,,,,,

CESKOSLOVENSKA

SOCIALISTICKA

REPUBLIKA
(19)

POPIS VYNALEZU
K AUTORSKEMU OSVEDCENI

252 778

(1) (B1)

1)

(23) Vystavni priorita 51) Int. CI4
(22) P¥ihlsgeno 06 12 85 ( )H 02 K 11/00
(21) pv 8918 - 85
URAD PRO VYNALEZY _
(40) Zvefejngno 12 02 87
A OBJEVY (45) Vydéno 30.4.1989
(75)

Autor vynilezu

§IMEK JIRf ing., €Sc., PRAHA

(54)

Aktivni systém uloZeni rotoru

Zatizen{ Fedf aktivni systém uloZeni

rotoru. Aktivni systém je tvofen tak, Ze
tlakové komory pod podpé&rami naklédpécich
segmentd loZisek jsou pfes regulatni or-
gdny a servomotory spojeny se zdrojem
tlakové kapaliny. Servomotory jsou pfipo-
jeny na mikropo&{tat, ktery je zaroven
pifipojen na tlakovd &idla v tlakovych ko-
mordch lozisek a na ¢idla zatizeni umisté-
nd na posuvnych podpérdch. Na mikropotitad
Je ptipojeno nejméné jendo z c¢idel teplo-
ty, tlaku tloustky olejového filmu
¢ddlo vibraci ¢epu umisténych na naklépé-

nebo

cich segmentechv kazdém loZisku, Ddle na
mikropo&ita¢ jsou pripojena nejméné dvé
tidla polohy rotoru a otédckové tidlo ro-
toru.
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Vyndlez se tyké aktivniho systému uloZgni rotoru s vice
kluznymi loZiskami s naklépdcimi segmenty, u né&€ho%¥ se re3f za-
ti¥eni segmentl a moZnosti nastavit optimélni pom¥ry v lo%isku.

Podle znémého stavu techniky se osy jednotlivych lo¥isek
sloZitych rotorovych soustav se tfemi a vice loZisky nastavuji
p*i montéZi ustavovénim loZiskovych stojand nebo pénvi. Osy lo-
Yisek jsou ustaveny tak, aby se za provozu dostaly do %édané po-
lohy. P#i ridiznych provoznich refimech vSak mi%e nésledkem mecha-
nickych deformaci a teplotnich dilatac{ dochézet ke zm&ném usta-
venl a tim i k pretdZovén{ n¥kterych loZfisek, &im% se sniZuje
Jjejich Zivotnost a zna¥n& stoupd riziko havédrie. Jsou znéma za-
- Fizeni k vyrovnéni souososti soustroji za provozu, u nich%¥ jsou
.k nosnym prvkim lo¥isek pfipojeny regulovatelné zdroje pro privod
nebo odvod tepla. Znémé je rovn&Z teplosmé&nné dstroji pro vyrov-
névéni teplot jednotlivych &dsti nosnych prvkd, ¥im% se zabranu-
Je jejich deformaci. Nevyhodou takovychto zarizeni jsou pomalé
reakce na zm&ny provoznich stavi a nemoZnost aktivné& ovlivnovat
chovéni soustavy, napi. potlalit zesilené vibrace, zplsobené
zvySenim nevyvéienosti rotoru.

V¥Se uvedené nedostatky jsou odstrandny aktivnim systémem
uloZeni rotoru podle vyndlezu, jeho% podstatou je to, %e tlako-
vé komory pod podp&rami naklédpZcich segmentd loZisek jéou pies
regula®ni orgény se servomotory spojeny se zdrojem tlakové kapa-
liny. Servomotory jsou pfipojeny na mikropo¥ita¥, ktery je zés
roven pripojen na tlakové &idla umistdnd v tlakovych komordch
loZisek a na ¥idla zatfZfeni umist¥nd na posuvnjeh podp&réch.

Ne mikropo&ital je piipojeno nejmén& jedno z &idel teploty ole-
jového filmu, &idlo tleku olejového filmu, &idlo tloustky olejo-
vého filmu nebo ¥idlo vibraci &epu, umisténych na nakldp&cich
segmentech v kaZdém loZisku. Ddle na mikropo&ital jsou pFipoje-
na nejmén® dv& &idla polohy rotoru a oté¥kové ¥idlo rotoru.

Vyhodou aktivniho systému uloZeni rotoru spolivé v tom,
fe reakce systému ne zm&ny provoznich stavl je prakticky okem¥i-
té. Systém umoZnuje nastavit optimélni poméry v ka¥dé kluzné
plose, takfe lze nap¥iklad sniZit na minimum ztréty tdenim a zs-
roven zvy¥it spolehlivost a trvanlivost lo¥isek. Je také moZné,
aby se systém do urdité miry p¥izpisobil ostatnim funkinim
téstem soustavy, naptiklad lopatkovéni nebo ucpdvkém, co¥ umo-
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ni odstranit pr{&iny n&kterych budicich sil, vyvolanych na-
p¥iklad po obvodu promé&énnymi spérami v lopatkovéni, ucpdv-
kéch nebo generdtorech. : |

Na pPipojenych vykresech je znézornén priklad aktivniho
systému uloZen{ rotoru podle vynédlezu, kde na obr.l je zné-
zorn&na propojeni lo%iska a na obr.2 je zndzorndn systém s
tfemi loZisky.

Aktivmi systém uloZeni rotoru se sestdvé ze t¥i loZisek
L1, L2, L3 s naklép¥cimi segmenty 27, 28, 29, které jsou ulo-
¥eny na posuvnych vpodpdréch 4, 5, &, pod kterymi jsou vytvo-
reny tlakové komory 1, 2, 3 e mechanické dorazy 7, 8, 9. Tla-
kové komory 1, 2, 3 u loZisek Ll, L2, L3 jsou pres reguladni
orgény 10, 11, 12, 30, 31 se servomotory 13, 14, 12, 32, 33
spojeny se zdrojem 16 tlakové kapeliny. Servomotory 13, 14,
15, 32, 33 jsou pfipojeny na mikropodftal 40, ktery je zéro-
ven pripojen na tlakové &idla 17, 18, 19 umist®nd v tlakovych
komoréch 1, 2, 3 lo¥isek 11, 12, L3 a na ¥idla 20, 31, 22 za-
tiZen{ umist®néd na posuvnych podpé&réch 4, 5, 6 loZisek 11,
12, L3. Ne mikropo¥ita® 40 miZe byt p¥ipojeno nejmén® jedno
z &idel 23 teploty olejového filmu, &idlo 24 tlaku olejového
filmu, ¥idlo 25 tloudtky olejového filmu nebo ¥idlo 26 vibra-
ci %epu, umisténych na naklép&cich segmentech 27, 28, 29 v
ka¥dém loZisku L1, L2, L3. Na mikropoZitad 40 jsou dédle piipo-
jena nejméné dvé &idla 34, 35 polohy rotoru a otélkové &idlo
36 rotoru. Do tlakovych komor 1, 2, 3 pod posuvnymi podp&rami
4, 5, 6 je pPrivédina ze zdroje 16 tlakové kapaliny ples fegu-
la¥n{ orgény 10, 11, 12, 30, 31 tlakovéd kepalina, jejiZ tlak
‘je snimén tlakovymi &idly 17, 18, 19. Soulasn& je pomoci &i-
del 20, 21, 22 zati{Zeni(napfiklad tenzometrickych) snimdgrio za
ti¥en{ neklépdcich segmentl 27, 28, 29. Tlakovéd &idls 17, 18,
19 a %idla 20, 21, 22 zatifeni jsou pfipojena na mikropoditad
40, ktery prostifednictvim servomotord 13, 14, 15, 32, 33 ne-
stavuje reguladni orgény 10, 11, 12, 30, 31 na pot¥ebnou hod-
notu. Jako doplnkové informace z jednoho nebo vice naklépdcich
segmentd 27, 28, 29 dostévé mikropolita¥ 40 \deje z &idel 23
teploty olejového filmu, z €idla 24 tleku olejového filﬁu, z
%idla 25 tloudtky olejového filmu nebo z ¥idla 26 vibraci Zepu.
8igndly z tlakovych ¥idel 20, 21, 22 a signdly z &idel, které
dévaji doplﬁujici informaci o olejovém filmu v loZisku L1, L2,
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L3 jsou vedeny do mikropoditale 40, odkud jsou vysilény re-
gula¥ni povely pro *izeni tlaku v tlakovych komoréch 1, 2,

3 prost¥ednictvim servonometru 13, 14, 15, 32, 33 a regulald-
nich orgént 10, 11, 12, 30, 31. {idla 34, 35 polohy rotoru
snimaji polohu rotoru vzhledem ke skiini stroje, co% umoZni
pripadné posunuti rota¥ni osy do polohy potfebné k dosaZeni
optimélnich pom&rd z proudové nebo ucpéwkové Edsti stroje.
Pri monté%i soustrojf{ se mechanické dorazy 7, 8, 9 naklédp&cich
segmentd 27, 28, 29 na nich% spodivéd tiha rotoru ustavi pomo-
ci mechanickych dorazl 7, 8, 9 podle vypo&tené priihybové &éry
rotoru. Mechanické dorazy 7, 8, 9 nezatiZenych naklédp&cich
segmentd 27, 28, 29 lze nastavit tak, %e loZiskové vile znad-
né pievyduje obvyklé hodnoty a teprve po spultdni stroje se
prostrednictvim tlakového oleje nastavi piftlalné sila, pre-
vySujici odstfedivé sily od mevyvéZenosti. Nastavené hodnoty
tlaku mohou byt korigovény podle vibraci &epd v jednotlivych
loZiskéach L1, L2, L3, eventudln& podle teplot a tlakl v ole-
jovém filmu, pripadnd i tloudiky filmu. V pripad®, %e zatile-
ni nakldp&cich segmentd 27, 28, 29 prendSejicich tihu rotoru
pPestoupi predem zadanou mez, zvy3i mikropo&ita® 40 prostifed-
nictvim servomotord 13, 14, 15, 32, 33 a reguladnich orgéni
10, 11, 12, 30, 31 tlak v tlakovych komoréch 1, 2 3 soused-
nich loZisek, ¥imZ se dané loZisko odlehdi. Rovn&% tlaky v
tlakovych komoréch 1, 2, 3 zati{Zenych naklép&cich segmentl
27, 28, 29 1ze korigovat podle doplnkovych informacf. Na mikro-
podital 40 je moZno p¥ipojit i otédkové &idlo 36, jeho% sig-
nél lze poufit piimo pro regulaci tlaku v tlakovych komoréch
1, 2, 3 nezati¥enych neklép&cich segmenti.
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Aktivni systém uloZeni rotoru sestévajfci z nejmén¥d t¥i
lo¥isek s naklép¥cimi segmenty, které jsou uloZeny na.
posuvnyeh podpdrdch, pod kterymi jsou vytvoreny tlakové
komory a mechanické dorazy, vyznaleny tim, Ze tlakové
komory (1), (2), (3) lo%isek (L1l), (L2), (L3) jsou pres
regula&ni orgény (10), (11), (12), (30), (31) se servo-
motory (13, (14), (15), (32), (33) spojeny se zdrojem
(16) tlakové kapaliny, prilem¥ servomotory (13), (14),
(15), (32), (33) jsou ovk&ddng mikropo¥ftadem (40),
ktery zéroven ovlacdd - tlakovéd ¥idla (17), (18),
(19) umist¥nd v tlakovych komoréch (1), (2), (3) loZisek
(L1), (L2), (L3) a na &idla (20), (21), (22) zati%eni umis-
t%né na posuvnych podp&réch (4), (5), (6).

, Aktivni systém podle bodu 1, vyzna&eny tim, ¥e na mikropo-

ita& (40} je pPipojeno nejmén¥ jedno z ¥idel (23) teploty
olejového filmu, ¥idlo (24) tlaku olejového filmu, &idlo
(25) tloustky olejového filmu nebo ¥idlo (26) vibrac{ &epu,
umi{sté&nych na nakldp&cich segmentech (27), (28), (29} v
ka¥dém loZisku (Ll), (L2), (L3).

Aktivni systém podle bod& 1l a 2 vyznaleny tim, %e na mi-
kropodfte¥ (40) jsou pfipojena nejmén& dvé gidla (34),
(35) polohy rotoru.

o ,
Akpivni systém podle bodu 1, 2 a 3, vyznaleny tim, Ze na
mikropo¥ita¥ (40) je pripojeno oté¥kové ¥idlo (36) roto-
I"l.

2 vykresy
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