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Abstrakt

C2lem t ®t o dijpd omdwi®hkp®@tSeceen ®ho st oj anu

lisu spS2 ml m pohi@ame mi parametry pr o PBpuosdt M
obsahuj e orbelgaesrtgii wSEdsenpamB8ehd k| ma& kparosvter
stojanT BA® solblabce vSetenovlch i sT. Dr

konstrukc? stojanu dl e zadanTl ch parametr T
pr8ce je dispozi | ntavydtolamuevgbrah® sdue,t avillkar3D sv | ske
model stojanu.

KI'2]l ov8 sl ova

VSetenovI |is, k opt S/2ermiTm sptoohj came m, | izs§ pu's
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.

Keywords

Screw press, multiple-part frame, direct drive press, heavypressing, frame
construction
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1 Dbvod

bl el ¢ ®t 0 di pl on@en®vrhlo8ecen®ho stoj a
provedeno uveden? do pabbtémalplokysebpbp
regeracee riggBovedenavo bl ast i v Sedlaojv@jcihc H itsy
pougit?, druhT pohonT a pSevdd Gendhnastdjano
vSetenovich |isT, pypy?2 vanpn®cmakens §f yk
typ'[ Semre;ici. jVe d&le proveden rozbor
mognT ch k o n svariant Istbjand wzhledem kna m8 h8n?2 ¢ ?pH o
zadaml par ameZter TstlainsowenlT ahavVhzoanBegen:
pro realizaci. Pro vybranou variantu |

potagmo spopaederm kontrolnd whm@hé&nz2 poelde

soul| Stejand. NIBedmBMD model u sestavy stojanlu |
dokumentace sestavy a vy br adet hai | jTe vyhotoven di.gpoz
ZS8vhDrem j e SeganprorhoovdmSncoe noopr ot i pTvodn?z v

Pr8ce je vypracovS8hir mwoeu sGpradSepasS§ej?¢ sj |
znej vihDtg2ch tuzemskT ch virobcT | i &2 agbyt
speci fitkkov@bgenmbvesg§ojan byl ddlliekndg af ik ara
prozat 2 m st oj any pr @ jmeétouesioo LODOOIKN Eeryves ar i Jan't

odlitku z jednoho kusu.
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2 VSetenov® |isy

VSetenov®2| idoy skaitpi ny t v E§Sec?2uchktsetrrflocjhT.s el s
mechani ck & NDdrmge mgiue nalsred masrcadon2kpun Bdce f or ma | n 2 |

tvgSec?pS? nmoJeacr?l m vr at nN§z epvo htylbeehmt o | i s[T vych§z
pSevodu rotaln?2ho pohybupSed mcettoavas $i o |paorhlon u
pohyb beranu st r oj e. Tento pSevod je realizfjov8n pon

svhodnhD zvolenTm stoup§n2m, abZ§wiSmaenlSememyl o
jsou protoVvV8étreonbo®®l i sy se vyr8g§bh2z vel|l]vlikonec
MN.

Z8 k| admé e kc e vSetjeeovTed:IativarD j ednolduchs§g. J
uni veyrtze&dlyn2vli hodn® pro tv§SeJr$2ouzepotd®|dnln@ buzrhast

vtom ohl edu, ge beran nesni guj e §v01p|Sersymhlscest
vgak S8d2? do katego2.ie mechanicklch 1i¢$T
Vihody:

- vprovozu jsou levnDjg? neg buchary nebo kIl il

- maj 2 relativnhD vel kTawaw§ mz2 pear anniuz N®s tvil gk $ e
n8stroj T
- na zal 8tk
lisy,r ychl os
kli kovlch

u pracovn? | 8sti maj 2 vygg
ti g @ zme lzif HBW/s?® pw ot i maxi m§l nnD 0, 5

- dovoluj? kov§n v2ce Ydgteejynidaj gled nbouc tpaord ot o
- tv8Pedxi mohou kvtyekkrll§sp1artacovn2ho zdv]i hu
b1t relativnhD meng? neg |[u kliko

- setrvaml]’rg?e
tv8Sec2ho procesu vgechna energie vybzj?2

Nevi hody:

- pomRrnN mall vikon
- pSi neodborn® obslu
- maj 2 ni gg? mechanic
t Sec2m pSevodem
- oproti jinTm typTIm rrm&ehra§mgaev”§2$eb fioe jzaBrk | adu
krout2c?2 hkamentejne zpy9sSBEEenphemac? z Bwint2u v
a tSen2m na axi &8ln2m logisku horn2h¢ pS2| n?

a tedgponevhodhos{ pr
ze jsou snadno ppet ?
K d@% kKl Tilnin ostt r Sotk8ph oz p6T0s o

21 Z8kl adn2?2 koncepce vSetenov®ho 1|isu

Poh§nhn® tSec?2 kotoule rozt§l2 setffvalnzk,
Setrval nzk roztolen2mt2mHa»I<ZUmL!\lre&§1¢2terposmpuj£ gi i
z§V|tmahIC|a/pohybu1esepS| pS2mo | arTm pohybem. Konec
otol nhN Wwerangenktver T jse we hwdden? stij%alrmtmlaaeron§
pohyb. TSe ¢ 2 kotoul|l e |jsp8e dlearmids s op & @ satkalv oveS ny
vz&8bNru se setrvaln2zkem je vanw dmuRed) ellen pr
prozpRNtnl pohyb beranu nahodaherandge upnita hod 2 pol oh:
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polovina ana stole ve stoj am8s tsrpoojden.2 uk§weo e
z8kl adu.
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Obr.21Z8kl adn2t Setv®ma enov[®ho | i su

17 stojanlisu, 27 beran,3isetrvalin®&c2 4kotoul e

22 Typy vSetenovich 1isT

Postupem Jlasu se ve VvIvoj n§swlSedued
zal 2npa7 ¢ cdhsenmdvouk ot oul, @yl np o nej mod eprSih
pohonem elektromotorem [2].

VSetenov® |lisy dvoukotoul ov®

Jsounej starg? a st8le nejl ae88fenacel
virobn?2 mpulostkbylout®t o konstr ukcayénehlearpebr
polovin n§stprajs&k nrea vSelieno a kspadnezd i sl
Aby se tomuto zamezilo,z a| al a se v Setvelnoag edndd ua tt yd|ut
kol em setrvaln2zkwklecse stav2 z8chytns§

VSeteno j e bepanemo patn2m | ogi skem,
pracovn2m Zd&wihu vSetena je vPteehodV @
l i chobRNDgn2kov®ho tvaru. Ve spoldngz atsa
beranuvhor n2 NMG&keor@eo smatdtc§!| 2néjrloagubldj ikt 2
osazen2ch dalhsovam@ pS2| n2ku stojanu

PSedl| ohhS*vd&e | spojuj2c?2 obaukestaulge ch
rul mDmodepméweimat i cky nebo n@]ll astDji h

/ni N
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ST stojan, NT n &8st riobpran, BBi pat n2z | a')géeke, niobkzdaBMRI
vSetenov8 Tmaet teal ntkSec®S obITotgfé_eLé% K&y oul
elektroimBemeni ¢@ovIiRac?2 Tm8k&BIgkMB 1T ¢gr oulb

VSetenov® | isy tS2kotoul ov®

Toto Segrear gheydfobi el i minaci r8zT zgTsobenT
dojezdu beranu do wel k®hKkdswupgmbdinaa vd @8t g®m kot o
zpNtn®m zdvihu beranvehb®omouupophkt 8ebend|dt S&c?2 ho
dvoukotoul.&vi® ol koshstrukce je zpRtnl |pohyb re
kotouli dpdjmazmdbren2 m. ZpNt nTblp2ozhkyobs tzia|dgsny8 svp o d.
kot ookldee je relativnhD mal 8 rychl ost al|tedy i
dosagen? obestHoup®PSeuvbkodem na dal g2 kgt oul op
st Sedu kIl es§.

Toto proveden2 m§ pomRrnN ryoHitig2 mp PtodTt upo
zdvi hT za nhionduwtuu.j eNesviTogi t Dj g2 Segen? bohonu a

nav2c do dd.ojanu 1| i su
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Obr.23VSetenovl 1lis trojkotoul
VSetenov® | isy jednokotoul ov®

|l isT tohoto typu e alewv@&hl dknemnco
| n2 ku pevnNSes @ oPeoehny@h o b esr a n u dol
pohyb je vyvol &n pomoc2 pSi thgd
kotoul, kterT je pSitlalovsg§n zev
2volnn, otol nD ultoyleenmi nashplo$e
2 kem. Hl av n? setrval n2zk s e t €

ou koncepce j e mal ® opot Sebe
o sedMwaldu? kna,l ®h o prokluzu zp
pohybu. Tato n2pg&lBetryphdosvn
minutu. Koncepce je tak® me®nd&daclhdastwnadiginagtcyp |

kpor e

AW~ ¢
4

Obr.24VSetenovl lis[2lednokotoul

a
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VSetenov® Vintemty t ypu
Oproti v g e m pSedchozZm konstruk|l n2zm prqvedenzm
axi 81 nnD n.eup oohgyebnl ® vvReh Ssetboejnaonvu®rrv a xui.§ | hetm vlaol gnizskk
je pevnD wPotimeane nsem§ t Sec¥ Seochk?l oendul ¢ se st S
pS|tIaIUJ2 na ejt rpioag aec? okv aan ®Doozktnglr koned v Set enc
opSe patn2zm Iog,iskem ve stol e, kterl [je spoj¢
r§m, k't ewolr nAfn wS2 | n2ku zalisovanou vS¢tenovou
vedemrzacovn?2 zdvih béarMafuoj @&n smdp £enn §gé| pr acovn
pouzekrutS|I0v| tok prochgz? od spodn? poll oviny r
v Set ehnoor na polovinu n8stroje. Setrvaln?k pSi ot
tud2g je pSevod mezi nZm a tSec2mi kot oul i nem
Nadstandar dnhD dIouh® veden?2 beraney pumogRuj e
jinTch tayguyp 9eissntijkjewKkuyyj.el ov® pl ochy seftrvalnzk
kotoul T jsou kalen@®cod udp§s ovbeujiec e mdla®@F®pot Set
vihodou | eeeddmDrprol et pracovihtch zdvi hT| za minu
Sadrel T -
m A
E /1
Obr.25VSetenovl 1i[8 typu Vincelnt
VSetenov® |lisy kladi| kov®
U tRchto 1isT je vSeteno opnt axi Bl nD nep
setrval ndloggmm®ebvenov®mhbo g’ snkwS¥% | n2 ku. VSeteno
je zaliBovah8]| st beranu. Setrvaln?2k |[je rozt:

S tjrsaonuy o\
inlm sm
a
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zastaven? skanmrwZal| mpélkauz e.
Rychlostt obou zdvi hT j sou konstant n2mlan

veli kost ener gi &e tarkwarun 2okvia.n ®M& mal T p
jelikog zphtnl pohyb je pomalTl. TSed
opot Seben? . U konstrukcwol eawvl cphougi t 8|
zdTvojdeuyy i ch mal ®2lbezpel nosti
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Obr26VSetenovI | 2ls kl adi | kovT

Obr.27PS2tl aln® kladil ky [ 2]
VSetenos@®ohosgm ozubenT mi pastorky

y bT vaj? dRNl en® a kot ven®.

tory, na jejichg hS2del2ch | s
konzol 8ch, kter® maj? n ay jgou
| 2 Sov T mi pruginami, kter® s¢g
e

pastorku dost@mneb ednd mz Shel P wtas n & Ik re2mk

Sspoj en smaijeetemxe|§lnDQri]e)pjmhwtellll\klostZ b |
spojen®amiS2rkter® tvoS2 mohutn® axi 8l nt

| §stmi je pSen§gen radi §ln2mi pery, Kkt
Toto Segen? je poug~2v§no vesmiDs prd
jako napS. kéwnwdwd chel bipatt@aki®h o[2lmat er i 8§
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Obr.28VSetenowdubeéersi mi [2pastorky

VSetenov® |lisy hydraulick®

Koncept v zni k|l nghradou ndecebpnt §pBav
hydraul ickT meramo@nemoj anu jsou dva | i
pohybuj? beranem. moBsewoarnn T p Sze§v i 1t e srao zstn & |
pRNvnN spoj eklakunsuleje energil. Eher gi e se@r agbd?
zdvi hu, tedy tv§Sec2hypdrr8ocnio tme kg n aajl2eerdiai
vsetrvaPna&ovn? zdvih bergagrmakojaea mdwvem
Stojan nepSen§gadl eprmawaya jekzechii SN2 IpaSe s
vi §muer anu. Bdolliln2m§ §sti hydpraati cp8ea,to)
kterou se op2r8§ patn? |l ogisko vSetena.

Vihodou jsou dobr® prTbhRhy rychl ost
sl ab®m zachyt8vsg§n?2 &doprtidcsé hm? mloieznStkila
me bBste|l nhN ko mpenbzoowthiSinnoi t angenci §l1 n

vodorovnh ul 0gen® lau S erp§raT ® k

bdsetrval
nesgrn?2 h
2  vSete
2 lv8sti

knuengurlno v a
| dotER S
vSeteno
p@penst ki

2 zdvi hT
hadwui h u
my ¢grou
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Obr.29VSetenovl 1i2% hydraulicHT

VSetenov®S?i1mbm pohonem

VSeteno u tRchto negpdhyhilsiTv® ea ajxd §h a e
setrvaln2kem, kterlT z8roveR tvoS2 rotof|r e
tud2 g, peS2 mipSevodovgEn2. Pro tentnéd zkbbkloy e
reverzal n? evVekkt mmktrorut 3c2 m mochopemtuednd|l i k
setrvaln2ku bhDhe motn®hkek g kia m&t Sebnou kle t
Pot ® j e el ektromotor odpoj en a pr 8cli
vsetrvaS$et2rkwal md2fkn jlee lbirs Sovojejdbrg2d ogk digRds e]ria
beran vhorn2  Yvr ati . St at achycenlkbbtnéd mat @rSd |, jpP k u
krytové&n a <chlazen vzducheVengS2 dgawrl mblw
uchycen na vliastn2abg2dphvn®chog8O®nemdyv § § m:
j e ul oalein s owb&rang. m

Jelikog e setrval n2zk roztg$esn w1 adlkdh
mezerubez mechani ck®hao echdtoy ldu uh p o henergetickye j | €
nej vi ho®robBhaick § v §a zTst8&8vsg§ viroba talkov

k
mus2 sng§8get dyrmparmBicdX® irs&izy pSi
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3 Stojanymechani ¢ kisdh
Stojany u [nechjwmp’a«xk@%:hﬁﬁ&iosl\mektay odzkougenlch
variant 8ch Vi bDr varianty se odv?2j2 mpev8gn
prostorov® mognost.i obsluhy pro zakl 8dfgn2 pol o
cel kov® n§ ky na z88saWhévktpopetor pro um
31 Typy stojanT
Stojany | isT | ze dDnlznichgprod | la@dkw | a Klai Kkad it ®j
pel livD vybr at jejich nejvhodnmnrcd ¢ 2mo|lgkndBmbi n a
nejoptim8l nNRNj g2mu spl[HNn2 pogadavkT na|stroj
Podle tvaru stojanu:
a)R8§mvyl og&€nmBmp(r oveden2 stojanu do tvarfu p2smer
byUzav Senl -rr§§'ﬂ“l)p(@vede,n2 do tvaru p2snmene O n
obd®l n2kovhopmbfpto vSetenov® | isy
Podle zpTsobu zpracov§8n?2:

aysvaSovan®
b)od| ®v an®
c) sloupov®
d) kombinovan ®
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Podle celistvosti:

a)
b))

3.1.1 Stojanysvyl ogen2m
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312 UzavSen® stojany

- 5 5

j

jednod?2]| n®
dNlkeon ® e n ®

Jsou stojany, ktpeS2@ m@Nddu ngolapmy B wdp s T
g2ch 2ael meootviPSTiclkosist antn2 s2le a]|zvo
oto typu stojanu z8I| eg? na vzd8lenpsti
i kosti vylogenz,

Obr. 3.1 C-stojan [1]

Tento typ st orjTaznnP cjbe evd@leétwgiivn D pS2 pgd T
mechani ck®rbitesge | elhtoy $vuphgodat njeeg aug st ojlanT
Sohl edem na Yhl ovou tuhost ] sou toq p g 2
meng2mi otvory wdWdvetddOn8obagksB2nbBo HRejv
2nnN pro pSesn® opracovs§n2 veden?2 belran

ne
s k
bl

7

S
t

rohy skS2nhD pSerugeny otvory.
M2 sta pSechodu a zaobl en2e kXdebse®N§ s kg3

t Sebastgcov®e) vDt g2 m poli omMNDoemM2a .mebo opr ac

stojanu.

VSetenov® | isy jsou kenswvedew8nyuzwnl BE
























































































































































































