 

 
Obr. 2.5 VŚetenovĨ lis typu Vincent [2] 

 
VŚetenov® lisy kladiļkov® 
 

U tŊchto lisŢ je vŚeteno opŊt axi§lnŊ nepohybliv®, je pevnŊ spojeno se 
setrvaļn²kem a uloģeno v hŚebenov®m loģisku v horn²m pŚ²ļn²ku. VŚetenov§ matice 
je zalisovan§ v horn² ļ§sti beranu. Setrvaļn²k je rozt§ļen tŚec²mi kladiļkami, kter® 
zapadaj² do kuģelovĨch dr§ģek vnitŚn² strany vŊnce setrvaļn²ku. Kladiļky jsou dvŊ, 
spojen® vloģenĨm kolem, a proto se kaģd§ ot§ļ² jinĨm smŊrem. SpoleļnŊ 
s pŚevodovkou jsou vĨkyvnŊ uloģeny na stojanu a stŚ²davŊ pŚitl§ļeny k setrvaļn²ku 
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pro poģadovanĨ smŊr ot§ļen². UvnitŚ setrvaļn²ku je buben pro p§sovou brzdu na 
zastaven² setrvaļn²ku v horn² poloze. 
 Rychlosti obou zdvihŢ jsou konstantn² a lis tedy nemŢģe vĨhodnŊ mŊnit 
velikost energie akumulovan® v setrvaļn²ku. M§ malĨ poļet pracovn²ch zdvihŢ, 
jelikoģ zpŊtnĨ pohyb je pomalĨ. TŚec² kladiļky podl®haj² pomŊrnŊ velk®mu 
opotŚeben². U konstrukc² novĨch strojŢ nen² dovoleno pouģit² p§sovĨch brzd 
z dŢvodu jejich mal® bezpeļnosti [2]. 
 

 
Obr.2.6 VŚetenovĨ lis kladiļkovĨ [2] 

 

 
Obr. 2.7 PŚ²tlaļn® kladiļky [2] 

 
VŚetenov® lisy s pohonem ozubenĨmi pastorky 
 

Stojany bĨvaj² dŊlen® a kotven®. Setrvaļn²k je poh§nŊn nŊkolika 
elektromotory, na jejichģ hŚ²del²ch jsou ozuben® pastorky. Motory jsou uloģen® na 
vĨkyvnĨch konzol§ch, kter® maj² na protilehlĨch konc²ch patky brzd. Brzdy jsou 
ovl§dan® tal²ŚovĨmi pruģinami, kter® se po vpuġtŊn² tlakov®ho oleje povol² a ozuben² 
pastorku se dostane do z§bŊru s ozubenĨm setrvaļn²kem. Setrvaļn²k je pevnŊ 
spojen s vŚetenem a je axi§lnŊ nepohyblivĨ. Z dŢvodu velikosti bĨv§ vŚeteno dŊlen®, 
spojen® pŚ²rubami, kter® tvoŚ² mohutn® axi§ln² loģisko. Krout²c² moment mezi obŊma 
ļ§stmi je pŚen§ġen radi§ln²mi pery, kter® rovnŊģ zaruļuj² souosost cel®ho vŚetena. 
 Toto Śeġen² je pouģ²v§no vesmŊs pro velk® lisy na n§roļn® kovac² aplikace 
jako napŚ. kov§n² velkĨ turb²novĨch lopatek z legovan®ho materi§lu [2] 
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Obr. 2.8 VŚetenovĨ lis s ozubenĨmi pastorky [2] 

 
VŚetenov® lisy hydraulick® 
 

Koncept vznikl n§hradou tŚec²ho pŚevodu na rozt§ļen² setrvaļn²ku 
hydraulickĨm pohonem beranu. Na stojanu jsou dva line§rn² hydromotory, kter® 
pohybuj² beranem. Beran pŚes nesamosvornĨ z§vit rozt§ļ² vŚeteno, ļ²mģ s n²m 
pŊvnŊ spojenĨ setrvaļn²k akumuluje energii. Energie se vyb²j² v pracovn² ļ§sti 
zdvihu, tedy tv§Śec² pr§ci nekonaj² line§rn² hydromotory, ale akumulovan§ energie 
v setrvaļn²ku. Pracovn² zdvih beranu je smŊrem dolŢ jako u konvenļn²ch Śeġen². 
Stojan nepŚen§ġ² pracovn² s²lu, ale pouze krut. S²la je zachyt§v§na pŚes vŚeteno 
v r§mu beranu. StŢl m§ v doln² ļ§sti hydraulickou pojistku proti pŚet²ģen² silou, o 
kterou se op²r§ patn² loģisko vŚetena. 
 VĨhodou jsou dobr® prŢbŊhy rychlost² zdvihŢ. Oproti tomu nevĨhoda tkv² ve 
slab®m zachyt§v§n² krout²c²ho momentu od pracovn² ļ§sti zdvihu do z§kladu. To 
mŢģe bĨt ļ§steļnŊ kompenzov§no napŚ. dlouhĨmi tangenci§ln²my ġrouby, kter® jsou 
vodorovnŊ uloģen® a pŚedepnut® k utlumen² r§zŢ [2]. 
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Obr. 2.9 VŚetenovĨ lis hydraulickĨ [2] 

 
VŚetenov® lisy s pŚ²mĨm pohonem 
 

VŚeteno u tŊchto typŢ lisŢ je axi§lnŊ nepohybliv® a je napevno spojeno se 
setrvaļn²kem, kterĨ z§roveŔ tvoŚ² rotor elektromotoru pohonu. Pohon setrvaļn²ku je 
tud²ģ pŚ²mĨ, bez zpŚevodov§n². Pro tento ¼ļel je nezbytnĨ speci§ln² n²zkoot§ļkovĨ 
reverzaļn² elektromotor s velkĨm krout²c²m momentem, kterĨ je schopen udŊlit 
setrvaļn²ku bŊhem nŊkolika m§lo ot§ļek energii potŚebnou ke tv§Śec²mu procesu. 
Pot® je elektromotor odpojen a pr§ci kon§ pouze akumulovan§ energie 
v setrvaļn²ku. Setrvaļn²k je brzdŊn ļelisŠovou brzdou, kter§ jej drģ² na m²stŊ, kdyģ je 
beran v horn² ¼vrati. Stator elektromotoru je uchycen k horn²mu pŚ²ļn²ku stojanu, je 
krytov§n a chlazen vzduchem pŚ²davnĨm ventil§torem. Ventil§tor bĨv§ nŊkdy 
uchycen na vlastn² pŚ²davn® konstrukci, aby byl ochr§nŊn od r§zŢ. VŚetenov§ matice 
je uloģena nalisov§n²m v beranu.  
 Jelikoģ je setrvaļn²k rozt§ļen elektromagnetickou silou pŚes vzduchovou 
mezeru bez mechanick®ho dotyku, je tento druh pohonu nejjednoduġġ² a energeticky 
nejvĨhodnŊjġ². Problematick§ vġak zŢst§v§ vĨroba takov®hoto elektromotoru, kterĨ 
mus² sn§ġet dynamick® r§zy pŚi pr§ci lisu [2]. 
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Obr. 2.10 VŚetenovĨ lis s pŚ²mĨm pohonem [2] 

 
 

3 Stojany mechanickĨch lisŢ 
 

Stojany u mechanickĨch lisŢ jsou pouģ²v§ny v nŊkolika, lety odzkouġenĨch 
variant§ch. VĨbŊr varianty se odv²j² pŚev§ģnŊ od n§rokŢ na celkovou tuhost stroje, na 
prostorov® moģnosti obsluhy pro zakl§d§n² polotovarŢ a vyj²m§n² vĨkovkŢ a tak® na 
celkov® n§roky na z§stavbovĨ prostor pro um²stŊn² stroje.  
 

3.1 Typy stojanŢ 

 
Stojany lisŢ lze dŊlit podle nŊkolika krit®ri², z nichģ pro kaģdou aplikaci je tŚeba 

peļlivŊ vybrat jejich nejvhodnŊjġ² kombinaci, aby doġlo k co moģn§ 
nejoptim§lnŊjġ²mu splnŊn² poģadavkŢ na stroj [1]. 
 
Podle tvaru stojanu: 
a) R§m s vyloģen²m (C-r§m) ï proveden² stojanu do tvaru p²smene C 
b) UzavŚenĨ r§m (O-r§m) ï proveden² do tvaru p²smene O neboli uzavŚenĨ 
obd®ln²kovĨ profil ï vhodnĨ pro vŚetenov® lisy 
 
Podle zpŢsobu zpracov§n²: 
a) svaŚovan® 
b) odl®van® 
c) sloupov® 
d) kombinovan® 
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Podle celistvosti: 
a) jednod²ln® 
b) dŊlen® ï kotven® 
 

3.1.1 Stojany s vyloģen²m 

 
Jsou stojany, kter® jsou voleny v pŚ²padŊ m®nŊ n§roļnĨch aplikac² u lisŢ 

menġ²ch velikost² a jmenovitĨch sil. PŚi konstantn² s²le a zvolen®m materi§lu tuhost 
tohoto typu stojanu z§leģ² na vzd§lenosti osy beranu od stŊny stojanu neboli na 
velikosti vyloģen². 
 

 
Obr. 3.1 C-stojan [1] 

 
A ï velikost vyloģen², Fj ï z§tŊģn§ s²la 
 

3.1.2 UzavŚen® stojany 

 
Tento typ stojanŢ je volen v rŢznĨch proveden²ch, ve vŊtġinŊ pŚ²padŢ pro velk® 

mechanick® lisy, protoģe jeho tuhost je aģ ļtyŚikr§t vyġġ² neģ u stojanŢ typu C. 
 S ohledem na ¼hlovou tuhost jsou lepġ² uzavŚen® skŚ²Ŕov® stojany s co 
nejmenġ²mi otvory ve stŊn§ch skŚ²nŊ. Z dŢvodu dosaģen² co nejvŊtġ² torzn² tuhosti 
skŚ²nŊ pro pŚesn® opracov§n² veden² beranu stolu a dalġ²ch funkļn²ch ploch, nesm² 
bĨt rohy skŚ²nŊ pŚeruġeny otvory.  

M²sta pŚechodu a zaoblen², kde se vyskytuje koncentrace vrubov®ho napŊt², je 
tŚeba prov®st s co nejvŊtġ²m polomŊrem a peļlivŊ odl²t nebo opracovat. 

VŚetenov® lisy jsou konstruov§ny vĨhradnŊ v proveden² uzavŚen®ho O-
stojanu.  
 


























































































































