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図 1 同 時 2軸 制御時の運動速度変化

図 2 同時 2軸 制御運動による軌跡

Angie deg

図 3 同時 5軸 制御時の運動速度変化

図4 同時5軸制御運動による軌跡と反転位置 (円すい)
半頂角15°,傾 き角15°,直径2CXl■lm,送り速度h山血

運動の様子が大きく変化することである。規格原案では,

円すい台の半頂角を15°としているが,円すい台の底面
を 15°傾けると,各 軸はすべて正弦波運動となって,急
激な速度変化をしないが,10° 又は 15°傾けた場合は,
正弦波運動ではなくなり,特 に 20°傾けた場合には,X
軸の速度変化が急激になり,円 弧軌跡からの狂いが大き
くなったりする。また,10° 傾けた場合には,軸 の反転

位置の数が多く現れたりする。ただし,こ の運動では,
急激な速度変化による追従遅れか,機 械の他の誤差によ
るものであるかを判断するのは難しい。(図3,図 4参照)

(2)一 定速度運動
一定の速度で運動している状態では,機 械の幾何学的

な精度や送り駆動機構の速度むら,バ ックラッシなどの

主に機械構造や機構に起因する誤差の評価が対象となる。

同時制御軸数は, 3軸 及び5軸である。同時 3軸制御
運動の場合には,ボ ールバーの感度方向の違いによって

図 5 同 時 3軸 制御運動の軌跡 (A軸 の接線方向)

図 6 同 時 5軸 制御時の運動速度変化

図7 同 時5軸制御運動による軌跡 (接線方向)

図8 ス イス提案の測定器 (Rtest)

検出される誤差が異なる。ボールバーの軸を円運動の接
線方向に設置すると,回 転軸の回転むら,例 えばウオー

ムギヤであれば,ビ ッチ誤差が検出される。(図5参 照)

それ以外の向きにおける運動では,ビ ッチ誤差は現れ

ない。そのことを利用して幾何偏差と検出された円弧の

偏心量とが一定の関係にあることを利用して,幾 何偏差
を求めることができる。

同時5軸 制御運動では,回 転軸が等速運動,直 進軸が

不等速運動となるが,全 5軸運動時の幾何偏差の影響,
ピッチ誤差,バ ックラッシの影響を評価できる。(図 6,

7参照)

5.ま とめ
この提案した規格原案に対して,ス イスから多くのコ

メントが寄せられている。とくにその中では,R‐tcstと呼
ばれる装置による測定を入れるように求められており,
それを代替試験方法として規定することを考えている。
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