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(54) Automaticky fizeny posuvovy mechanismus

za¥izenim je posuvovy mechanismus fré-
zovaciho stroje, ur&eného zvl1Aait& k obrdbé-

ni kulovych optickych prvki. Je uspofddén |42
tak, Ze ¥fdici blok mikropo&itale je spraZen
se servomotorem vietene obrobku a krokovym 1
motorem. Krokovy motor je spojen s p¥evodo- ~
vou sk¥ini s vodicim Sroubem, ktery ovldda l
vykyvné rameno vietene néstroje.
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Vyndlez se tyk& automaticky ¥izeného posuvového mechanismu frézovaciho stroje k obré-
b&n{ kulovych optickych prvkd s leititelnym povrchem, opat¥eného rychloposuvem a mikroposu-
vem v¥etene ndstroje, ovladaného naklépécim frézovacim ramenem.

Posuvy frézovacich stroji pro obr&bénf kulovych optickych prvkd, dosud b&Zné& pouZiva-
nych k hrubovdni, jsou realizovany zpravidla vadkou nebo vodicim &roubem. Plynuld zména
velikosti posuvu se nejdasté€ji odvozuje od stejnosm&rného servomotoru. Ubdr skla diamanto-
vymi nédstroji je realtivné pomaly, proto je i hodnota posuvu relativn& mald, nap¥iklad
p¥i hrubovéni kolem 2 mm za minutu. Pro neproduktivni operace se pouZiva rychloposuv.
Vzhledem k malym hodnotém pracovniho posuvu jsou v8ak obtiZe se skloubenim posuvu a rychlo-
posuvu do jediného uceleného systému. Proto se tento rychloposuv ¥e¥{ zavedenim dal¥fho

druhu pohonu, nap¥iklad hydraulického nebo pneumatického.

Mezi otd&kami obrobku a volbou posuvu vS8ak neni Z4dnd vazba a pracovnik, obsluhujict
frézovaci stroj, obvykle si ani neuvddomuje, jakd tloustka t¥isky je nastavena a vie ¥1df
pouze citem, sluchem nebo hodnocenim kvality opracovdvaného povrchu obrobku. Pro operaci
hrubovdn{ je tento zpisob postadujic{, pondvad? nejsou kladeny vysoké pofadovky na presnost

a kvalitu obrobeného povrchu.

Je znédmo rovnéZ FeSeni, u kterého je na h¥idel servomotoru p¥ed vstupem do p¥evodovky,
ovlédajici vodic! ¥roub, napojen krokovy motor, ktery p¥ebird ¥izenf malych posuvi a ot&di
zdroven rotorem servomotoru. Je viak opomenuta podmfnka minim&lni tlou¥¥ky t¥isky na
krok motoru s vazbou na otdlky vFetene obrobku a rychloposuv je op&t Feden pomoci dalSiho
systému, v daném p¥ipadé hydraulickym pohonem.

PFi Fedeni velmi pfesného frézovéni a p¥i pouZitfi jemnych diamantovych ndstroijl
s mikrozrnem asi 10 p vyvstal vedle mimo¥&dnych ndrokl na pfesnost frézovaciho stroje
problém velmi malych tlousték t¥isky, ¥d4dové 0,1 u a tim,i pot¥eba velmi malych posuvi.
Ddle vyvstdla nutnost p¥ehledné volby tlouftky t¥fsky p¥i libovolnych ot&&kdch vietene
obrobku ve vztahu k bo&nimu p¥isuvu, pon&vad? vlastnosti obrédb&cfho nédstroje, feznéd rychlost,
velikost bo&nfho p¥isuvu neboli ot&¥ky v¥etene obrobku a tlou¥fka t¥isky musi byt p¥i
dokonalém chlazeni v optimdlnich vzdjemnych pom&rech.

Vznikl poZadavek vy¥fe$it takovou konstrukci frézovacého stroje, ktery by umoZnoval
jak hrubovédni, tak i jemné brouSeni. Problémem vSak zlstdvd docileni mikroposuvi, posuvl
a rychloposuvii takovym posuvovym mechanismem a takovym ¥idicim systémem, ktery by viechny
uvedené poZadavky v&etn& pot¥ebné vazby k otd%kam vF¥etene obrobku spliioval. Ve by se
m&lo vyFedit na bdzi elektrického pohonu bez daldiho hydraulického nebo pneumatického
pohonu.

Tento kol ¥e8i p¥edm&t vyndlezu, kterym je automaticky ¥fzeny posuvovy mechanismus
frézovaciho stroje k obrédb&ni kulovych optickych prvkli s ledtitelnym povrchem, opat¥eného
rychloposuvem a mikroposuvem vietene ndstroje, ovl&daného nakldpécim frézovacim ramenem.

Podstata vyndlezu spolivd v tom, Ze ¥idici blok mikropodéitade je sp¥aZen se servomoto=-
rem vietene obrobku a ddle s asynchronnim brzdovym motorem a krokovym motorem, které jsou
spojeny s p¥evodovou sk¥ini opat¥fenou vodicim Sroubem veSroubovanym do matice palce, ktery
je kinematicky spfaZen s vykyvnym frézovacim ramenem v¥etene néstroje.

P¥evodovd sk¥in miZe byt tvo¥ena kulidkovym reduktorem, jehoZ vnit¥ni krouZek je
sp¥afen s asynchronnim brzdovym motorem a vn&jSi krouZek s krokovym motorem. Vodici $roub
je pevné& uloZen s unédSelem, kinematicky sp¥aZenym s kulidkami, umisténymi mezi vnit¥nim
a vné&jsim krouzkem. P¥evodaovd sk¥{fi v8ak mife byt tvofena také planetovym soukolim nebo

diferencidlem.

Vy¥e$eny posuvovy systém, tvofeny posuvovym mechanismem elektronickym ¥izenim je po-
mérné jednoduchy a zabezpeduje odebirdni skla nejjemn&jsSimi t¥iskami tak, jako kdyby se
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jednalo o zcela plynuly posuv. Je realizovdn mikroposuv, i rychloposuv na bdzi elektrického
pohonu jedinym mechanismem. Kulilkovy reduktor plnf nejen funkci planetového soukolf,

ale soulasné& i bezpelnostni spojky. Volba pfevodu mezi krokovym motorkem a posuvem vodiciho
palce nastaveni velikosti t¥isky jakoZto technologického parametru, jeho¥ velikost, matema-

ticky vyjédf¥eno, je funkel ot&dek v¥etene obrobku.

pPifkladné provedeni automaticky ¥{zeného mechanismu podle vyndlezu je schematicky
znézornéno na p¥iloZeném vykrese.

Jak z tohoto vykresu vyplyvd, je ptfevodoyd skif{n mechanismu tvo¥ena kulidkovym. reduk-
torem 1, undSeCem 14, vn&j¥fm krouZkem 11, kulikami 12 a vnit¥nfm krouZkem 10. S unaedem
14 je pevn& spojen vodici ¥roub 2 a vnit¥ni kroufek 10 je spojen s asynchronnim brzdovym
motorem 6, zatimco vn&js{ krouZfek 11 je pomoci 3Znekového kola 13 spojen nenaznadenym
$nekem s krokovym motorem 7. Vodici Sroub 2 je veSroubovdn do matice 31 palce 3, na jeho%
jednom konci je upravena vodlice 32, kterou prochdzi vodic{ ty& 33-a jehoé druhy konec
je opatfen kulickou 34, zasahujfci do vidlice 41 nakldp&ciho frézovaciho ramene 4, spojeného
s vietenem ndstroje 42, na némf je uloZen ndstroj 43. VFeteno obrobku 9, na ndm% je uchycén
obrobek 91 je propojeno s ndhonovym servomotorem 8, mezi nim% a blokem 5, ktery je v podsta-~
t& C&stl mikropolitale, je vazba, oznafend Zipkou b a obdobnd vazba, vyznafend ¥ipkou
a, je mezi blokem 5 a krokovym motorem 7.

Popsany mechanismus pracuje nésledovné. JestliZe nenaznadeny po&ita& ur&i rychloposuv,
krokovy motor 7 zlistdvd v klidové poloze a tim Znekové kolo 13 kuliZkového reduktoru 1
blokuje vn&€js{ krouzek 11. Asynchronni brzdovy motor 6 se ot&¥f a uvdd{ do rotadnfho pohybu
vnit¥n{ krouZek 10, ktery odvaluje kulidky 12 po vn&jsim kruZku 1l1. Und5i tim s sebou
i unéfel& 11, ktery otd¥{ vodicim ¥roubem 2 a ten pomoci matice 31 posouvd palec 3 po vodici
ty&i 33. Tento palec 3 vychyluje pomoci kuligky 34 a vidlice 41 i frézovaci rameno 4,
které posouvd vieteno ndstroje 42 s ulofenym néstrojem 43.

JestliZe po&ital uréi mikroposuv nebo posuv, zlstava asynchronni brzdovy motor 6
v klidu, &fm%¥ se blokuje vnit¥ni krouZek 10. Krokovy motor 7, propojeny s blokem 5 vazbou
a servomotorem 8 podle vazby Sipka a - blok 5 a Sipka b se otd&f{ a pf¥es Znekové kolo 13
otd¢i vneéjsim krouZkem 11, ktery odvaluje kuli&ky 12 po vnit¥nim krouZku 10.

Tyto s sebou und${ unaSe¢ 14, ktery opét posouvd palec 3, ktery obdobn& jako v pFedchize-
jicim p¥fpad& posouvd vieteno ndstroje 42. Pro docilenf vysoké kvality povrchu opracovivaného
optického prvku je dlleZité optimdln& zvolit bo&ni p¥isuv, coZ je &&st otdlky o, [}/mié]
obrobku 91 a tlouStku t¥isky §1, kter& odpovidd posuvu p palce 3, pfipadajiciho na jednu
ot&Cku vfetene obrobku 9. Celkovy pfevod mezi krokovym motorem 7 a palcem 9 je proto
zvolen tak, aby jeden krok tohoto krokového motoru 7 vyvolal zdkladni, to je nejmen3i
posunut{ palce 3, které md v praxi hodnotu 0,000 14 mm. Pak posta&f, aby blok 5 pFevedl
otdlky v¥etene obrobku 9 na takovou zdkladni frekvenci F,. kter4 by byla ddna vztahem:

)
F, = EE [Hz]

a kterd by ¥fdila krokovy motor 7 tak, Ze vznikne posuv p palce 3 odopovidajfci po%adované
nejmens{ tlouffce t¥isky 8-

Jestlife ka%?dd jind poZadovand tloultka t¥isky S Se bude poklédat za n-ty nésobek
zékladni t¥isky 81+ postadi k jejimu docileni n-ty ndsobek zdkladni frekvence F, krokového

motoru 7. Klasicky posuv p palce 3 je dén vztahem:

. P=5.n [mm/mirﬂ

Pfedmdt popsaného vyn&lezu lze uplatnit nején k automatickému ¥fzenf mechanismu frézova-ih
cfho stroje k obréb&nif kulovych optickych prvkd ze skla, ale obecn& k ¥fzeni vodiciho Sroubu



255700 4

obrébécich stroji, u kterych je paZadavek p¥esného a ¥izeného posuvu v¥etene ndstroje
a tim i tloustky t¥isky obrobku.

PREDMET VYNALEZU

1, Automaticky ¥izeny posuvovy mechanismus frézovaciho stroje k obréb&ni kulovych
optickych prvki s leStitelnym povrchem, opat¥eného rychloposuvem a mikroposuvem v¥etene
néstroje, ovliddaného ndkldp&cim frézovacfm ramenem, vyznadujicf se tim, %e ¥{dic{ blok
(5) mikropod{tade je spfa%en se servomotorem {(8) vYetene obrobku (9) a krokovym motorem
(7), ktery je spojen s p¥evodovou sk¥ini, opatfenou vodicim Sroubem (2), veZroubovanym
do matice (31) palce (3) kinematicky spfaZenym s vykyvnym frézovacim ramenem (4) v¥etene
ndstroje (43).

2. Automaticky ¥izeny mechanismus podle bodu 1, vyznalujici se tim, Ze p¥evodové
sk¥ifi je tvofena kulidkovym reduktorem (1), jehoZ vnit¥nf krouZek (10) je spfaZfen s asyn-
chronnim brzdovym motorem (6} a vn&js3{ krouiek (11) s krokovym motorem (7) a Ze vodict
Sroub (2) je pevn& spojen s unaSefem (14), kinematicky sp¥fafenym s kulidkami (12), umist&dny-
mi mezi vnit¥nim krouZkem (10) a vné&jSim krouZkem (11).

3. Automaticky ¥izeny mechanismus podle bodu 1, vyznalujici se tim, Ze v p¥evodové
sk¥ini je vytvofeno planetové soukoli.

4. Automaticky ¥izeny mechanismus podle bodu 1, vyznalujici se tim, Ze v pfevodové

sk¥ini je vytvofen diferencidlni p¥evod.

1 vykres
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