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n]=[n|=N|@l Einleitung und Aufgabenstellung

Einleitung
= Der Auftraggeber entwickelt derzeit eine fiinfachsige Frasmaschine.

= Die Berechnungen des Ausgangsentwurfs haben ergeben, dass die Zielwerte fir die Steifigkeit und die dynamische
Nachgiebigkeit nicht erreicht werden. Auf Basis der Empfehlungen wurden die folgenden Anderungen vorgenommen:

— Y-Schlitten: 50 mm breiter und Z-KGT-Festlagerbock vorne

— Z-Schlitten: 50 mm breiter, Rippen oben und unten, Ruckwand
— Abstutzung hinten flr Werkstlck- und Werkzeugspindelgehause
— Z-KGT mit Fest-Fest-Lagerung

Aufgabenstellung
= Bewertung des Uberarbeiteten Entwurfs

Ausgangsentwurf Uberarbeitung
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DlEll'IlaLlf Relative Nachgiebigkeitsfrequenzgange in X-Richtung
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DlEll'IlaLlf Relative Nachgiebigkeitsfrequenzgange in Y-Richtung
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DlEll'IlaLlf Relative Nachgiebigkeitsfrequenzgange in Z-Richtung
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n)=nl Nl Zusammenfassung

Statisches Verhalten 5_0 Statische Steifigkeit
Die statischen Steifigkeiten liegen fur den Uberarbeiteten Entwurf 5 L Ziel > 20 Nl/}Jm
liber dem Zielwert von 20 N/um. =. |

A

Dynamisches Verhalten 19{ 21,1 \

Die maximale dynamische Nachgiebigkeit sinkt von 0,32 um/N auf 20 B
0,19 um/N, so dass der Zielwert von 0,2 um/N erreicht wird. 10

Die dynamische Nachgiebigkeit in Y-Richtung bei der Biegung und

Torsion des Z-Schlittens kann mehr als halbiert werden.

o

Die Biegung von Werkzeug- und Werkstiickspindelgehause ist K e KyvreL K2z e

durch die jetzt vorhandene Abstiitzung nicht mehr auffallig. S e dynamische Nachgiebigkelt
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