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W celu zapewnienia najlepszego dziatania zalecane jest otwarcie
tego portfolio PDF w programie Acrobat X, Adobe Reader X
lub w nowszej wersji ktoregos z tych programow.

Pobierz program
Adobe Reader!
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Propozycja konstrukcji MZT Zalacznik 8 do SWZ

Propozycja konstrukcji modutow
funkcjonalnych mechanicznych zespotow
technicznych (MZT)

Dla maszyny technologicznej do doczotowego zgrzewania
tarciowego

WPROWADZENIE

Stanowisko badawcze z maszyng W2M ma mie¢ budowe modutowg. Mechaniczne zespoty techniczne
maszyny (nazywane skrotowo ukladem MZT) majg okre$lone przeznaczenie funkcjonalne. Dzigki temu na
stanowisku bedg mogty by¢ testowane rdézne odmiany technologiczne urzadzenia w zaleznosci od
dobranych konfiguracji konstrukcyjnych poszczegolnych modutow.

PRZYKLADOWA KONFIGURACJA

W tym zalaczniku pokazano przyktadowy zestaw modutéw funkcjonalnych dla jednej z wielu
analizowanych konfiguracji. Zaprezentowana konstrukcja spetnia wymagania techniczne, ktére podano w
rozdziale ,,Specyfikacja techniczna” dokumentu gtéwnego ,,Opis przedmiotu zaméwienia” (OPZ —
zatacznik 7 do SIWZ). Wykazaly to analizy konstrukcyjne prowadzone na modelach brytlowych maszyny
W2M. Konfiguracje, zaprezentowang w tym zatgczniku w postaci zestawieniowych rysunkoéw 2D,
oznaczono F5(FsFvFo+N4c)+R4+MFM 4. Stanowisko z maszyng W2M w tej wersji zawiera:

— Zsp. R —zespdt wrzeciona napedzajgcego przedmiot ruchomy, tzn. wirujgcy przy zgrzewaniu,

— Zsp. N - zespdtimaka utrzymujacego przedmiot staty, tzn. nieruchomy przy zgrzewaniu, dodatkowo
zawierajacy sprzegto ktowe i sitomierz

— Zsp. F-zespdt napedu posuwistego ruchu roboczego, w czasie ktérego zachodzi speczanie i spajanie (ten
zespot zawiera liczne podzespoty Fs, Fv, Fo i zestawy czujnikéw do pomiaru przemieszczenia dla uktadu
sterowania i DAQ)

— Zsp. A -zesp6t RAMA = stoti porzeczka zwigzane 4 kolumnami + suwak przemieszczany 4 Srubami

— Zsp. B -zespdt STOJAK = postument dla ramy

— Zsp. C-zespot NAPED = uktad przeniesienia napedu na suwak.

Nr postepowania: ZP 1 2021 _WIP_ITW 2021 UrebySPD 1
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zlozenie_Fo6b+Fv






. o2+ Fs (sruba+serwo)

pozycja zespofu nie jest zqodna z pofozeniem w maszynie
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NF12(z)+nkF 29
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Sruba Fs (ver) rev.8






FsFvFo (sruba/klin/oprawa)
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R4d (wrzeciono)
oprawione  typ|
mocowania w plycie dodatkowe]
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R4d (wrzeciono) » A5a (rama) typ1

Mmocowanie R4d na ptycie dodatkowej RO6 w suwaku A16a ramy Aba
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R5a (wrzeciono) * A5a (rama) typ1 (zaciskane)

R5a (bez R01) zaciskane w specjalnej tulel R11 mocowanej do ptyty
dodatkowe] R06 przykrEcanej do suwaka A16a ramy ASa
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