1. Цель и задачи работы
Целью работы является закрепление лекционного материала по устройству, работе и кинематическому разбору приводов металлорежущих станков.
Задачи работы:
· изучить устройство и кинематику коробки скоростей или подач металлорежущего станка. Составить кинематическую схему изучаемого узла;
· определить параметры зубчатых колес привода;
· произвести запись и подсчет передаточных отношений привода;
· выполнить эскизы панели управления и механизма переключения скоростей.
2. Теоретические сведения
2.1. Приводы металлообрабатывающего оборудования
В металлообрабатывающих станках имеются приводы главного движения, подач, установочных перемещений и другие, осуществляющие движение рабочих органов (шпинделей, столов, суппортов и т.д.).
Под приводом подразумевается совокупность устройств, обеспечивающих движение рабочего органа, и сам рабочий орган.
В совокупность устройств привода входят:
· источник движения, например, электродвигатель или какой-либо рабочий орган, от которого должно передаваться движение,
· устройства, передающие движение (одиночные и групповые зубчатые, ременные, гидравлические и другие передачи; механизмы, изменяющие направление движения; механизмы, преобразующие движение из вращательного в поступательное или наоборот, из непрерывного в прерывистое, и т.п.),
· валы, опоры, муфты и прочие элементы и устройства, обеспечивающие работу механизмов.
Приводы могут быть регулируемыми, позволяющими изменять скорость рабочего органа ступенчато или плавно, и нерегулируемыми.
Для ступенчатого регулирования скоростей обычно применяются различные групповые передачи или группы передач.
Группа передач – это механизм, состоящий из двух или более переключаемых передач, расположенных между двумя валами.
Часть передач и устройств или все регулируемого привода конструктивно оформляются в виде коробки скоростей (привод главного движения) или коробки подач (привод подачи).

2. Теоретические сведения
2.2. Кинематическая цепь
Совокупность передач привода называют кинематической цепью.
Условное изображение кинематических цепей всех приводов станка вместе с источниками движения и рабочими органами, выполненное в контуре важнейшей проекции станка, называют его кинематической схемой.
Элементы кинематики на схеме даются в общепринятых условных изображениях. Некоторые условные изображения представлены на рисунке 1, в частности, соединение детали о валом: свободное для вращения (рисунок 1,а), подвижное без вращения (рисунок 1,б), глухое (рисунок 1,в); муфта кулачковая односторонняя (рисунок 1,г); зубчатый конус механизма Нортона (рисунок 1,д); накидная и скользящая шестерни то го же механизма (рисунок 1,е); накидная шестерня механизма Нортона, сопрягаемая с широкой шестерней (рисунок 1, ж).
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Рисунок 1 – Условные изображения элементов кинематики
При необходимости изображения кинематической схемы кого-либо узла станка она, как и кинематическая схема всего станка, вычерчивается в развернутом на плоскость виде с соблюдением примерных пропорций и в контуре узла.
2.3. Снятие кинематической схемы узла
Снятие кинематической схемы узла, т.е. рассмотрение и изображение на бумаге кинематических цепей изучаемого, узла следует начинать от первого вала, ведущего, через промежуточные к последнему, ведомому. Валы, начиная с первого вала привода, нумеруются римскими цифрами; кроме того, первый и последний валы обозначаются буквами:
· ведущий – ВЩ;
· ведомый – ВМ.
Шестерни обозначаются буквами Z с цифровым индексом по возрастающей от первого вала к последнему. Если, например, валы I и II связаны группой передач, то наименьшее колесо на валу I (ведущем) обозначается Z1, связанное с ним – Z2, следующее по величине на ведущем валу – Z3, связанное с ним – Z4 и т.д.
Пример исполнения кинематической схемы приведен на рисунке 2. Привод, схема которого показана на рисунке 2, содержит:
· между валами I и II реверсивный механизм с фрикционной муфтой М ;
· между валами II и III группу передач на три скорости;
· между валами III и IV, IV и V две группы передач на две скорости каждая.
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Рисунок 2 – Кинематическая схема коробки скоростей
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2.8. Обозначение рукояток управления
Пример записи обозначения рукоятки управления, показанной на эскизе (см. рисунок 3), числа возможных положений и назначения показан ниже:
	№ п/п
	Обозначение
	Число положений
	Назначение

	I
	А
	3 (I, II, III)
	Для управления перемещением блока-тройки по валу II



3. Задание на работу
Каждому индивидуально работающему студенту преподавателем предлагается дать письменный ответ на контрольные вопросы.
4. Порядок выполнения работы. Оформление отчета
1. Ознакомиться с практической работой.
2. Написать ответы на контрольные вопросы п.5

5. Контрольные вопросы
1. Что называют приводом? Виды приводов.
2. Что называют кинематической цепью?
3. Что называют группой передач?
4. Что показывает кинематическая схема?
5. Как определить модуль зацепления?
6. Что показывает и как определяется коэффициент ψ.
7. Как записывается полное передаточное отношение привода?
8. Что позволяет определить уравнение кинематического баланса?
9. Что такое "группа передач"? Есть ли группы передач в исследуемом приводе.
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2.7. NepekntovyeHne ckopocTen

M3MeHeHWe nepefaToyHOro OTHOLIEHUSI MPUBOAA OCYLLECTBISIETCA NPU NEPEKIIOYEHUN Nepeaay rpynn ¢ NOMOLLBIO CrieLmarnbHbIX MEXaHU3MOB,
4acTo NPUBOAUMBIX PYKOSITKaMW ynpaeneHusi (pucyHok 3). Ha ackuse naHenu ynpaeneHusi LenecoobpasHo nokasbiBaTb BO3MOXHbIE MOMOXKEHUS
PYKOSITOK ynpaBrneHusi, 0603Ha4vas camu pyKkosiTkv — GykBamu, a UX BO3MOXKHbIE MONOXEHUS — PUMCKUMU Litppamm.

PucvHOK 3 — 3cku3 naHenu vnpasneHus
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PucvHok 1 — YcriosHbie u3o0bpaeHusi 31ieMeHmo8 KUuHeMamuku
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PucyHok 2 — KuHemMamuyeckasi cxema Kopobku ckopocmeli
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2.4. OnpegeneHue yucen 3y6bLeB U MoaynsA

MapameTpbl 3y64aTbix Koriec peanbHoW KOpoBkM MOryT BbiTb onpeaeneHbl CreayoLwmM obpasom:

uncna 3ybbeB — NOACHETOM;

° pacyeTHbli Moaynb — No opmyne:
sz
p
My, =——— 1
P42 M

[ns pacyeta no cdopmyne (1) HEO6xoAUMO 3HATL HaPYXHbIN AUaMeTp Dmp oflHOro U3 konec rpynnbl nepegady. OH 3amMepsieTcsi C NOMOLLbIO
KPOHLMPKYNSA U NMMHENKN UMW LUTAHrEHLMPKYNS.
PacuyeTHblii Moaynb cpaBHMBaETCA CO CTaHAAPTHLIMU 3HAaYEHUSIMU MOAYNen U3 crneaytoLero psaa.

m, mm 1 1,25 1,5 1,75 2 2,25 25 2,75

daKTM4ecKkUit MoayNb NPUHUMAETCS paBHLIM BrivikanLLeMy CTaHAapTHOMY 3HAYEHUIO.

KoadhuumeHTb! LWnpWHBI 3y6beB ANs KaXAOoM LUECTEPHU MOTYT GbiTb onpeaeneHs! no popmyne:

=L
w=— @

rAe 6 — WnpKWHa 3y64aTtoro Koneca, noslyYaemasi 3aMepoM LUTAHTEHLMPKYNIEM UMK FINHENKOM.

Yalue Bcero 3HaueHus i HaxoasaTcs B npefenax 6...10.
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2.5. YpaBHeHue KUHemMaTu4yeckoro 6anaHca

YpaBHeHWe KuHemaTuieckoro GanaHca CoCTaBnATCA B TPEX BUAAX, PasnuyatoLLMXcst (hOpMOii 3anuch NEPEfaToUHbIX OTHOLLEHUI, BXOAALMX B
ypaBHeHue. [NepefaToyHble OTHOLIEHUS Mepeday rpynn 3anucbiBatoTcsl B CKoBkax Yepes TOYKy C 3ansTol B MOpsiAke BO3pacTaHusl, HauMHas C
MeHbLuero. Jllo6oe nepeaaToyHOe OTHOLLEHWE NPEACTABNAETCA B BUAE OTHOLIEHUS Yucen 3yGbeB BEAYLLErO W BEAOMOTO KOMEC.

MpumMep 3anucu ypaBHEHWI AN NPUBOAA, M306PAXKEHHOTO Ha pUCYHKe 1:
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B ypaBHeHusX ngps v Rigyjy — YacToTbl BPALLEHNs NEPBOTO W NOCAEAHEro Basos NpUBoaa.
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2.6. PacyeT MMHUManNbHOIro U MakCMMaribHOro nepefaTo4YHOro OTHOLWEHUMN

PacyeT MUHUMANLHOMO U MaKCUManbHOrO NepPeaaToyHbIX OTHOLLEHWI BLINOMHSAETCS CriedyomuM o6pasom (Hanpumep, 451 NPUBOAA MO PUCYHKY,
2):

_a % Zl3=20-25.20-22=0,089
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