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Kiegyensulyozas

-Kiegyensulyozatlansag eredete,
Kiegyensulyozatlansag fajtai, legfontosabb jellemzoi
vanyok

kiegyensulyozas

zas elokésziiletel




it Kiegyensulyozas

A forgo gépek nem megfelelo lizemelési dllapotanak egyik
leggyakoribb oka a kiegyensiilyozatlansag.
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fi Kiegyensulyozas

Kiegyensulyozatlansag: a forgasi tengely nem felel
meg a tomeg tengelyének.

apagyra hato centrifugalis erd 1X
forgasi frekvencian

Kiilso ero é

Centrifugilis er6




it Kiegyensulyozas okai

Altaldnos géphibak, melyek kiegyensilyozatlansdgot okoznak:

Lerakodott szennyezodés a forgorészen,

)ntési hibak (gdzbuborékok, zarvanyok, porézus szerkezet),
Orész excentricitas,

eghajlas (papiripari gépek),
1bak,

ok forgorészeinek egyenetlen tomegeloszlasa

hatasok (szivattyu lapatkerekek),
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Kiegyensulyozas

Kiegyensulyozatlansag fajtai és legfontosabb jeliemzoi:

Az idealis
allapot:

Geometriail
fotengely




it Kiegyensulyozas

Kiegyensulyozatlansag fajtai és legfontosabb jellemzoi:

Statikus
kiegyensulyo-
zatlansag:

Radialis és
tangencialis

[

Geometriail

fotengely FN\




it Kiegyensulyozas

Kiegyensulyozatlansag fajtai és legfontosabb jellemzoi:

Paros kiegyensulyozatlansag:

N AD
13?vuu

121)

111)

101)
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f\,A M
jalis és tangencialis

Geometriai X):
/

fotengely




if Kiegyensulyozas

Kiegyensulyozatlansag fajtai és legfontosabb jellemzoi:

Dinamikus
kiegyensulyo-
zatlansag:

ely, €s a szabad
ton kiviil metszi
"k 120

110
100

VdB

130

| .
i T

b "\ ool 1, [
Radialis és tangencialis




Kiegyensulyozas

Kiegyensulyozas: Az a tevékenység, melynek sordn a forgorész

tomegeloszlasat ugy valtoztatjuk meg, hogy annak szabad
tengelye adott ért€knél kevesebbel térjen el forgastengelyétol.




Minés. Vs,meg | Forgérészek,
fok (mm/s) | gépek

G 4000 | 4000 Lassan forgo, paratlan hengerszamu, stabil hajoé Diesel motor forgattyus hajtémuvei

G 1600 | 1600 Stabil, nagy kétitem( motorok forgattyus hajtémavei

G 630 630 Stabil, nagy négyutemd motorok, rugalmasan szerelt hajo Diesel motorok forgattyus hajtémuivei
G 250 250 Stabil, gyors négyhengeres motorok forgattyus hajtomivei
G 100 100 Hat vagy tdbb hengeres gyors Diesel motorok forgattyus hajtémuivei, komplett autd, teheraut6 és

mozdony motorok (dizel és benzines)

G 40 40 Autokerekek, keréktarcsak, csoportkerekek, csukléstengelyek.
Rugalmasan szerelt, gyors, hat vagy tébb hengeres négyutemi motorok forgattyus hajtémavei
Auték, teherautok és mozdonyok hajtomuvei

16 Csuklos tengelyek (propeller tengely, kardan) kilénleges kdvetelményekkel.
Apritégépek, mezégazdasagi gépek alkatrészei. Személy- és tehergk-ik, mozdonyok egyes alkatrészei
Hat vagy tobb hengeres motorok forgattyus hajtémuvei kiilénleges kdvetelményekkel

Gyartastechnolégiai készulékek alkatrészei, centrifuga dobok, papiripari hengerek, nyomdai hengerek,
ventillatorok, repllégép gazturbina forgdérészek, lendkerekek, szivattyulapatok, szerszamgeépek és alt.
gépipari alkatrészek,

Ozepes és nagy villamos motorok forgérészei,

tébmeggyartasu villamos motorok rezgéserds kdrnyezetben vagy rezgésszigetelt szereléssel,

eges kovetelményl robbandmotorok alkatrészei.

g;d;turbinék, turbégeneratorok, sugarhajtomuiivek, szerszamgépek,
nagy motorok forgérészei kiildénleges kévetelményekkel, kismotorok forgorészei
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Kiegyensulyozas

Vektoros kiegyensulyozas




Kiegyensulyozas

Vektoros kiegyensulyozas:

Vektor modszer kozvetleniil alkalmazhato a kiegyensulyozasnaél
kiegyensulyozashoz egy 4-1épéses eljarast kell elvégezni
ezdeti futasa, a vektor meghatarozasa

dbasuly adott helyre torténd felrakdsa utan a masodik
ektor meghatarozasa

enek, €s helyének kiszamitdsa vektormiiveletekkel,



Kiegyensulyozas

B30 40 350 10 =20 0
I[I=20 . [ a4 0
|
Vektoros - | o
[ ] / / 1
L]
kiegyensulyozas:
SO0 s 0
=290 7O
=280 80
=0 —— — —+ ——FF—F 1+ 190
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O 110
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|
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it Kiegyensulyozas

Préba suly:

Tul konnyt: a kiegyensulyozatlansag nem valtozik

ul neh€z: a hozzaadott probasuly sériilést okozhat
oba suly hozzavetdleges meghatarozasa

aly altal eldidézett erohatas a forgorész 10%-a
becsiése:

kozelitd becslésére tapasztalatok alapjan a
(acél forgorészek esetén):

tméro /2)* x 0,892 = Tomeg




ft Kiegyensulyozas

Vektoros kiegyensulyozas 1épései:

€t, és a referencia szogét
ordiagramon

270

180

90



ft Kiegyensulyozas

Vektoros kiegyensulyozas 1épései: 0

basilyos Futas

sulyt most helyezziik fel a forgérészre

hozzaadasaval egy 1j vektort =

L+TRIAL WT vektornak

180




fi Kiegyensulyozas

Vektoros kiegyensulyozas 1épései:

> Vektor Meghatarozasa

alat huzzunk az ,,0” vektor csucsabdl
ektorhoz. Ez lesz a ,, T vektor 270

sagot, melyet a proba suly

180

asat ,,0”-bol




ft Kiegyensulyozas

Vektoros kiegyensulyozas: 0

270

A.)a,T” €s,0” vektor 180

,» 1 vektorok kozotti sz6g meghatarozasdhoz. A
ora probasulyt kell felhelyezni ugy, hogy a ,,T”




it Kiegyensulyozas

Vektoros kiegyensulyozas:

roba Suly Felhelyezése

rrekcios tomeg helye példankban 52°, eltér a probatomegtdl, de milyen

legyensulyozatlansag megsziinteté€se ugy lehetséges, hogy az
a megfelelo méretli tdmeget helyeziink el.

yensilyozatlansag helye 22,5°

a nagyobb kiegyensulyozatlansag hatasat mérjiik, €s

ugy kapjuk meg, ha vektorosan kivonjuk az
GINAL vektorbol.




ft Kiegyensulyozas

Vektoros kiegyensulyozas:

ba Siily Felhelyezése

a vektor vonala az ORIGINAL vektor
7z ORIGINAL+TRIAL vektor

Original e

52 Degrees

ényleges ,,T” vektor a start 52 Degtees

Correction

ik el, akkor
sulyozatlansag



Kiegyensulyozas

Vektoros kiegyensulyozas:

» Heavy spot
Felbontasa

ehetetlen meghatdrozni a

Weight needs to /. Weight can be

be added here, added to bolts
but this is impossible! 1&2 instead.




Kiegyensulyozas

Vektoros kiegyensulyozas:

uly Felbontasa

, o« s 2 o s sz (Rl*Mlj (R2*M2)
ontott sulyok mennyiségének Kiszamitasa: R j* M, =| ——|+| ——;—
Cosa Cosf3
ekcios suly sugara
kcios suly mennyis€ge
ntott suly radiusza
ott suly mennyisége
tt suly radiusza
t suly mennyisége
a bontott 1 suly kozti szog
ontott 2 suly kozti szog
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Kiegyensulyozas

A kiegyensulyozasi eljaras

©



Kiegyensulyozas

Kiegyensulyozdsi eljards targyaldsa

y sikban torténo kiegyensulyozas

Heavy Spot Fhase Angle

Feference Fosition

©




ft Kiegyensulyozas
Kiegyensulyozdsi eljards targyaldsa

y sikban torténo kiegyensulyozas

Heavy Spot Fhase Angle

Feference Fosition

©




it Kiegyensulyozas
Kiegyensulyozasi eljards targyalasa:

Tobbsiku kiegyensilyozas

Kiegyensulyozo sikok szaméanak
hatarozasa

1 futas mindkét sikra




Kiegyensulyozas

A g€p elOkészitése

- szennyezodések.
idegen testek, |




Kiegyensulyozas

Suly helyek meghatarozasa

ROTATION

lyek megjelolése (filctoll,

NUMBER IN THE DIRECTION
OPPOSITE OF ROTATION

STATIONARY
POINT



Kiegyensulyozas

Suly helyek meghatarozasa

Helyes:




Kiegyensulyozas

Tachométer installalasa

130"

c1tol valo tavolsag: 15-30cm Target

NSAG! [: D250

vero szalag

-300



Kiegyensulyozas

Folyt. Kov.

©



DCX Balance szoftver

DLI Watchman® AQ204™ and DCX™ O=

Multiplane Balance”

Multi-plane / Multi-speed Balancing System
for Windows® 98 /2000

LPREILTI='Y]

@ Copyright 1098-2000 - PREDICTIDU! - A righls reserved
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DCX Balance szoftver

- DCX adatgyljt0 miszer

Rezgés-€Erzékelo

iegyensulyozas elemel

Multiplane Balance szoftver

0s tachométer (kabellel, betappal)

ro szalag (fekete festék, vagy fényes festék)

“



D Multiplane Balance
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DCx Multiplane Balance

=i B

File Edt Calc Optioh: Help
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" ' DCX Multiplane Balance _[O]:
Eile Bun Calz Optioh: Help
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" ' DCX Multiplane Balance _[O]:

FEile Edit Calz Optionz Help
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' *DC¥ Multiplane Balance =] E
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