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MIKRONAPED O ZMIENNEJ CZU+L0SCI POZYCJONOWANIA

Ee i e mrres,

EE W artykule przedstawiono naped makro — mikro do prze-

5 mieszczert liniowych z elementami sktadowymi w postaci

:‘ silnika skokowego i specfalnej Sruby réZnicowej. Przedstawio-
g ny mechanizm umozliwia szybkie dojscie cztonu wyjSciowe-
'L go do Zadanego potozenia i doktadne pozycjonowanie w wy-
li: branym zakresie ruchu.

3 1
Do podstawowych parametrow technicznych uktadow napedowych do przemieszczen liniowych z wy-

kbrzystaniem silnikow elektrycznych nalezy zakres i kinematyka ruchu oraz czutosé pozycjonowania.
Przy wzrodcie czutosci zmniejszajg sie parametry kinematyczne i znacznie wzrasta czas pozycjonowa-
nla W celu poprawy parametrow technicznych stosuje sig -odpowiednie sterowanie. iub specjalne rozwig-
zama mechaniczne. W niniejszym opracowaniu przedstawmno druga alternatywe na przyklradzne nape-
dq liniowego makro—mikro z elementami skJradowyml w postaci silnika skokowego i $ruby réznicowej.
W’mecharuzmach Srubowych transformujgcych ruch obrotowy silnika na ruch liniowy elementu wyjs-
clowego sa stosowane $ruby zwykte lub roznicowe. éruby zwyklte charakteryzujg sie duzym skokiem

i ma)a czuloscig pozycjonowania, a Sruby réznicowe, dla ktérych skok elementu wyjéciowego moze
blifé dowolnie maty i zalezy tylko od réznicy skokéw gwintu zewnetrznego | wewnetrznego, moga
cﬁarakteryzowaé sie matym skokiem, a wigc duza czutoscig pozycjonowania. Optymalny mechanizm
érﬁbowy bedzie to mechanizm, ktéry w catym zakresie ruchu pracuje jak mecharizm ze $ruba zwykta
a"w dowolnie wybranym podzakresie jak mechanizm ze $rubg réznicowa. Warunek ten spe}nla kons-
trukc]a przedstawiona na rys. 1.

Rlich obrotowy watka silnika 1 przekazywany jest za pomocg sprzegta sztywnego przesuwnego 2 na
tk;leje posrednig 3, ktéra ma wykonany gwint zewnetrzny przystosowany do wspotpracy z korpusem
4o nieznacznie wigkszym skoku od gwintu wewngtrznego przystosowanego do wspétpracy z watkiem
vwfyjs'ciowym 5. Tuleja pos$rednia 3 jest sprzegnigta za pomocg sprzeggla sztywnego przesuwnego 6 z tu-
|éja zabierajacg 7. Podczas obrotu watka silnika 1 poprzez tuleje 3 ruch jest przekazywany na tuleje
zdbierajaca 7, ktéra za posrednictwem kotka 8 po pewnym kacie obrotu zabiera pierdcieri 9, kt6ry z ko-
lel po wykasowaniu luzu obrotowego przenosi ruch na nastepny pierscien. Kotki 10 ostatniego piers-
Clienia sg sprzegniete ze specjalnym sprzegtem {przekréj A—A) sktadajacym sig z dwdch sprzegiet cier-
nch jednokierunkowych ustawionych wzglgdem siebie przeciwsobnie,to znaczy blokujgcych obrét
W{]ednym i drugim kierunku na zasadzie zakleszczania wateczkow 11. Tarcza wewngtrzna sprzegta 12
lest poiaczona za pomocy sprzegta sztywnego przesuwnego 13 z watkiem wyjsciowym 5.

Jezeln podczas obrotu walka silnika 1, a wigc tulei 3 i 7, wszystkie pierscienie 9 zostang zabrane to kot
ki 10 ostatniego pierécienia naciskajac na wateczki sprzegta 11 odblokuja to sprzegto i watek wyjsio
V}v mechanizmu 5, ktdry jest sprzegnigty obrotowo z tarcza wewnetrzng sprzegta 12 obraca sig zgo-
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Rys. 1. Mikronaped liniowy o zmiennej czuiosci; A—A sprzegto specjalne;B~B mechanizm zahierajacy

dnie z obrotami watka silnika 1. Skok watka wyjSciowego 5 na jeden obrét watka silnika 1 r'owny jest
skokowi gwintu zewnetrznegc.) tulei posredniej 3. Realizowany jest ruch makro. Jezeli watek silnika 1
zacznie si¢ obracacé w przeciwnym kierunku to kotki 10 nie dziaiajg na wateczki sprzegta 11, a wiec
tarcza sprzeggta 12 jest zablokowana wzgledem korpusu 4 i watek wyjsciowy 5 nie moze sig obracaé.
Skok watka wyjsciowego 5 na jeden obrét watka silnika 1 réwny jest réznicy skokéw gwintu zewng-
trznego i wewnetrznego tulei posredniej 3. Realizowany jest ruch mikro.

Taki ruch watka wyjéciowego 5 bedzie az do momentu gdy wszystkie pierscienie 9 na skutek dziala
nia kotkéw B obrécg sig do wykasowania fuzu obrotowego i nastapi odblokowanie sprzegta w wyniku
nacisku kotkéw 10 na wateczki sprzegta 11 w przeciwnym kierunku. Przy dalszym obrocie watka sil )
nika 1 obraca sie réwniez watek wyijsciowy 5 i wéwezas skok tego watka réwny jest skokowi gwintu
zewnetrznego tulei posredniej 3 — ruch jest makro. '
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Rys.2. Charakterystyka statycsm

/ .0( ‘ mvkronapedu
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Cﬁ'arakterystyka statyczna oméwionego napedu liniowego o ruchu makro—mikro przedstawiona jest
| naitys.2. Przy obracie watka silnika,w tym samym kierunku,ruch jest makro 1—I1, a przy obrocie
wErzeciwnym kierunku dia kilku obrotéw watka ruch jest mikro ti—I11l, przy czym po wykonaniu
tych obrotéw dalej ruch jest makro H1-1V. Przedstawiony mechanizm umozliwia szybkie dojécie do
iasdanego potozenia i dokfadne pozycjonowanie w wybranym zakresie ruchu.
’ Péframetry techniczne napedu liniowego makro—mikro:
—E’silnik skokowy typ FB 20—24, producent WAMEL Warszawa,
— skok znamionowy silnika 159,
j ~skok elementarm; walka wyijsciowego przy ruchu makro 25 um,

—Ekok elementarny watka wyjsciowego przy ruchu mikro 1,5 pm. '
—*akres ruchu makro 20 mm,
—fzakres ruchu mikro 0,2 mm,
—doktadnosc pozycjonowania 1 um,
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