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Oblast techniky

Technické feseni se tykd snimacde osové sily sestavajiciho

ze Sroubu, matice a zakladu stroje.

Dosavadni stav technikv

Znamé zafizeni pro méfeni pomérnych deformaci otédcejiciho
se Sroubu je tvofeno tenzometrickymi snima¢i pomérnych
deformaci umisténymi na dfiku Sroubu. V tomto pfipadé je

natice uloZena v zdkladu stroje. Nevyhodou uvedeného fegeni je

Lrocnest pfenosu mifer oo sLiralu z cradejiciho se Boay vovEenn
© roubu do mérici aparatury. Rovnéz velikost signdlu

tenzometrickych snimadd na pohybovém Sroubu neni dostatecna.

Dédle jsou pro méfeni osové sily znédméd zarizeni sestavajici
ze silomérnych &lent vloZenych mezi ¢leny retézce : éroub
- matice - zdklad stroje. Tyto silomé&rné &leny jsou rtzného
typu. Nevyhodou uvedenych zarizeni je montaZ dal$iho dilu do
rozméroveé zastavby. Dalsi nevyhodou je zvyseni poédtu
kontaktnich pfechoddi v fet&zci pfenosu silového toku, &im2

dochdzi k ovlivnéni presnosti a linearity mérené veliciny.

Podstata technického reseni

VysSe uvedené nedostatky do znadné miry odstranuje snimag
osové sily v pohybovém &roubu sestavajici ze Sroubu, matice
a zakladu stroje podle navrieného technického rfesSeni. Jeho
podstatou je to, 2Ze matice opatfend pfirubou s osazenim je
umisténa na zakladu stroje. Na opac¢né strané matice nes je
‘osazeni jsou instalovany odporové ténzometry a matice je

/
k zdkladu stroje pfipevnéna spojovacimi soucéstmi, které jsou




vV pfirubé matice uloZeny s vali. Tenzometry jsou na matici
optimalné umistény v tecném sméru a v radialnim sméru a jsou
zapojeny do mastku.

Vyhodou uvedeného fesSeni je moZnost sledovat osové sily
vV soucastech pri rotacnim pohybu, aniz by se muselo pouzivat
snimdni signalu z pohybujici se soucasti. Celkové provedeni
& montdZ  jsou znadné jednoduché. Neni potifeba dalsi
meziclanek, obvykle tvoreny vlastnim snimacim elementen, ktery
miZe zpisobit sloZitost zastavby a instalace. Dals$i vyhodou je
eliminace <tfecich ploch a obtiZné vyrobné zarucitelnych
okrajovych podminek pro takovéto snimaci elementy. Neméné
dilezitou vyhodou je i ekonomicky prinos spoCivajici
v levnéjsim a méne nérodéném principu méfeni. Dané zarizeni
umozZniuz e Cpiinmaliizovat nastaveni provozniho refipo oT0
pohybovy sSroub g ovliviiuje kvalirtu vyroby napfiklad pri
rovnani trubek.

Zapojeni tenzometrd do mistku a jejich umisténi do tedéného

a radidlniho sméru eliminuje vliv nesymetrického zatizeni
Pfiruby matice a v1iv proménné teploty okoli.

Prehled obrazka na_ vvkresech

Zarizeni bude blize pPopsano pomoci vykresd na kterych je
na obr. 1 znadzornén v narysu snima¢ osové sily v pohybovém
Sroubu podle navrzeného +technického feSeni. Na obr. 2 je
zndzornén tento snimac - osové sily v padorysu a na obr. 3 je

Znazornéno mozne schema  zapojeni odporovych tenzometrd

uvedeného snimace.




Prikladv provedeni

Pfikladny snima¢ osové sily v pohybovém Sroubu sestava ze

Sroubu 1

-

matice 2 a zakladu § stroje. Matice 2 opatfena
pfirubou s osazenim 4 je umisténa na zédkladu 5 stroje. Matice
2 dosedd mezikruhovou plochou u vnéj$iho okraje pfiruby.
K opaéné strané matice 2 neZ je osazeni 4 jsou pripojeny
odporové tenzometry 3 a matice 2 je k =za&kladu 5 stroje
pfipojena spojovacimi soucastmi § ve tvaru Sroubli, které jsou

v pfirubé matice 2 uloZeny s viili. Tenzometry 3

jsou na matici
2 umistény v teéném sméru a v radidlnim sméru a jsou propojeny
do zapojeni do mlistku. Tenzometry 3 jsou pripojeny k mérici
aparature, kterd je urlena pro zesileni a méfeni signaln

z tenzometrickych snimacld. Aparatura je modulové koncepce

a obsahuie mod.l “rijeni L modal zesioovads vetuponTto
signalu. Velikost v, .:upniho napéti je zoLrazovara radidkov,

nebo digitdlnim méridlem.

Vlivem osové sily ve S$roubu 1 vznika v dosedaci

mezikruhové plose 4 reakéni sila, ktera zplsobuje ohybové

naméhdni upravené pfiruby matice 2. Radidlni a tedné deformace

na horni strané matice 2 jsou snimédny odporovymi tenzometry

v 4

3 tak, aby se vzdjemné s&italy ve vysledny signal.
Dosazena citlivost snimade 0,4 mV/V pri zatizeni silou
1 kN. Presnost snimdni pFi r0zné poloze pohybového Sroubu

1l a zmé€neé toleranci jeho ulozeni 1%.

Pramvslova vvuZzitelnost

Snimaé osové sily v pohybovém Sroubu podle navrZeného
technického reseni nalezne uplatnéni zejména ve strojirenském

primyslu.
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NAROKY NA OCHRANU

1. Snima¢ osové sily v pohybovém Sroubu, sestavajici ze Sroubu,
matice a zdkladu stroje, vy zn a & u jici se tim, Ze
matice (2) opatfend pfirubou s osazenim (4) je umisténa na
zdkladu (5) stroje, pridemz k opacné strané matice (2) nez je
osazeni (4) jsou pripojeny odporové tenzometry (3) a matice
(2) je k zékladu (5) stroje pripojena spojovacimi soudastmi
(6), které jsou v prirubé matice (2) uloZeny s vali.
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2. Snimad csové silv pocle rarpiul, v vyzoanacujici
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t i m, 2e tenzometry (3) jsou na matic: (2) umistény v tednén
sméru a radidlnim sméru a jsou propojeny do zapojeni do

miustku.
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