Technické pokny pro profilova kolejnicova vedeni

Profilové kolejnicové vedeni umoziiuje linearni  Tridy presnosti

pohyb pomoci kuli¢ek. Diky aplikaci kulicek K dispozici jsou profilova drazkova vedeni ve trech tfidach pfesnosti. Pro kazdou tfidu pfesnosti je uvedena
mezi kolejnici a pohyblivym pojezdem miize ~ maximalni relativni tolerance.

profilové kolejnicové vedeni dosahnout velmi
presného linearniho pohybu. Ve srovnani s
béznym kluznym vedenim pfitom koeficient
tfeni dosahuje pouze padesatinové hodnoty.

Na zakladé fazeni fad kuliGek na bazi
dvoubodového kontaktu se Etyfmi fadami
kuliéek v kontaktnim dhlu, ktery vzdy ¢ini
45°, dosahuje profilové kolejnicové vedeni
konstantnich nosnych hodnot ve vSech
smérech hlavni zatéZe pfi dosahovani brousend dorazova hrana brousena dorazova hrana
znamenitych provoznich vlastnosti. Timto

zplisobem Ize profilové kolejnicové vedeni

pouZivat v riiznych montaZnich poloh4ch a (um)p\ 40
muzZe mit nejriznéjsi vyuZiti. 30 normalni - (N)
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Na3e profilova kolejnicova vedeni odpovidaji Délka kolejnice - (mm)

trznimu standardu a mohou nahrazovat

linearni vedeni stejné konstrukee i od jinych S X

, o Trida presnosti
vyrobcu.
normalni (N) | Vysoka (H) | Presnost (P)

maximalni odchylka u Tolerance vysky H1 +0,1 +0,04 -0,04
systémii s jednim pojezdem Tolerance délky E +0,1 +0,04 -0,04
maximalni odchylka u AH1 0,03 0,02 0,01
systém(i s nékolika pojezdy AE 0,03 0,02 0,01
Rovnobéznost chodu plochy C vici plose A viz diagram
Rovnobéznost chodu plochy D viici plose B viz diagram

Predpétové tridy
S ohledem na rlizné poZadavky uZivateld jsou profilova kolejnicova vedeni k dostani ve étyrech riiznych predpétovych
tridach. Vyssi predpéti zlepSuje tuhost a redukuje pruznou deformaci pfi zméné zatéze.

Trida Predpéti Predpétova sila Pouziti u Priklady pouziti
70 bez predpéti i - konstantni smér zatizeni - Linedrni osy
- nepiesné montazni povrchy - Posuvna a tazna zafizeni
0,02C - konstantni smér zatizeni - Gravirovaci stroje
Z1  [lehké predpéti (C = dynamicka nosnost) |- slabé narazy a vibrace - Balici stroje
- malé zatéze - Manipulaéni technika
o 0'959 - pozadovana vysoka presnost ) POIOh(,M{C_I J'et{n(')t‘ky
72  |stfedni predpéti (C = dynamicka nosnost) - momentové zatiseni - Rychlé privadéci jednotky
- Méfici technika
0,07C - vysokd pozadovana tuhost - Obrabéci centra
Z3  [silné predpéti (C = dynamicka nosnost) |- narazy a vibrace - Brousici stroje
Is - té7ka zatizeni - Velké vrtacky
Vypocet zivotnosti:

Nominalni Zivotnost L miiZe byt vypocitana pomoci nasledujiciho vzorce:

3
|_=( Cy, ) . 50000 m
P

L = nomindlni Zivotnost (m)
Cqn =  dynamicka nosnost (N)
P = dynamické ekvivalentni zatizeni (N)




