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- CARACTERISTIQUES DU CUH MORI SEKI 4 AXES bT 9
NH5000 DCG™A4aD
Centre de fraisage horizontal
ultra-precis et ultra-productif
Cours
Course longitudinale (axe X) 710 mm Surface de travail 500 x 500 mm
Course transversale (axe ¥) 610 mm Diamétre maximal admissible sur la palette 680 mm
Course Verticale (axe Z) 610 mm Charge admissible sur la palette 500 Kg
Distance du nez de broche d la table 155-765 mm | Hauteur maximale des pieces 710 mm

Configuration surface de bridage 24 trous taraudés M16
Angle d'indexation minimum  0.001°

Temps d'indexation 1.2 sec / 90°
Broche : Avances :
Vitesse de broche maximale 10 000 tr/min Vitesse rapide 48 m/min
Nombre de gamme de vitesse 1 Avance 1420 000 mm/min
Couple maximal 178 N.m Avance « JOG » 4000 mm/min
Nez de broche IS040

Changeur d'outils automatique :

Type I5040

Capacité de stockage 60 outils
Diamétre maximum des outils adjacents 100mm
Diamétre maximum des outils contigus 150mm

Longueur maximale des outils 350 mm
Masse maximale admise 10 Kg
Temps de changement outil/outil 25s

Temps de changement copeau/copeau 4 s

Changeur de palette automatique :

Nombre de palettes 2
Méthode de changement Rotative

Temps de changement 8s
Moteurs :

Moteur de broche 11715 KW
Moteur d'avance 4.8 KW

Moteur de pompe hydraulique 3.7 KW
Dimensions machine :

Hauteur 2890 mm
Espace au sol 2700 x 4020 mm
Masse au sol 12 000 Kg




REPERAGE DES SURFACES

COUPE A-A
ECHELLE1:5

Licence d'éducation SolidWorks
A titre éducatif uniquement
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MMT MITUTOYO éléments palpés et construits :point droite MMT MITUTOYO éléments palpés et construits .cercle plan,cylindre '
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Type de constuction -

?:4-«*
Sal e

e o Bt
LS~ cercle palpé / cercle intersection plan sphere
\ cercle construit cercle intersection plan cdne
7 cel

cercle théorique rcle intersection plan cylindre
cercle contenu

Elément Plan
- Type de constructio

Connections d'éléments
(projection sur plan ou sur droite)

point théorique plan palpé
point milieu plan construit
point intersection plan théorique
plan médian
[J—— i e et S 7 e S ] plan de syméTrie
l| Etément Droite i entre 2 points

¢ Type de construction -

| Elément Cylindre
1 - Tvpe de constiuction -

: ,, >>l
\ e

droite Palpée/ \r‘oifz intersection ” ‘ /
. {12 . \ cylindre palpé
droite connections d'éléments droite paralléle Y ':: IFi)ndre construit
(construite avec d'autres éléments) passant par un point Y . .
cylindre théorique

droite théorique droite tangente
droite milieu
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MMT MITUTOYO Création d'un repére lié & la piéce

e Iocalisfion:

MMT MITUTOYO mesure d

DT 12b

localisafion de:

Translation
principal ou rotation
Orientatidn
// droite Origine
W X Aot | ?, e\ Passant par un point
Différentes solutions Axe orientation origine
de définition du repére principal
e Plan 1 Ligne 2 Ligne 2 + ligne 3

Plan 1 + cercle 2 + ligne 3

(X.,Y.2)
Tplan 1+ ligne 2 + ligne
Plan 1 Cercle 2 + Plan1(Z)
cercle 3 +Cercle2(X,Y)
Plan 1 + cercle 2 + cercle 3
Plan 1 Ligne 3 Plan1(2Z)
+Cercle 2 (X,Y)
=" plan 1 + cercle 2 + ligne 3
pid | Pland Ligne 3 Plan1(Z )+ cercle 2

+ligne3(X,Y)

Cylindre | Cylindre 1 +
1 point 2

Cylindre 1 (X ,Y)
+point 3 (Z)

cylindre 1 + point 2 + point 3

M7 | Cylindre | Cylindre 1+

@ 1 cercle 2

Cylindre 1 (X ,Y)
+point 3(Z)

Cylindre 1 + cercle 2 + point 3
ER

Cylindre Droite 2
1

cylindre 1 + droite 2 + point 3

Cylindre 1 (X ,Y)
+point 3 (Z)

™~ | Cylindre Droite 2

s

Cylindre 1+ droite 2 + point 3

Cylindre 1 + droite 2
(X.,Y)}point3(Z)

boutonniére

Position théorique

TIPESCP






