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Vyndlez se tykd za¥izeni pro m&¥eni rlznob&Znosti a mi-
mob&Znosti rotalnich os soustroji. Zejména se tykd t&chto mEte-
ni u rotadnich soustroji velkych vykonl za provozu.

‘Dle zndmého stavu techniky se provdd&ji méFeni souososti
h¥ideld rota¥nich strojl geodetickymi metodami a strojnickym
mé¥enim rozestupu spojek setinovym indikdtorem. Hlavni nevyho-
dou t&chto m&¥icich za¥izeni a p¥isludnych metod je, %e prové-
d&ji m&¥eni pouze za klidu, ¥asto a% po vychladnuti stroje.
Geodetickd m8¥eni vyZaduji v&t3inou rozebrédni stroje, nebot
do lo%isek se misto rotoru vklddaji rotaini &leny s prizory
uzpisobenymi pro geodetickd mé¥eni. Proto se tato m&¥eni mo-
hou realisovat pouze p¥i generdlnich opravdch stroje. V &aso-
vych intervalech mezi generdlnimi opravami se provddéji stroj-
nickd m&¥eni za klidu stroje. Jejich podstatnou nevyhodou je,
%e neumo¥nuji mé¥eni za provozu, zejména za rovnové¥ného, ustd-
leného teplotniho stavu soustroji. VyPagenim soustroji z pro-
vozu se tento ustdleny teplotni stav porudi, proto je nutno
dekat, aZ soustroji vychladne. Je zFejmé, Ze vysledky m&¥eni
za studeného stavu se nemusi shodovat s m&¥enim za stavu te-
plého, ustéleného. |

VySe uvedené nedostétky jsou odstran&ny za¥izenim pro mé-
Yeni souososti h¥idelt rotadnich soustroji za provozu, které
bbsahuje oto8né h¥idele a spojku ji% jsou oba h¥idele spojeny
a které je vyznaleno tim, %e ve dvou rovindch riznob&Znych
k ose h¥ideld je instalovdno minimdln& 8 dvojic snimadd pro
bezdotykové m&¥eni vzddlenosti mezi &innou plochou snimale a
rotujici 84sti stroje. Osy &tyY¥ dvojic snimald jsou obsaZeny
v prvé rovingd a osy druhych &ty¥ dvojic snimall jsou obsaZeny
ve druhé rovind. V ka%dé rovin& jsou dvé dvojice snimadt umisté-
ny u rotujicich &4sti prvého stroje a dalsSi dv& dvojice sni-
madd jsou umistdny u rotujicich &4sti druhého stroje. Ka¥dd dvo-
jice snimald obsahuje dva snimale uloZené vzhledem k rotujici
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gdsti proti sob& posunuté po obvod& rotujici ¥dsti o thel 180°.
V8echny snimade jsow uloZeny v tuhfch &lenech, které jsou vSe-
chny navzdjem mechanicky spojeny pevnymi, tuhymi spoji nebo
gleny. ,
Jak bylo ¥eleno, v kaZdé ze dvou zvolenych rovin jsou
umistény Ety¥i dvojice Yelenych snimadh. Jejiclh vystupni sig-
ndly umo¥nuji v ka¥dé rovind vyhodnoceni &ty¥ veli&in. Jsou to
transladni posuvy obou h¥idell v obou rovindch a itithel naklon¥-
ni osy ka¥dého z obou h¥fdeld rovn¥% v obou rovindch., Stano-
venim rozd{ld fedenych velidin se ziskd v obou rovindch vzi-
jemny transladni posuv h¥idell a vzdjemné naklon&ni os obou
h¥ideld /dhel, ktery tyto osy sviraji v dané rovin&/. P¥itom
ob& roviny je moZno s vyhodou volit vzdjemn& kolmé. VZechny ve-
1i¢iny dohromady, to je vysledné velidiny z prvé i druhé rovi-
ny tvo¥i pak ortogondlni sloZky posuvi a dhld v obou zminé&nych
rovindch snimadt. Z tdchto slo¥ek je mo¥no vyhodnotit celkovy
vzdjemny transla¥ni posuv obou h¥ideld a celkovy vzdjemny tvhel,
ktery spolu sviraji{ ob& osy h¥idell. Ddle je mo¥no stanovit
ﬁhel'roviny, v ni¥ dochdzi k Fefenému celkovému transladnimu
posuvu a udhel roviny, v ni¥ dochdzi k ¥efenému celkovému vzi-
jemnému vhlu naklon&ni os obou h¥idelll. Pou%ité dvojice snima-
&% pro jeden vyhodnocovany signdl umoZnuji provést vyhodnoceni
vyslednych poZadovanych velidin tak, Ze uUdaje nejsou zdvislé
na posuvu nebo torzi Fefeného tuhého t&lesa, v né€mZ jsou snima-
e pevn& uchyceny. To znamend, ¥e pohneme-li tuhym t&lesem sni-
madd jakymkoliv zpdsobem v prostoru, pak vysledky mé&¥eni jsou
na pfemist&n{ nebo natofeni tohoto tuhého t&lesa nezdvislé.
Vysledné 1ihly/rovin, to je roviny transladniho posuvu, jako#

i roviny Yedeného maximdlniho ihlu natodeni os obou h¥ideld se
oviem vZdy vztahuji k urdité zvolené nulové ose na tuhém t&-
lese snimadd. % *edeného je také patrno, Ze vysledky m&¥eni ne-
zdvis{ na tom, zda tuhé t&€leso snimadd Je pevn& nebo odprufend
spojeno se zédkladnou, nebo alternativn& s fremou nebo lo¥isko-
vym stojanem jednoho z obou strojb soustroji., Ddle vysledky ne-
zdle%{ na teplotni dilataci tuhého t&lesa snimadlt, pokud tato
dilatace Jje ve v3ech smérech rovnomérnd. Mé¥eni provdd¥né za
provozu, to je p¥i otd¥kdch soustroji, umo¥nuje primsrovinim
hodnot vyloudit vlivy nerovnosti povrchu, neokrouhlosti nebo
"hézeni" povrchu, nerovnom&rnosti magnetickjch vlastnosti po-
vrchu. Je v8ak nutné, aby zmin&né rotujici &4sti byly pevnd spo-
jeny s p¥islu¥nymi h¥ideli soustroji. Prﬁmérovéni hodnot umo%¥-
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nuje rovnd# vyloudit vliv vibraci. Také nastaveni mé¥iciho sys-
tému je nejpPesndj3i p¥i otéd¥eni soustroji. PFi dobihdni sou-
stroji je moZno pozorovat vlivy loZisek v disledku zmén tloudt-
ky olejovych vrstev a% do stavu, kdy si Cepy v loZiskdch "sednou".
M&¥eni provdd&né za provozu umoinuje ddle pozorovat zmdny sou.
ososti h¥{deld v zdvislosti na p¥ikonu nebo vykonu soustroji
/souvis{ s teplotnimi dilatacemi t¥les strojt/, nebo v zdvis-
losti na deformacich zdkladd strojh atp.

. Na pripojenych vykresech jsou zndzorn&ny dv& alternativy
~ provedeni za¥izeni podle vyndlezu. Na obr. 1 je ndrys za¥izeni,
na obr. 2 je pidorys za¥izeni. Pfedstavuji spojku tvorici spo-
jeni mezi ob¥ma h¥ideli soustroji. Ddle je na t&chto obrdzcich
patrné umisténi celkem osmi dvojic snimadd. Na obr. 3 je ndrys
a na obr. 4 pidorys spojky s h¥ideli a celkem ogm dvojic sni-
ma¥t. Je to jind alternativa ¥eSeni dle vyndlezu. '

Na obr. 1 a 2 je pPikladné YeSeni za¥izeni pro m&¥eni sou-
ososti h¥fdeld rotadnich soustroji za provozu., Hf¥idel prvého
stroje 13 je natuho spojeny s prvou &dsti spojky 11, h¥idel dru-
hého stroje 14 je natuho spojeny s druhou gasti spojky 12. Osy
instalovanfch snimadd pro bezdotykové mé¥eni vzddlenosti mezi
¥innou plochou snimade a rotujici ddsti stroje jsou obsaZeny ve
dvou rovindch navzdjem kolmych., Ve svislé rovin& jsou obsaZe-
ny osy 8tyt dvojic snimadd 122, 3’a4;5%a6, 7°a 8, v hori-
zontdlni rovin& jsou obsaleny osy dalSich &ty¥ dvojic snimald
1"a 2% 3"a 4} 5"a 64 7"a 8V Ve svislé roviné rovnéZ dvé dvojice
snimafd 1"a 2§ 3"a 4} jsou umist&ny u rotujicich &asti prvého
stroje. Ddle ve svislé rovind dal${ dv& dvojice snimadd 5'a 6,
7°a 8’a v horizontdlni roving dv& dvojice snimadd 5"a 6} 7"a 8"
jsou umistdny u rotujicich &4sti druhého stroje. KaZdd dvojice
snimadd obsahuje dva snimade uloZené vzhledem k rotujici d4sti
proti sob® posunuté po obvodd rotujici Fdsti o thel 180°, pFi-
demZ vSechny snimaée~1'a2 §'a 1"aZ 8" jsou uloZeny v tuhych
&lenech 9, 10, které jsou v3echny navzdjem mechanicky spojeny
pevnymi, tuhymi spoji v jedno tuhé t&leso. Na obr. 3 a 4 je nd-
rys a pidorys druhého alternativniho uspordddni dle vyndlezu,
jeho¥ popis je zcela shodny s uvedenym popisem uspo¥dddni na
obr. 1 a 2. Ob& uspo¥dddni se navzdjem 1iSi pouze v tom, Ze podle
uspofdddni na obr. 3 a 4 jsou osy vSech snimadd kolmé na osu i
rotace, v p¥ipad® uspordddni podle obr. 1 a 2 jsou osy poloviny
snima&d kolmé na osu rotace, druhd polovina snimall md osy
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rovnob&¥né s osou rotace. Pro vysvEtleni funkce obou alterna-
tivnich ¥Ye3eni podle vynélézu je t¥eba oznadit st¥edni hodnotu
mezery /v mist® i Sase/ mezi Belem snimade a rotujici &dsti: s

a pridat indexy oznadujic{ &islo snimale a rovinu, v ni%Z je in-
stalovdn, Na pfiklad st¥edni vzduchovd mezera snimafe Eislo 5"
ve druhé rovin& /na p¥.. horizontélnl/ bude mit oznaleni sg atp.
Oznagdi- lﬂse ddle translaénl posunuti druhého h¥idele 14 ve ver-
tikdlni roving& sm¥rem nahoru /v kladném smyslu/ vi&i prvému
h¥ideli 11: a”, Ozna¥i-1i se ddle naklon¥ni osy druhého h¥idele
14 ve vertikdlni rovin& v kladném smyslu /to je proti rudiBkdm
hodinovym/ vzhledem k ose prvého h¥idele 13: o . Obdobn& je mo%-
no oznadit v horizontdlni rovin& transla®ni posunuti druhého
h¥idele 14 proti prvému h¥{deli 13:7a", V téZe rovin& naklon&ni
osy druhého h¥idele 14 vi¥i prvému h¥ideli 13: o«’. Pak pro uspo-
¥4ddni dle obr. 1 a 2 plati

a'="1a (s4+s;—s;—s;)+“/zv.(s;+ Sh —Si-8%)
@'= 2. (81+S¢ - $i - 8k) + “Vav- (S5+ S —Sk~8%)
ol ‘-3‘*299(’= "/2(8'34-3';-81,—55). YV
o = Z?odl-’—"- Yo (S3+S%-58,-88). /v

Pro uspo?fdddni dle obr. 3 a 4 plati
oznati-li se

m' = Yor (81+84~ 94 ~Ss)
W =Y (Se+8y~ 9283
v = fg’(&}+8$"32—'3i)
n' = Y§ (85488 - Sk -S1)

ak jé '
P Q' = Sy +86 -85Sk - um'+ hn

= i+ Sb-Si-Sk — am+ At
Jli@d'lz_m/."n’
ddll ﬁl@d”r’ m’l+ n’/
Pro ob& alternativni uspo¥dddni dle obr. 1 a 2 i dle obr. 3 a 4

‘sz obded( vzdjemné transla¥ni posuvy os h¥idelt a’, a"
a vzdjemné naklondni os h¥ideld &£, «L’. Jsou to ortogondlni
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slo¥ky vyslednych pfemistdni os do roviny vertikdlni a hori-
zontdlni., Celkové vzdjemné translaini posunuti os h¥ideld: a
a vzdjemné naklon&ni os h¥ideld: o je

Yo

2 2 24
) , <$==(dJ+cU')/&

a=(a* a
vznikne v rovindch natodenych proti roving& horizontdlni o thel
oznadeny: A

19 pg = @/ ’ A, = &/

Nagznatené linedrni operace a transformaci ortogondlnich sou¥ad-
nic na poldrni lze provést jednoduchymi zapojenimi s operadnimi
zegilovadi /nejsou predmdtem tohoto vyndlezu/ nebo zndmou digi-
tdlni technikou. Vysledné velidiny lze za provozu soustroji
sledovat a registrovat. Ize se presv&d¥it, Ze hodnoty vyslednych
veli¢in v uspofdddni dle vyndlezu nezdvisi na p¥ipadném pohybu
/torsnim nebo transla®nim/ tuhého t&lesa, v n&m¥ jsou snimade
uloZeny. Tuhé t&leso vznikne tuhym spojenim prvého tuhého &lenu
9 a druhého tuhého &lenu 10. Podminkou nezdvislosti vysledkd na
pohybu nebo pfemist&ni tuhého t&lesa je linearita snimadd, stej-
nd citlivost /mi%e byt vyrovndna soudtovym Elenem/ a zachovdni
tvaru tuhého t&lesa, prifem? rovnom&rnd teplotni dilatace neni
na zdvadu. Proto je vhodné upevnit tuhé t&leso ve t¥ech bodech,
aby pFeurdenim upevnovacich bodt nebylo t¥leso namdhdno. Tato
vlastnost za¥izeni podle vyndlezu je velmi vyznamn4, nebqf tuhé
t8leso miZe byt uchyceno na p¥iklad na zdkladnu, kterd mi¥e v me-
zich linedrnich rozsahl® pouZitfch snimadd vykazovat pohyb vzhle-
dem k prom&¥ovanym osdm h¥ideld.

V p¥ikladnych provedenich byly uvedeny dva tuhé leny 9 a
10, které vytvd¥eji tuhé t&leso. KeSeni podle vyndlezu neni na
zdvadu, jJe-li tuhé t¥leso slo¥eno z jednoho tuhého &lenu nebo
naopak z vice tuhych &lenl, Rovné% uvedené snimade mohou byt
insfalovény tak, Ze svymi Selnimi plochami jsou instalovény
misto u korpusu spojky pfimo u h¥fidelt. Nastaveni snimadd miZe
byt provedeno v soustroji, které bylo se¥fzeno pFed uvedenim do
provozu, nebo miZfe byt alternativn® provedeno na kalibradnim
vdlei, Ktery nahradi dva souwosé h¥idele. V tomto pripad® mus{
byt zarudeno, %e tuhé t&leso nezm&ni p¥emontovdnim tvar tak,
aby nastalo nepfipustné ovlivn&ni vysledkl m&¥eni. V n&kterych
pt¥ipadech se ne%ddd vyhodnoceni v¥ech uvedenych veli¥in, na p#i-
klad postali pouze transladni posuvy, nebo jen thly naklondni.
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Pak postadi oviem misto osmi dvojic snimadd pouze &ty¥i dvoji-
ce snimadd.
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Zae¥izeni pro m&¥eni souososti h¥ideld rotaénich'soustroji
za provozu obsahujfci otodné h¥idele a spojku, jiZ jsou oba
h¥idele spojeny}vyznaéené tim, Ze ve dvou riznob&Znych rovindch
k ose h¥ideld prvého stroje /13/ a druhého stroje /14/, jsou
instalovédny snimale /1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 1% 2% 3% 41 5u &
7 8"/  kde osy prvych &ty¥ dvojic snimadd /1, 2, 3, 4
5, 6, 7, 8,/ jsou obsa¥eny v prvé rovin& a osy druhfch &ty¥
dvojic snlmaéﬁ /1Y 2% 3% 4% 5% 6% 7% 87/ jsou obsaéeny ve
druhé rov1néH;L“5rvé roving dv& dvojice snimadd /1, 2, 3, 4,/
a ve druhé rovin& rovn&Z dvé& dvojice snimadd /1" 2% 3% 4%/ jsou
umist&ny u rotujicich ¥dsti prvého stroje /13/ a dal3i Sty¥i
dvojice snimadd v prvé rovin& /5, 6, 7, 8,/ a ve druhé rovind
/5% 6% 7% 8%/ jsou umistdny u rotujicich 84dsti druhého stroje
/14/f7kazdé dvojice snimadt /1, 2, 3, 4, 5, 6, 7T, 8, 1} 2%

3% 4y 5% 6) 7% 8"/ md vzdjemn& oba snimade vzhledem k rotuji-
ci ¥4sti proti sob& posunuté o thel 180°, pridem? vSechny sni-
made /1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 1% 2% 3% 4% 5% 6% TY 8%/ jsou ulo-
Yeny v tuhych &lenech /9/, /10/, které jsou vSechny navzdjem
mechanicky spojeny pevnymi tuhymi spoji v jedno tuhé t&leso.

2 vykresy
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