moznost ulozenl

s vélcovy cep (presah, shodng) wﬁ

* kuzelovy cep
» upfnaci pouzdro
« stahovaci pouzdro

metoda montaze

vyvrtany odtokové otvory pro odvod smé-
si oleje @ Fezné kapaliny, ktera vnikla mezi
prvni a druhy labyrint.

K prenosu fezného vykonu na ndstroj mu-
si byt vieteno spojeno s ndhonovym servo-
motorem. Néhon je mozno provést tak, jak
prezentuje obr. 5.59.

« mechanickd (stahovéky)
» hydraulické
« flakovy olej
« ohiev

By

Obr. 5.56. Metody montéZe lozisek v zévislosti na typu ulozeni

net je teplota htidele (vfetena). Loziska se
véak nesméii ohfivat na teplotu vy3si, net je
125 °C, aby nedoglo k metalurgickym zmé-
nédm materidlu [7].

Lotiska vietena museijf byt efektivné utés-
néna, aby bylo zabranéno vnikani nedis-
tof a tim znehodnoceni maziva a poskoze-
ni losiska. Druhy tésnéni jsou znGzornény
na obr. 5.58.

Kontakini t&snénf produkuje diky ffecf si-
le teplo, které mize mit nepfiznivé 0Cin-
ky. Tento druh tésnéni je vyhodné pouZivat,
pokud soutinitel n.d <200 000. Bezkon-
takinf t&snénf je mnohem piznivéjsi, cale
pracnéjél a drazdf. Pokud pouzijeme jako
tésnénf pretlakovy vzduch, je zajisténo, Ze
nedoide ke vniknuti fezné kapaliny do né-
kterého loziska. Velmi vyhodné je téz pfed

P

kontaktni i
 V-krouzky

« gufera
* specidalni tésnéni

(e

vietenovych lozisel

Obr. 5.58. Druhy tésnénf vieten [schémota tésnéni SKF]
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viastnf labyrint vestavét jedté jeden labyrint
a mezi nimi umistit V" zdpich na vietenu
jako odstfikovaci drazku. Vile v labyrintu
ie 0,1 - 0,2 mm. Ve spodni éasti labyrintu
(vodorovné provedeni vietena) museji byt

r metoda montaze

|

* labyrint
* ucpavky
» t&snicl vzduch

—

P¥imy néhon (obr. 5.60) se pouiiva spise
pro oblast vysokorychlostniho obrabéni, kdy
ie potieba dynamicky stabilni néhon. N&-
hon s vlo¥enym ozubenym pFevodem jako
predloha nebo dvoustupfiova prevodovka
je zobrazen na obr. 5.61. Elektrovieteno je

. 5.61. Néhon vietena fremenovym
prevodem (IMID]

tvofeno rotorem, ktery se lisuje na vieteno.
Ve vnéjgim plédti je vinutl s chlazenim (obr.
5.62). Vnitrkem vinutl prochézi t&leso viete-
na s nalisovanym rotorem, a proto se také
nikdy hovoii o tzv. priviekovém vietenu.

Podle dutiny vietena, kterd je umisténa
na pracovn( strang, uzivame nasledujici né-
strojové dridky (obr. 5.63):

kuzelové stopka 1SO (kuzelovitost 7 : 24);
. krétké kuzelova stopka HSK (kuzelovitost

1:10);

vlozeny prevod

. ?gmenern . SE
* ozubenymi kol
. pfevodovkouy : 38

pifmy ndhon

! T

elektrovieteno

ojenf el. vietena
o servopohonu
s vielenem

* synchronnf
* asynchronn{

Obr. 5.59. Druhy ndhonu vietena

vélcovod stopka (méné casto);

speaélm’ profil, napt. frojuhelnikovy Sand-
vik Coromant Capto;

BIG Plus (v podstaté jako I1SO sedfci na

cele).

nacf droub (viz obr. 5.64), natroubovany do
zadni ¢asti ndstrojového dridku.

HSK kuZel je upinén za vnitini dutinu
tahly a predepjatymi talifovymi pruginami
(obr. 5.65). K uvolnéni v obou ptipadech

VFietena obrabécich l;l'oit'l :

dochézi pomocf hydraulického vélce, ktery
stla¢i sloupec talffovych pruzin.

' Vélec, ktery stlaéuje svazek upinacich ta-
Iifovych pruzin, méze byt konstruovéan jako
yestavén)? nebo néastavny v tzv. uvolfiovacs
|vednofce. Kromé privadu oleje musi uvol-
Aovaci jednotka umoziovat piived chladi-
ci (fezné) kapaliny, ¢istictho a kentrolntho
vzduchu. Upinacf kledtiny majf v sobé inte-
grovan i mechanicky nésobi¢ sily, aby sva-
zek pruzin nevychézel nedmérné velky. Roz-
né druhy pfivodu fezné kapaliny k biitu né-
stroje ukazuje obr. 5.66. Maximalni mozné
otécky dosazitelné na vietenu uréuje typ
kuzele a zplsob upnuti — viz tab. 5.14,

Zakladni rozdil mezi 1SO stopkou a HSK

:}:D‘kou i:? v tom, e ISO stopka pf¥i upnu-

rOch;l mzm ¢elem vietena a stopkou vili, na

e od HSK stopky, které dosedd na ce-
fetena,

pftjg:uh'v e prcf\iedeno svazkem tal{¥ovych

e " pres kulieky, kr_eré viahujf néstrojo-
riék (ISO) do dutiny vietena pres upi-

1SO (SK) 10 000 1SO 40 ﬁ
8000 1SO 50
HSK 18 000 HSK 63
15000 HSK 100
Coromant Capto ELL0D S
8000
c8
BIG Plus 11 000 BIG Plus 50

Tab. 5.14. Otécky vietena v zévislosti na typu kuzele




5.3.
Posuvové soustavy linearni

V souéasné dobé se vyuiziva ve stavhé obrabécich center pro realizaci posuvu
elektromechanickéa posuvové soustava nebo nahon lineéirnimi servomotory.

 Posuvové soustavy linearni

Erreichbarer KV-Faktor: ) |—

I ,{m ] | j Fa i Iy
[ G . i‘ s
A A = I l Im M(.&:\'\r =

(1-n2)

| +9,5‘(1{, +n-gocosa- f,)-dy - f

7

— nerovnomérnost malych rychlosti. Je de-
finovéna joko pomér kolisani okamizité
rychlosti ke stfednf rychlosti pohonu;

vV piipadé elektromechanické  posuvové m
soustavy je digitalni (mén& asto analogo- ol

vy) elekiricky servomotor napojen na hfidel

//././/////,./_,//////§[l

lulickového $roubu. Elekiricky servome- - dosazitelné zesilen polohové smycky de- Mo + Jovet G . : :
' chanismus je regulaéni soustava tvofe- finované jako nejvy$sl hodnota Kv; _ - 2 iy
| j , , T 5 4

né elektromotorem, vykonovym polove- = dynamické tuhost. Informuje nas o cho- diuidy O ' kde znadi:

000 10000

d, — promér htidele pro lozisko [m]

d, — stredni prémar KSM [m]

F, — pfedepnuti kulickového &roubu [N]
napf. [F, = 0,35.F]

F, - pozadovand axidlni sila [N]
G~ trhova sila [M]
M. —moment AC servopchonu [Nm|
/., — moment setrvaénosti kolvy rotoru AC servopohonu [kgm?]
J,. — moment setrvacnosli brzdy AC servopohonu [kgm?]
— momen! setrvacnosti prevodovky no moloru [kgm?|

van{ pohonu pfi psobeni vnajsich sil pro-
ménnych v &ase. Definujeme i jako razo-
vou (odezva na skokovou zménu zatizeni)
nebo jako frekvenéni (odezva na harmo-

di¢ovym méni¢em pro napéjeni a fizenf
| motoru a regulatorem pro Fizeni polchy,
| respekiive ofagek. Soucasli motoru byvaif
|
‘

Minimale Tilgerfrequenz / HZ

Obr. 5.68. Maximalné dosozitelny koeficient KV

obvykle podle druhu uZitého odméfovani v z6vislosti na mechanické frekvenci [Siemens]

h
1l snimate rychlosti, poptipadé polohy. nicky proménnou zatézujicf sflu). i - memeal 59;’”°§"°S’fi:"ﬂﬂ"’emenfce (pastorku) (kgm?)
| i i 3 ¢ 4 2 S oment selrvacnosti hnané fe ice (k ?
i | | : | poe most charakteristiky zesilovage signélu od- L e e ku,,c.kovéfs’;';"ual:’ﬁ)g::’1‘.9;”‘J | © moment zatéZe od vyoseni axidlni sily
| Nppz AN poz A SK ¥ H u. el 4 S A J redukovany : - 4 .
métovaciho zafizenl. Cim vétsi je nastave- ovany moment sefrvacnosti posuvnych h 2 [ y %
e RP Y RS S no zesilenf K, tim pohon recgtllie rychleji o =0t ASGhNS ascee iy ] el hmet o] V|'Vemk|vyogem osové sily mbze vznik-
_ , . .~ soucinitel tfenf ve vodicich plochdch [, - ; i nout y y
! Bl b Hvraoall [N raduitor Nastaveni z;sfienf ie nutné konfrontovat f, = 0,15 (ocelové ka:eféﬁf,’fjfﬂfp”o valivé vedent f, = 0,005, pro kluzné vedeni f, = 0,08 (oblozeno TURCITEM) o 'rnomenf, dikey hemi g
polahy —  |otacek —  |proudu . R I y I~ ekvivalenini soutinitel treni v KSM redukovony na polt ' ve vedeni vznikat tfeci sila. Podminka pro
| | - S mechunlc'k)'(ml vlastnostmi pohybového I~ ekvival. soucinitel fieni redukovany na poiom)ér éer:, ?jir §r05%lb!3 11,=0.003 vznik této trecl Sl‘|y v kluzném vedeni i
| Bee Ve e menic mechanismu, zejména pak redukovanym ' S”,;i’;;’ufi,"f"{uﬁ?k";ii'!-fg pfzp?’mijndhoni:i 2 (5.53) vedenl e
# ého Sroubu [ m "
‘ ‘ K, Lroz prout” odméiovani momentem setrvagnosti na hifdel motoru 0 dhel sklonu vedent (o]
. AY ( : i Dt e i ;
a vlastni mechanickou frekvenci. Pak |ze Obr. 5,69 PosUvovd olradnce 6-1,a

m-g<

Rychlostni smycka Gvy 0 p S
| Y ! pro uréité mechanické vlastnosti pohybo- I

tacho-
dynamo

odméfovani
polohy P

Polohova smycka

Obr.

67, Blokové schéma rychlostné polohového servomechanismu

Rychlostni (otatkovy) servomechanismus
‘ (obr. 5.67) ma pouze ottekovou zpétnou
‘I ‘l vazbu. Zpétna vazba slouii pro sledovani

. okam#ité hodnoty veliciny (napf. otatek)

‘ a umothuie rychlé a presné sledovani za-

) dévané rychlosti, pricem? zadévand rych-

| lost moze byt vystupem nadfazeného re-

! gulétoru, kterym je regulator polohy. Polo-

i hovy servomechanismus (obr. 5.67) slouif

‘ pro Fizenf polohy — bud’ Ghlu natoéeni, ne-
ho posuvové drahy.

Na posuvové soustavy je kladena vysokd
i ‘tuhost, velky regulaéni rozsah, pfijatelna
| dynamika o kinematika a pfesnost signd-
‘ 18 bez zkresleni a kvalitni regulace.Elekiro-
mechanickd posuvovd soustava se sklada
\ (obr. 5.67) z ¢asti CNC sysiému uréeného
| pro Fizeni polohy, servomechanismu, me-
1 chanické &asti posuvu @ zp&tné vazby na
| stroji &i servomotoru (odmétovani).

I Pro splnénf téchio pozadavkd na posuvo-
vé soustavy posuzujeme nasledujici para-

| metry servopohonu [8]:
[ — propusiné pasmo rychlostn smycky bez po-
} lohové vazby o bez z4téze. Jednd se o nej-

vyss( frekvenc vstupntho signalu, kterou
dokée pohon jesté sledovat f= 70 Hz;

Pfi regulovani polohy CNC obrabécich stro-
{0 uzivéme tzv. vletnou (sledovaci) regulaci,
kdy regulované velitina s Easovym zpoidé-
nim sleduje zadéavanou Fidicl veliginu. Rea-
lizace je provedena jako fzv. kaskadova re-
gulace.

Polohové smyéka je nadfazena rychlostnf
smyéce. Pozadovanou polohu X, vypoti-
tévé CNC Fidici systém. Odméfovani polo-
hy udavé skuteénou polohu stolu obrabéci-
ho stroje X, Regulator polohy pak pribéz-
né vypotte regulaéni odchylku
(5.46)

AR & By =X

a dava pohonu signal o pozadované rych-
losti Voo

Posadované rychlost Vg, je Umérna
rychlostnimu zesileni K, a regulaéni od-
chylce

(5.47)

Vyoz =Ky - AX

Rychlostn( zesileni K, charakterizuje zpét-
novazebni prenos nebo jinak feceno sir-

vé osy docilit pouze ur&ité hodnoty K, (obr.
5.68).

Tachodynamo dévé informace o skute-
ném stavu ofadek ng, (Vg Rozdil otégek
(5.48)

An=np,, — Ny

diky P reguldtoru otacek generuje poZa-
davek na zvygen( proudu |, kiery je po-
rovnén se skuteénou hodnotou Iy, Velikos-
fi proudu je Umérny i moment M, nebo
M. KdyZ je dosaZeno polohy X,, poiado-
vanymi otaekami n,g, (protoZe je zmenso-
véna diference polohy AX a diference ofd-
gek An), motor se zastavi. Jak plyne z pred-
choztho, k &innosti rychlostng polohového
mechanismu pottebujeme vznik regulad-
ni odchylky A. Tento handicap zpUsobeny
nadiazenosti polohové smycky rychlostni
smyéce je odsfrafiovan ptednastavovanim
rychlosti V.o,

Servomotory jsou vétéinou v dnesnf dobé
realizovéany jako digitélni. Mohou byt viak
realizovény i jako analogové. Pri uFiti téchto
druh® motoru je odligny i zpisob regulace
otaek. Pro digitélni motor je nutny pouze
ieden snimag 0hlu natodent kotvy servomo-
toru, ktery se dé navic pouiit i pro neptme
odmé&tovéni polohy.

Na obr. 5.69 je znazorn&no obvyk:
l6 usporadani mechanické Eésti posuvové
soustavy s kuli¢kovym sroubem.

V‘souludu s obr. 5.69 Ize ur¢it z hlediska
sf.cmckeho (vyvozeni posuvové — technolo-
gickeé sily) pottebny moment motoru dle na-

kde:

Staticky moment zétéze redukovany na hii- L - délka stolu [m]

d rl -
el motoru M_,  se sklédda z nasledujicich

S ! slozek: e
slecliifet ovrice: e skl o Pt uréovani treci sily vznikajici v kluzném
(5.49) p;l 1?}, onéném vedeni pdsobi moment  vedenf je nutno rozlisit dva stavy:
0 sky: '
thové slozky: 1. Ghel sklonu vedeni o = {0°, < 90°
5 (5.50) ' }
P 7 (5.54)
g g, + Mo, ;
p 1L _”7'(‘3,"511]@".\' . 3.0 .
kde znagr: Mgy = —27{—"7_ Ly :[; ["' “J Syrmeg- fcosa
M. - celkova Géinnost posuvové soustavy [-] kde znaéi: r 2. Ghel ski
snact . Uhel s (o = 90°
" : g — tthové zrychlenf (5.55 S isRsRLA
fo = e 0 - 1 g =982 ms? -

M= Ucinnost KSM, m, = 0,92
N, — Ucinnost veden,

Poznémka: Pfi oo = 0° je slozka tthového mo-
mentu zatéze M, = 0.

kluzné: m,=0,8
=0, . T ot B
- voliyé: = 0,98 :’;‘z’:hm:f;oltﬂfeze od tfecich sil presouva-
L~ vcinnost jednoho loZiska kuli¢kového: (5.51)
N -6 . n = 0,99
L~ veinnost jednoho loziska véle¢kového: M.o=T8 wfi-C0s s
e I
]]L = 0r95 2'}7“{ ‘I'?‘\. ,Thi "”.”

= pF)Ee% valivych lozisek
Pro jednostranné uloeni
=V kulickovych loziskéch

* moment zatéze od ffecich sil v lozisku a pre-
depnuti kuli¢kového $roubu

i =
o T"Ili - 0,97 Je zde proveden pouze odhad freciho
= [ednostranng ulozeni =0 meenanty, nenashlediisvin sliv ik
ve vélotkoyy o _ momentd nezdavisicich na zatizeni (od
- obOUstranZc:}cl);Z::fOCh “L; = 3195 maziva, konstrukef loziska atd.). (
0~ Ginnost ptevads n'=090 Pak mbeme psat:

0Zubeng kolo:
S2ubeny temen:

shm — Staticky moment zatéze redukovany

(5.52)
n, = 0,96
N, = 0,99 _
a, = 05 Fivmegecosar f)-d, -,

na hy,
Fidel motory [Nm] i,

pro o = 90°

Pozndmka:

1) pfi splnéni podminky (5.53) je slozka mo-
mentu zdtéze M, = 0

2) v pfipadé vZiti valivého vedeni je M, = 0

L
kde:

b - vzdalenost t87i5té presouvané hmoty od
svislého veden( [m]

Pro redukei t&chto sil na hifdel motoru ma-
Zeme psat:

(5.56)

JO

M, =
! 2T 0 0

pro oo = {0°% < 90°}

B

M,=— "%
! 2egieng g




