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(54) Ptipravek pro polohovéni néstroje

p¥ipravek pro polohovdni ndstroje
v polarnim soufadnicovém systému, pouZi-
telny ve vfrobd elektrickych strojd,
v programovatelnych technologickych zab{i- .
zenich nebo obrab&cich strojich, jako s l
napf#iklad u brusek pro profilové otvery )
a svafelek pro axi&ln& symetrické p¥edm&- é—
ty, v laserovych a elektroerozivnich . o UL . " H
obrab&cich strojich. Polohovaci pXipravek - q.
/
-

je opat¥en hnacim h¥idelem, poh&n&nym M
motorem pfes hnacf ozubené kolo a hnané l_~___
-

ozubené kolo a opat¥fenym vrtdnim provede-
nym excentricky vi&i jeho ose oté4Zeni,
v n&mZ je oto¥n& uloZen h¥idel zakonleny

tepem, jeho? osa je vi¥i ose otd&eni cql
h¥fdele pfesazena o stejnou excentricitu
a prifem? je &ep pohdnén pies oto&né a ' G)L"'“— —

koaxidln& na hnacim h¥fdeli uloZené polo- =
hovaci ozubené kolo a p¥es spojovaci ™
ozubené kolo s pomocnym motorem synchro-

nizovanym s hnacim motorem tak, Ze polo-

hovac{ ozubené kolo je opatfeno kolikem, v 4

ktery je sv¢m opa&nym koncem uloZen suvné u)I ~
ve spojovacim kuse, spojeném pevnd s Cepem,
ulo¥enym oto&né v ndstrojové desce kifZio-
vého stolu.

l\r”_. —
o

o dal bels
OBR1 |

|

8/

o

257275




257275 - 2

Vyndlez se tyké bfipravku pro polohovdni ndstroje v poldrnim soufadnicovém systému, pou¥i-
telného ve stavb& elektrickych strojd, v naprogramovatelngch technologickych za¥izenfch hebo
obréb&cich strojich, jako brusk&ch pro profilovéxotvory, svdfedkdch pro axidlnd symetrické
pfedméty, v laserovych a elektroerozivnich obrib&cich strojich nebo v registra&nich piistro-
jich.

V soudasné dobé je u technologickych zaffzenf obrab&ni nebo montdfe soulistf vzdjemné
polohovéni obrobku a ndstroje v poldrnim soufadnicovém systému provddéno natd&enim obrobku
a radidlnim pohybem néstroje. V pEf{padé, kdy je natolenf obrobku z divodu jeho tvaru nebo
rozm&rld nemo%né, je obrobek upnut na kiffovy stdl a na ndm pfemfstovan, pfiem? poZadovani
radidlni poloha obrobku je dosaena slofenfm pohybd v pravodhlych soufadnicich a v ptipade
nutnosti je nédstroj nato&en o odpovidajic{ dhel.

Tyto ob& znémé metody vyZadujf pohyb obrobku, ktery m& &asto spole&nd s oto&nym stolem
nebo s k¥ffovym stolem zna&nou hmotnost, cof jak z energetického hlediska tak i z hlediska
vykonnosti za¥fzeni je nep¥fznivé. Podobn& nep¥{znivé je také natéd&eni obrobku v p#{pad&
jednoho velkého rozm&ru ~ nap¥fklad lifty.

Znémy p¥ipravek pro polohovéni ndstroje vi&i obrobku sestivd z k¥f¥ového stolu s osami
X-y, na ktery je obrobek upirin. KaZdy vozik k¥f¥ového stolu je opat¥en vlastnim pohonem ve
form& kinematického paru Sroub-matice, poh&n&ného krokovym motorem nebo stejnosmé&rngm motorem
s reguldtorem polohy. Tato konstrukce umoZfiuje posouvén{ obrobku va&i ndstroji v roviné&

X-y v libovolném sm&ru nebo ud&leni obrobku pohybu podél libovolné k¥ivky, vyplyvajict{ ze
sloZeni elementdrnfch pohybt motorem pohdn&nych pard Zroub-matice. U tohoto FeSen{ obsahuje
vn& kiffového stolu upinany néstroj vlastni polohovaci systém, umoZfujici nato¥eni néstroje
o odpovidajic{ thel.

P¥i velkych hmotnostech upfnaného obrobku neumoffiuje viak toto refent rychlé pfemist&ni
obrobku, &im¥ je sni¥ovéna vykonnost za¥fzeni. ZvyZenim polohovaci rychlosti by se zvy&ilo~
opot¥eben{ kinematickg§ch p&rd Sroub-matice, &im¥ by do%lo ke zhorXent pfesnosti polohovén{.
Snifenf pfesnosti polohovéni je krom& toho zap¥igifiovdno také rozd&lenfm nastavovacich pohybt
kiffového stolu s obrobkem a néstroje.

Z28m&rem vyndlezu je vyvinutf pfipravku pro polohovadn{ nistroje, jimZ by byly uvedené
nevyhody stévajicfho polohovactho za¥fzenf odstran&ny.

Z28mér vyndlezu byl splnén vyfefenim p¥fpravku pro polohovén{ néétroje v poldrnim sou¥ad-
nicovém systému, opat¥eného hnacim motorem, pohdn&jicim v tdlese p#ipravku uloZeny hnaci{
h¥fdel, p¥ilem? podstata vyndlezu spolivd v tom, %e hnac{ h¥idel obsahuje vrtidni umf{st&né
excentricky viéi jeho ose otd&enf, p¥iems je v tomto excentrickém vrtdni oto&n& uloZen h¥idel
zakonfeny &epem, jeho¥ osa otdZenf je vi¥i ose ot&&eni tohoto h¥idele pfesazena o stejnou
excentrickou vzddlenost, a e uvedeny Zep hifdele je pfes oto®n& a koaxidlné na hnacim h¥fdeli
uloZené polohovaci{ oczubené kolo a pfes spojovaci ozubené kolo spojen s pomocnym motorem,
synchronizovanym s hnacim motorem hnacfho hff{dele, tak %e polohovaci ozubené kolo je opat¥eno
kolikem, ktery je svym opadngym kondem suvn& ulo¥en ve spojovacim kuse, spojeném pevné s &epem
h¥fdele, uloZenym oto&nd v ndstrojové desce k¥{¥ového stolu.

Toto ¥edenf podle vynédlezu, vyznadujici{ se jednoduchou konstrukcf provddécich orgénd,
zaru®uje dosahovini vysoké p¥esnosti parametrd jednotlivgch pohybdl, tj. nepatrné chyby v kru-
hovitosti kruhového pohybu, jako? i p¥esné stanovenf Ghlu pokradujfciho pohybu paraleln&

s polom&rem v polérnich soufadnicich /r,Ypfi 7==konst./. Takovd jednoduchd mechanick4
konstrukce umoffiuje pou%it{ mikroprocesorového ¥fdicfho obvodu, &im% je odstran¥na nutnost
pou¥it{ slo¥itych ovlddacich systéml, kteréd maji krom¥ toho za nisledek vznik chyb, vyplyvaji-
cich ze sloZitych ¥et&zovych két.

Zafi{zeni podle vyndlezu bude v ndsledujfcim textu bli¥e popsino na p¥ikladé jeho provedent,
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s odvoldnim na doprovodnéd vyobrazeni, kterd zndzorhuji: obr. 1 - osovy fez p¥ipravkem podle
vyndlezu; obr. 2 - schema, zndzornujici hlavn{ kinematické pohyby, jako pohyb ndstroje po
kru?nici o polom&ru r a pokradujic{ pohyb ndstroje v zadaném sméru pod uhlemr v roviné x-y
v poldrnim systému souradnic.

V tdlese 1 p¥ipravku je uloZen hnaci{ h¥fdel 2, opatfeny vrtanim'provedenf excentricky
vi&i jeho ose ot&eni. V tomto vrtédn{i je otoln& uloZen hiidel 3, zakonleny Cepem 4. Osa Cepu
4 je viZi ose h¥fdele 3 pfesazena o stejnou excentrickou vzddlenost e, o kterou je pfesazeno
vrtdn! v hnacim h¥fdeli 2 vi&i jeho ose otd¥enf. Hnaci h¥idel 2 je opatfen hnanym oiuben?m
kolem 5, jsoucim v z&b&ru s hnacim ozubenym kolem 6, nasazenym na h¥fdeli hnacfho motoru 7.
Na hnacim h¥fdeli 2 je souose s hnanym ozubenym kolem 5 oto&né uloZeno polohovaci ozubené
kolo 8, jsouci v zdb&ru se spojovacim ozubenym kolem 9, nasazenym na h¥fdeli pomocného moto-
ru 10, synchronizovaného s hnacim motorem 7. Polohovaci ozubeﬂé kolo 8 je opatfeno kolikem
ii, uloZenym svym opa&nym koncem posuvn& ve spojovacim kuse 12, spojeném pevné& s Cepem 6.
Cep 6 je soutasnd oto&n& uloZen v ndstrojové desce 13 kfiZového stolu 14. Ki¥fZovy stal 14
je pevn& spojen s t&lesem 1 polohovaciho p¥ipravku.

V poloze zndzorndné na obr. 2, zaujimajf Zep 4 a kolik 1l ve spojovacim kuse 12 takovou
polohu vi&i hnanému ozubenému kolu 5, kterd je oznafena jako nulovd poloha. V této poloze
se osa otd&eni &epu 4 kryje s osou ot4deni hnacfho h¥idele 2 a v{ysledni excentricita systému
je tudi% rovna nule. V této poloze zpisobi synchronni zapojeni hnacfho motoru 7 a pomocného
motoru 10 p¥i rychlosti ot&leniw,, spojovacfho ozubeného kola 9 rovné rychlosti otdCenicw,
hnacfho ozubeného kola 6 a p¥i dhlu Ah spojovaciho ozubeného kola 5 soufasné rovném thlu
nato&eni ﬂz hnactho ozubeného kola 6, %e &ep 4 se ot&¥{i v ose otdfeni hnaciho hiidele 2 a
nevyvold tudi% 34dné’ pfestaveni k¥fZového stolu 14.

Zménou vzidjemné Ghlové polohy hnaného ozubeného kola 5 a polohovaciho ozubeného kola 8
momentdlnfm zavedenim od nuly odlifného rozdflu mezi rychlostmiqgi a w, je vyvolédna zmén;
polohy spojovacfho kusu 12 o dhel ®. V¢sledkem toho je, %¥e osa Cepu 4 vykond pohyb po kruZ-
nici a, jeji% maximdlni polomdr je roven dvojndsobné hodnot@ excentricity e pro Ghel « = 180°.
LeZ{~-1i dhel & v rozmezi mezi 0° a 180°, pak stejné rychlostiw, a @, vyvolaj{ pohyb osy
Zepu 4 po kruZnici b na poloméru r v&t3fm nef nula, ktery je p¥i tom men3{ nef dvojndsobnd
hodnota excentricity e nebo je ji roven. St¥ed této krufnice b se kryje s osou otélenfi hnaci-
ho h¥fdele 2. Hodnota poloméru r se pfenese na kfffovy stil 14. V systému je také realizovén
postupny pohyb néstrojové desky 13 k¥ffového stolu:14 a to v libovolném sm&ru od nulové
osy v rovind x~y, prifem? Y= £/0/ . :

Tento pohyb, vyplyvajici ze sloZfeni elementdrnich pohybid k¥iZového stolu 14 ve smérech
X a y, je vynucen postupnym pohybem &epu g; Cep 4 vykond postupny pohyb v tom p¥ipad&, kdy%
pti zadaném Ghlu se hnacf ozubené kolo 6 a spojovac{ ozubené kolo 9 otdleji v opa&nych smérech.
Uvedené pohyby jsou p¥end¥eny na nédstroj, upevnény na néstrojové desce 13 k¥f¥ového stolu 14.

PREDMET VYNALEZU

P¥ipravek pro polohovén{ néstroje v poldrnich soufadnicich, opat¥eny hnacim motorem
pohén&jicim v t&lese p¥ipravku ulofeny hnac{ h¥fdel, vyznalujici se tim, fe hnaci h¥idel
/2/ je opat¥en vrtdnim umist&nym excentricky vi&i jeho ose otdleni, p¥iCem? je v tomto vrtani
otodnd ulofen h¥fdel /3/ zakondeny Sepem /4/, jeho? osa ot&lenf je vidi ose otdfeni hfidele
/3/ ptesazena o stejnou excentrickou vzddlenost /e/, a %e uvedeny Cep /4/ hiidele /3/ je ptes
oto&n& a koaxidln& na hnacim h¥fdeli /2/ ulo%ené polohovaci ozubené kolo /8/ a pfes spojova-
c{ ozubené kolo /9/ spojen s pomocnym motorem /10/ ﬁak, e polohovacf ozubené kolo /8/ je
opatfeno kolikem /11/, ktery je svym opa&nym koncem suvn& ulofen ve spojovacim kuse /12/,
spojeném pevn® s Sepem /4/ h¥idele /3/, ulofenym oto&n& v ndstrojové desce /13# k¥fZového
stolu /14/.
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