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Obor:Konstrukce stroji a zafizeni Zaméfeni: Obrabéci a montazni stroje

AUTOMATIZACE VYROBNiCH STROJU

Vyuziti ¢asového fondu stroje (Sankeyuv diagram), tvrda a pruzna automatizace, hlavni
rozdily, vztah k sériovosti vyroby, priklady realizace.
Vznik CNC stroje, vzajemné vazby CNC systému, piizplsobovacich obvodul, pohont,
stroje a okoli (logické ¢lenéni CNC systému na ¢asti CNC - PLC - COM). Zakladni
struktura a funkce systém CNC (systémovy program) pracujicich v pevném Casovém
rastru  (pferuSitelné a nepferuSitelné programy, jejich priorita). Zakladni funkce
uzivatelského programu soucasti (partprogram). Zakladni funkce uzivatelského programu
pro programovatelny automat (PLC).
Vysvétlete funkci polohového servopohonu: zesileni Kv, polohova odchylka za klidu a za
pohybu, odezva na skok rychlosti, odezva na skok zat€zujici sily a na periodicky
proménnou zatézujici silu (razova a frekvencni dynamicka tuhost), staticka a dynamicka
presnost.
Hlavni parametry, podle kterych se posuzuje kvalita pohonu posuvu:
0 Propustné pasmo (vétsi nez 70 Hz),
o Nerovnomérnost malych rychlosti (mensi nez & = 0,1);
o Dosazitelné polohové zesileni (vétsi nez Kv = 20 pro rotaéni pohony resp. vétsi nez
Kv = 60 pro linearni pohony):
g Dynamicka tuhost (zhruba vétsi nez 200 N/um).
Popis a funkce elektrického servopohonu. Konstanta motoru, stanoveni to¢ivého momentu
a rychlosti. Pracovni oblast stejnosmérnych a stfidavych pohoni (v soufadnicich tocivy
moment - rychlost). Pouzivané typy pohont a jejich porovnani.
Popis a funkce elektrohydraulického servopohonu. Konstanta motoru (pracovni objemy),
stanoveni tofivého momentu a rychlosti. Pouzivané typy motort a servoventitt a jejich
porovnani. Udrzba hydraulickych obvodi servopohonii (filtrace a vymény hydraulické
kapaliny, Zivotnost servoventilu). Stanoveni velikosti pohonu (orientaéné postup pit
vypoctu).
Hlavni zasady pro navrh polohovych servopohoni
o MINIMALNI VOLE
Celkova hysterese v polohové smy&ce pohonu (ville a ztrata pohybu vlivem
pasivnich odpori a konecné tuhosti) mensi nez 10 (max.20) inkrementdt odméfovani
(zpravidla 0,01 resp. 0,02 mm).
o MAXIMALNI TUHOST
Vlastni frekvence mechanickych ¢asti pohonu (napf. suport na pruziné uloZeni
sroubu) vétsi nez 50 Hz (min. 30 Hz).
o MALE PASIVNI ODPORY
Celkové pasivni odpory redukované na hfidel motoru mensi nez 20 % (max. 40 %)
trvalého toéi\{ého momentu motoru. Pomér tieni za klidu a za pohybu mensi nez 1,2.
o0 PRIMERENY MOMENT SETRVACNOSTI
Celkovy moment setrvacnosti zatéze (bez momentu setrvaénosti motoru) redukovany
na hiidel motoru mensi nez 120 % (max. 300 %) momentu setrvacnosti motoru.
Mechanické uspofadani pohont posuvil. Konstrukce pievodd (spojky, ozubena kola,
ozubeny femen, planetové, cykloidni a harmonické pfevodovky, optimalni prevod, svérna
spojeni naboje a hiidele). Tuhost mechanickych &asti pohonu, piedepnuté a nepiedepnuté
spojeni.
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