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1. UvoD

Vv ramci spoluprace Katedry textilnych a ecdevnych strojov na
v38T v Liberci a a.s. MINERVAZ Boskovice bole navrhnuté
zadanie diplomovej prace. Problematika sa tyka dynamickej a
kinematickej analyze pritla&neho a podavacieho mechanizmu
%ijacieho stroja MINERVA 72112-101. Vypoditané hodnoty mam
porovnat s nameranymi hodnotami, ktore ziskam meranim priamo
na %ijacom stroji MINERVA 72112-101.

Sijacie stroje sa skladajd =z tychto hlavnych funk&nych

mechanizmov:

mechanizmus pohvbu ihly

mechanizmus podavania %ijacieho materialu
mechanizmus zachytenia smyZky

mechanizmus pritlaku

mechanizmus pre posuv Zitého materialu
mechanizmy v&etne prevodov

kostra stroja

w N O b W e

regula&ng zariadenie.

Mechanizmy ad.l., a%¥ ad.7.,sU uZ tak dokconalé, Ze firmy
vyrdbajdce #2ijacie stroje sa vyvejom tychteo mechanizmev sa
zacberajd len okrajove, ale as od Casu sa na svetovych
vystavach objavujda firmy, ktore navrhnu nejake nové
riefenie, ale ten zakladny princip zostava rovnaky.

Moja diplomova praca je zamerand na pritla®ny mechanizmus a
podavaci mechanizmus priemyselneého &ijacieho stroja

MINERVA 72112-101.




2. Clenenie #3ijacich gtrojov

Konstrukcia #Bijacieho stroja je podmienenia uUZelom jeho
pouZitia. v priebehu 20.storofia vznikle velké mnoZstvo
%ijacich strojov s rozmanitymi konZtruk&nymi odechylkami. Pre
prehladnost a zlepBenie orientdcie sa zaviedlo Zlenenie
strojov podla zdkladnych hladisk
- v&eobecneho,

- technickéheo,

- vyyuZitia.

Veobecné &lenenie podla:

- y&elu pouXitia :pre domacnost, remeselni a priemyselmu
vyrocbu,

- povahy prace : Yahké, strednée, tazke,

- gruhu vykonavane] coperdcie : napr. zoivacie, obnitkovacie,
dierkovacie,gombikovacie a pod.,

- odvetvia vyreby : bieliztove, na vrchné odevy, na cobuv, na

pleteniny, atd.

Technické *lenenie podla

- druhu tveorenéhe stehu sa stroje zaraduju do 7 tried. KaZda
trieda prestavuje samostatnd skupinu stehov & moZnostou
zaradit 99 stehov. Toto Zlenenie pouZivajd vietci vyrobcovia
strejov:
- vonkaj&ich rozlisovacich znakov

tvar hlavy

-plochy — 100, 300, 400 strieda stehov/,

-5 vyvySenou zakladovou doskou - 300, 400,

-ramencoveé — 300,

~skrirtove — 500, 800,

-%pecidlneho tvaru — 100, 400, 600, 700.




uloZenie hlavy na podstavci
~-boléne,

_\.(e.zné;

— ostatngch funk¥nych a kontruk&nych hladisk
pofet ihiel : jedneihlové, dvejihlové a viacihlové,
ulcfenie ihiel : vertikalne, heorizontalne, Sikme,
tvar ihly : rovny, hafikovy, radiusovy,
po&fet niti: jedna, dve a wviac,
spdsob podavania materialu : spodné, vrchné, ihlove, di-

ferencidlne a pod.

Clenenie podla vyuZitia

- podlfa vykonu
pomalobeZneé do 2500,
rychlobeZné do 5000,
vysckootafkové nad 5000.

2.1. Model 8ijacieho stroja

V¥ konfek&#nych dielBdach nachadzame velké mnoZstvo réznych
typov Bijacich strejov. Pre lep8iu corienticiu boli spolotné
prvky a funk&né zariadenie &ijacich strojov zZobecneng

a vznikel tzv. model &ijaciehc stroja.
Hlavng &asti 8Bijacieho stroja
Ka¥dy %ijaci streoj sa sklada z funk&nych zariadeni, ktore

zabezpeduijd jeho funkciu. Vzajomna Casovd vizba jednotlivych

zariadeni umeo¥Muje wvlastny #ijaci proces.



Hlavnymi Zastani modelu Eijacieho streoja su

- mechanizmus pohybu ihly,

- mechanizmus podavania &1 jacieho materialu,
- mechanizmus zachytenia sludky,

— mechanizmus posuvu Siteheo materialiu,

- mechanizmus pritlaku,

- mechanizmus prevodu,

- teleso &ijacieho stroja,

- mazanie #ijacieho streja,

- podstavec &ijacieho stroja,

- elektricke pristlufenstvo,

- pridavne zariadenia.

Mechanizmus pchybu ihly v spolupraci s pritla&nym
a podavacim mechanizmom zaisti pracu s nitou, =zZarull
vytvAaranie sluliek a ich pretahovanie materialom Y¥iadanym
spdsobom. Mechanizmy zabezpelujuce pohyb ihly sa 1lisia
a mé&%u ihlou pohybovat po priamke, po drahe coblukovej alebo
priestorove]. Pohvb ihly je synchronizovany S pohy bom
stehotvorngho mechanizmu chapafa alebo slukovalZa.
Synchronizdcia pohvbu tychto mechanizmov je zajistovana
spolu s pohybom pritlagnych a podavacich mechanizmov,

prevodmi a réznymi pohatacimi mechanizmami.

Mechanizmus podavania #i jacieho materialu. Ulochou tychto
mechaniznov je priviest Zijaciu nit k miestu jej spracovania
a2 zaistit spravne a bezchybné vytvaranie stehowv.

Patria sem

~ nitové mechanizmy —tvorené ihlovou ty&ou v  gspejent
s nastavitelnymi vodi®mi nite alebeo nitovymi pakami
v spojeni S nastavitelnvymi vodi&mi, neckrdhlymi kotu&ami
v spojeni

stavitelnymi vodiZmi alebo sustavou pak.

[}

- vodide nite — napr. plechove {ploche, kolikové), dratene atd.

- brzdy - napina&e rézného typu.




Mechanizmus =zachytenia slutky - zakladna funkcia Jje

tvorenie stehov a ich kladenie do riadku k vy konaniu

techneoleogicke] operacie - k vytvoreniu 3Svu. Su  rézne]

konsStrukcie, liBia sa podla druhu vytvaranghe stehu a podl a
povahy prace, na ktora m& byt stehotvorny mechanilzmus

pouZity.

Mechanizmus posuvu Sitého materialu - po vytvoreni kaZdeého
stehu je nutné posunut %iteé dielo v smere Bitia © urdita
diZku - diZku stehu, aby sa mohol opakovat cyklus vytvorenia
dalsiehe stehu. Toto posunutie 2itgho diela zabezpelujd

podavacie mechanizmy.

Mechanizmy pritlaku sluZia k pridrZaniu Sitéhe materidlu
besceens

na Ppracovnu dosku 8ijaciehe streoja a pomahajd podavacim

mechanizmom zabezpedit posun Sitého materialu pri vytvarani

stehov.

Mechanizmus prevodu a pohonu - &ijaci strej je zostaveny
z mnohych mechanizmov, ktoré musia byt wvzajomne funkZne
viazang, aby ako celcok mohol spravne pracovat. K tomuto
funk#nsmu spojeniu sluZia pohalacie mechanizmy a prevedy.
Okrem toho sluZXia aj k prenosu pohybu a tofivéhoe momentu

z pohonnej jednotky na hlavny hriadel %ijacieho stroja.

. \ / / . g T
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umiestend jeho jednotlivé mechanizmy. Zakladné Sasti telesa - .

P

Sragni s

%ijaciieho stroja sua:

- ramenc,

- zakladova doska./

Tvar a konstruk®ng prevedenia suU rézne podla typu Zijacieho

stroja. KonZtruksne materialy pre vyrobu telesa Zijacieho
stroja =u viA&¥Binou liatiny, Yahke zliatiny a plasticke
5

Teleso 5ijacieho stroja je t& Zast stroja, v ktorej suas il

2




hmoty, popripade kombindcia tychto materialov.

Mazanie ¥ijacieho stroja. Systém mazania sluZi k zaisteniu
trvalej a bezporuchovej prevadzky 8ijacieho stroja. Je nutne
zabezpedit mazanie hlavne trecej plochy klibov, Sapov,
hriadelov a loZ¥isiek. Rozli¥ujeme tieto druhy mazani:

- miestne mazanie,
- skupinove mazanie,

- rozprascovacie mazanie.

- Aakrre  prveton LRI YN e b " apter e "f;,‘u, [ o el e s i
-
Podstavec $Sijacieho stroja. Sijaci gtroj v&etne pridavnych
a pomocnych zariadeni a mechanizmov sa mentuje na

podstavec,ktory umoZiiuje Jjeho pracovng vyuZitie. Podstavec
zaistuje stabilitu &gijacieho stroja a ~ zabratiuje
neZiadajucemu kmitaniu.

Podstavec sa sklada zo

- stojanu,
— pracovnej dosky.,
- pohonu vietne instalacie,
- zakladného priglusenstva.
Elektrické prislulSienstvo. Sem patri elektromotor;

osvetlenie #ijacieho stroja a elektroinstalacia.

Pridavné zariadenia ulah&ujuy BiZke pracu a zvyEujd akost
%itia. Pridavng =zariadenia rozdelujeme do dvoch zakladnych

skupin:

- z&kladné pridavné zariadenia : bezprostredne suvisia
= niektorym pracovnym zariadenim &ijacieheo stroja. Podla
dselu mdZu byt:

- ovladacie,

- funk&ne,

- gpojovacie,




- kontrolne.
- pomocné pridavng zariadenia : sd to tzv. pridavné aparaty.
Ich funkcia nie je =zavisla na pohyvbe alebo funkcii

zariadenia %ijacieheo stroja. K pomocnym pridavnym zariadenim

patria:
- vodiZe Bitého materialu,
- pritla&né Bpecialneé pitky pre vytviranie skladov materialu,
- zariadenia k vytvaraniu skladov Bitého materidlu a na8ivanie
prvkov,
- zariadenia na spojovanie niekolkych dkonov a operdcii,

- ostatng pridavné zariadenia.

3. Mechanizmus na podavanie materiilu

3.1. Funkcia mechanizmu na podavanie materialu

Tento mechanizmusg slu¥i na posun materidlu pofias Sitia.

Spravidla posuva material o rovnaka wvzdialenost, ktora

zodpovedsd dI'Zke stehu. DI2ka stehu sa &iselne vvjadruje

. v omm, alebo je to velkost podania ur&enid udajom o polte

gtehov na 1 cm, pripadne anglicky palec (inch). Pri

jednoduchsich podavacich mechanizmech méZe byt draha

materidalu ovplyvnena aj péscbenim pracovnika a pogas 3itia sa

mé&Ze zZmenit. MoZnost zZmeny di¥ky drahy je dana urditym
rozsahom. Sitie dopredu a dozadu je dané zmenou zmyslu
s podavania. Tieto zmeny funk®#ne zabezpefuje mechanizmus

regulacie dizky stehu a spitnéhoe Hitia, ktory je suastou
mechanizmu podavania. Nachadza sa  vnutri framdormyr~ hlavy,t

ovliadacie prvky su na povrchu.




Stroje @ uzavretym

pracovnym cvklom majd Programovo

riadeneé podavanie, bez mofnosti zasahu do programu podavania

pocas Sitia. Kazdy podavaci mechanizmus sa aklada =z dvech

funk&nych Zasti obr &, 3.

- viastny podaval,

1.

- rozZvod pohybu na podavad .

3.2. Clenenie podavacich

7akladne skupiny sa
Sasti mechanizmu na sity

druhov a ich alternativ.

mechanizmov

®%lenia podla péscbenia podavacich
material. V skupinach existuje vela

Najfastejsie druhy podavania:

spodné
—ponorné zubkove,

~-diferencialne ponornég zibkove,

—kruhové,
vrchneé . - A o N P Y
Soed py g S
: < s o T e

-prevusovane — S pritlilafnou n&¥kou, L ; -
—preruiované - zubkami, "t Lo S VS PE

Pt Nt s & A o v 7
-valcove, T e

spodné a ihlové N

-je to spodné podavanie roz&irend o ihlové podavanie,

gpodné a vrchné
. /'
—-spodné poneorné a vrchne s pritlafnou gﬁéﬁbu,
—-spodné ponorné, vrchne s pritlatnou nbZkou 2 ihlove,
~spodné diferencialne a vrchnd s pritlanou ndzkou,
-spodné diferencialne, virchné s pritlatnou néZkou a ihlove,
pomocné
—odt ahovacie cozubené valce,

—gqumové odtahovacie valce,




Obr. &, :
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Podavaci mechanizmus

1. hlavny hriadel
2. do;nyjbriader )
3. Eaﬁé;;/%riader s f e

4., podavaci hiadel

6. vystrednik na pozdlZenie drahy podavada
7. regulagny systém

8. wvidlica

9. reguladny hriader?

U. pakovy prevod

1. ovliadacia paka

12. pruzina




- automatické programovane riadené

-vadkami,

-Sabldénami,

-programem — na magnetofdnovej paske, na diernej paske, na
diernom Btitku, na &ipe.
- Bpecidlne

—tanierove,

- g ihlovym kotudom,

—ruldne.

3.3. Charakteristika najpou¥ivanejich druhov pocdavacich

mechanizmov

Spodneé ponorné zubkove podavanie je najpouZivaneifim
systémom. Material podavaju zubky podavada, vystupuju nad
stehovd deosku vtedy, ked ihla copustila Sity material.
Fodava# vykonava vrchnu pozdlZnu drahu, ktora sa musi
ukon®it pred daldim wvpichem 1ihly. Ostatneé drahy wvykonava
podavad pod stehoveou doskou (cbr.&.:3.2.a.).

Pozdli%ne drahy 1 a 3 s urfované podavacim hriadelom
a podavacou pakou, dradhy 2 a 4 sd urdované pakovym hriadelom

a zdvihacou pakou.

Pozdi%ne drahy s je 0.8 a¥%¥ 1.5 mm. Podavad mdZe mat rdzne
jemne alebo hrubé =zubky rozlifneho tvaru a usperiadania.
Ecozvod pohybu na pakovy a3 podavaci hriadel je Pre
vykonneijzsie stroje riefeny =z dolného hriadela, pre menej

vykonné z horného hriadela.

Spodné diferencidlne ponorng zubkové podavanie sa pouZiva
v strojoch na stehy triedy 400, 500, 600 a €00. Pracuju tu

z3 sebou umiestendg ponorneé zubkové podavade. Rozvod pohybu




Schémy najasteijiich druhov podavani

penorng zubkové spodne

diferencidlne ponorng zubkové

kruheové spodné

prerufovang vrchneg s pritlacdénou Qﬁikou
valcove vrchne 2 o
ponorng zubkoveé spodné ihlové Arisiiee T e
diferencialne pconorné zubkove gpodne a ihlove
kruhcve spodné a ihlowve

spodng ponorneg vrqhhé s pritla&nou ndZkou a ihlové

gpodne diferenciidlne a vrchné s pritladcnou né;kou

pomocne odtiahovacie oczubend valcoe




na kazdy podavad je samostatne nastavitelny. Pohyby obidvoch

au Sascove zhodné, ale diZzkoveo 5posunuté. Nastavenim diZek

pohvbu podavafov sa da dogiahnut vyZadovang riegenie,
G dlre’ ) . . . .
natahovanie, alebo skuvalitnend podavanie materialu. RieBenie

tohoto spdsobu podavania vkazuje (cbr.&.:3.2.b.)

Spodné wvalcove podavanie umoZiuje wviest Bity material
v oblukaoch. Podaval valcového tvaru je po obvode ryvhovany.
Vystupuje nad urovelt stehove] dosky o 0.7 " az 0.8 mm.

Prerusovany pohvb je zogdladeny s pchybom ihly, m&%e byt aj

plynuly. Sity material sa na kotuZovy podavad pritlaca
odklopnym pritla®acim kolieskom (obr.&.:3.2.c¢.) ///M,»,/f&

&

Vrchne podavanie s prerufovanym pohybom pritla‘fne n@éky

sa pouZiva najm3d pri yiti ko¥e a pogumcovangho textilu.

Pritladna nd%ka ma na dosadace ploche =zubky, vvkonava
obdl¥nikovi drahu, v momente ked dogadne na material, urcbi
vy kyvny pchyb, %im nastava posun materidlu v smere 8Sitia.

Podas ostatnych driah sa materidlu nedotvka (obr.é.:g;g;qf).

Vrchné podavanie s prerusovanym pohybom podavacich zubkov
sa pouZXiva najmid v tuZiacich a zaposivacich strojoch.
Princip prace je zhodny g predchadzajdcim spéscbom
podiavania. Opisané pohyby vvykonava podava® opatreny zospodu
zubkami. Je pripevneny na podavacej pake, na ktoru su

rozvedeng pohyby.

Pri vi-chnom valcovom podavani material podiava kotud
umiesteny nad materidlom. Pri desadnuti na material sa
vywvola potrebny tlak. Kotu& sa odvaluje po povrchu

materialu, %i{m v pripade priaznivéhce trenia nastane jehco

posun (obr.&.:3.2.e.).7

Spodneé ponorné zubkove a ihlove podévanie sa pouZiva pri

materidloch, ktore by sa mohll po sebe vzdjomne posuvat, pri

H
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zo&ivani nerovnakych vrstiev, pri &astych precheocdoch cez Svy
a podobne. Ihlova ty® je vvykyvna a doveoluje ihle subeZny
pohvb so spodnym zlbkovym podavalom. Prestavenim drahy
spodnéhe podavania sa meni aj vvykyv 1lhlovej ty&e. Otvor na
prechod ihly je v podavadi a pritla&ne] q@%ﬁe
(obr.&.:3.2.£.). "

Thlove podavanie mé2e byt kombinované aj so spodnym
diferenciidalnvm podavanim alebo spodnym kruhovym podavanim

(obr.&.:2.2.9.,h.).

Spodne ponorné a vichné podavanie priilafnou n kbu sa
pou¥2iva pri spracuvani textilu, koZe, plastov, pogumovangho
textilu, Spodny ponorny zubkovy podavaZ podiava material
odepodu. Zvrchu material podava podavacla pritla&na ndfka,
ktora wvvkoniava obdliZ¥nikovd drahu. Pogsun wvrchnej vrstuy
materialu nastane, ked ndzZka dogadne na material

a vvkyvne sa v smere Sitia. Pohvbk podavacej pritladnej ndiky

je regulovatelny a rozvaAdza sa nezavisle od pohvbu
spodneéeheo podavada. éasov? interval podavania cboch

podava&ov je zhodny, rozdiel méZe byt v dizke podania oboch
materiidlov. Tento spéscbhb podavania sa wvvuZiva na riasenie
jedng¢he materiialu oproti druhému. Stroji ma aj zakladnu
pritla®nu ndZku, ktora je vad8Sia, na dosadacej pleoche hladka.
¥V strede ma otver na umiestenie poddvace] pritla®nej nédZkvy

ktora je na desadacej ploche zubkova.

PoZag poddavania podavacej pritlagnei nédZky je tlak beZnej
pritlaé&ne] ndZky uwvelneny. KaZda néZka Je wuchvtenad na
viastnej tydi. TyZe dostavajua potrebng pochvby cez

prevody (obr.&. :3.2.3.7.

Vrochneé podavanie pritiadnou néZkéu méZe byt kombinovanég

g diferencidlnym spodnym podavanim, alebe sU gpojené tri
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druhy podavani @ spodné ponoeorng zubkove s vrchnym a ihlovym,
pripadne spodné diferencialne s vrchnym ihlovym

(obr.&.:3.2.3.,1.).

Pomocne podavanie dopiﬁa zadkladne podavanie a pou¥iva sa
na strojoch, ktoreg 3ijd material vadZich rozmerov, ale sa na

nich gpracovava nerovnaky materidl (cbr.&.:3.2.k.).

3.4. Mechanizmus regulacie dizky stehu a spatného Bitia

IR G AT

RV DTV SRS

Podla poZ2iadaviek na stroj méZe byt, ne nemusi byt
riefena otazka spiatnéhe 8itia. Ak sa nevvZaduje spitny pohvb
podavala, je mechanizmus na reguldciu dizky podania
jednoduchsi1. Ak ma stroj aj spatné Sitie, ide o systém
zloZitejisi. Obidwve moZnosti s10 riefeneg v roznych
alternativach. Na regulaciu diZ%ky - stehu sldZ2ia rdézne
oviddacie gombiky, na ovladanie spidtneho Bitia sa pouZivajad

Kl o partu i, o0 idn SV
paky - obidve sd umiesteng na Qéggg stroja. Niektoré stroje
majd ovliadaci prvok spoloedny - spojeny do jedndhoe celku.

V prirade spodnéhc poneornéhoe zudbkového poddavania ide
o zmenu dlhych drah alebo opadny chod nosi¥a zubkov. Zmena
je vyveolana prestavenim polohy ovladacieho prvku napojeného
na podavaci hriadel. Celée¢ zariadenie, vratane podavafa ma
byt o najtuhSie a s najmen8imi vélami, aby pri uvoliovani

nenastalo predléovanie stehu,/obr.&:3.3/

Podla druhu pouZitého ovladacieho prvku na riadenie
poddvacieho hriadela rozlisujeme
- riadenie pakami -
- riadenie kulisocu,.
- riadenie nastavitelnym vystrednikom,

- riadenie Sikmym wvalcom.-

12
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Obr.&. :3.3.

Riadenie gpiatného chodu podava®a kulisou

i. &#ap v telese gtroja

2. covladacia paka
3. kulisa s draZkou
4. kamen kulisy

5. vidlica

6. trojboka vatka
7. podavaci hriadel

&, pozdlzny pohvb

LR v ﬂ»{f e / i/“’ 1o AL V "l
B, prie&ny pohyb [ “LiL drL] [Dansiadl
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4. Pritla®ne mechanizm

4.1. Funkcia pritla®nych mechanizmov

-

rietc mechanizmy pridrZziavajd 8ity material pri tvorbe

stehu. Pomahaiu peodavaciemu mechanizmu pri zabezpecovani
jeho posunu po utvoreni stehu. Pri konstrukcii pritlaé&énvch
mechanizmov sa musi uvaZovat =4 danocu keonStrukciou

podavacieho mechanizmu. Cely mechanizmus sldZi na ovladanie

jeho poslednej Zasti elementu pdscbiaceho priamc na
material. YV  tvare tohoto elementu sU znadne rozdiely,
zloZenie ovlAdacieho mechanizmu je wvo vadZSine strojov

jednotne. Podla twvaru elementu su mechanizmy pritlaku
- = pritiadnou ntZkou,
- 5 pritlatnym keolieskom,

- Specidlne tyvpy.

Pritlafny element je pripevneny na tlakeowd Ly, Ty&E je
uloZena v jednom alebo wvo dvech klznych loZziskach,
upevnenych v  prednej Casti ramena (obhr.&. :4.1.).

Vedenie zabezpedfuje tvy& proti  otoeniu. Tlak na pritla&ny
element je vyvolany skrutkovou pruZinou.Velkost tlaku sa
upravuije reguladfncu skrutkou alebe maticou rezlidného typu.

e AC g T b3 i s . ..
vassi tlak sa nastawvuje Pri spracovani jemnejisich
ki wAAD™ Pe L ade LB b Slid = 55

materialov. PruZina dosada&a na oporu, ktorid je nasadend na
tlakove] ty&i napevno. Zdvihom opory sa degtava tlakova

tv® do hornej polochy a ruZi sa tlak pruZiny.

VZdvih opory je:

- ru&ny (stroje v domdcnostiach),

- noZny ( niektoré priemyselné stroje),
- zdvejenvm ovladanim rufne aj neZne (vaZ8ina priemyselnych
e vp s T

s

strojovi.
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Obr.&. :4.1. /

Pritla®ny mechanizmus
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tlakovi tyd&
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PruZina
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vedenie

zdvihacia patka
tahadle
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Na ru&né zdvihanie sa pouZ2iva zdvihacia packa, umiestnena

pod oporou. Mé&%e byt dveojakého typu

~ pafka ma tvar vadcky a je prediiena do ovladaciehe ramena.

- paZka je prepojend cez kolik na vystrednik, ktory ovliada oporu.

Pri noXovem ovladani =a opora zdviha cez tahadlo a paku.
Ovladacim prvkeom je kolennid paka alebo noZny ovladad.
Pri zdvihu ppory sSa mechanicky wuvedie do pohybu vypinaci

A rap staiw

LSS g gy e A aci e
kelik miskqvej brggyl Toto funkdné spojenie zdvihu pritlaku

g vypnutim tlaku napinacich m%giek je nevyhnutné pri
skladani a vyberani siteého materialu, odt/ahovani
a odstrihovani niti. AeeFrom oy

AALG

4.2. Clenenie pritla®ngch mechanizmov

PritlaZfné néZky

Sd najrez¥irnejZim pritlanym elementom. Okrem funkcie
pritlaku mé&%u slua¥2it na zvySenie produktivity prace, ak su
rie%end ako pridavné zariadenia./cbr.&.:4.2.a,b,c,d,e,f,g/

Pritla®ng nd2ky sa delia podla

- druhu pedavania,

- druhu stehu — viazany, kIXukatco loZeny, retiazkovy,atd.

- po&tu ihiel - 1, 2, ....... , 12-Thlove,

- konstrukcie - pevne, vykyvne, kompenza&né, pevné
- polovi&nég, s kruhovou dgeadaciou rlochou, obrubovacie
a pod. A

Dogadacia plocha pritlane] né&Zky mdZe byt

- hladk& na be¥né ¥itie a podavanie,

- zubkovanid na vrchné poddvanie pritla&nou ndZ%kou,

14




Obr.&. 14, 2.

v g I BrA o Ly oot ",f (,ﬁ;-’:‘r . -~
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CObr.&. 4. 3.

Pritla¥né kolieska




- potiahnuta tefldénovou foliou na gitie taZsie
spracovatelnvych materiilov,

- cold z teflonu na Bitie ta¥ke spracovatelnych materidlov.
Pritla&né kolieska

Nahradzajd pritla&ng né2ky v strojoch na spracovanie koZe,
koZenky a pogumovaného textilu. Kolieska sd na ty&e
pripevneng pomocou gulkovych loZisk. Povrch keoliesok je
rvhovany alebo vrdbkovany./cbr.&.:4.2.a,b,/

§pecialne typy

Vvakytujd sa na vietkych pelecautcomatoch a jedneufelovych

agregatoch. Pritla&ny mechanizmus je konBtruovany podla
povahy wvvkconavanej coperacie. Ide © pritlafny ramek alebo
upinacie celuste urditého tvaru, ktore pofag Bitia

vyvelavaijyg tlak na Bity material a sufastne sa s materialom
pohybuju po potrebnej drahe. Draha pchybu Jje ovladana
Zz programcového kotuda, vafiek rézného tvaru, alebo je
riadena elektreonicky. Uvolnenie pritlaZfne] éésti je rieSens
v nadviznosti na ukondfeny pracovny éyklus a ovlada sa

mechanicky alebeo elektromagnetiCKYV/

5. Vzajomné pé&sobenie pritlanégho a poddvacieho mechanizmu

Cinnost pritla®fnehe mechanizmu Bijaciehe streja je vZdy
v bezprostrednom wvztahu k podavaciemu mechanizmu a musi
odpovedat po2iadavkam Bitia tak, aby 8ite dielo bolo spravne

podavang, aby mchli byt vvtvoreng stehy potrebnych hodnét.
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U Specidlnvch Bijacich strojov s vzajomne vztahy
pritlagnehe a poddvaciehe mechanizmu zlo¥iteé a jednotlive

funkcie su vi&S8inou ovladang vadkami alebo elektromagnetmi.

Jedneoduhgie vztahy 84 u beZnych #ijacich strojov, u ktorvch
pritiacny mechanizmus obsahuje suasti, drZiace pritla¥ny
Eé}ﬁﬁ alebo kolelko, a pruZinu alebo ploché perc, ktors
vyveozuju tlak pritiéggeimgégky (koleka) na Sity material.

Na material, zovrety pritladnou patkou (kole&kom;
a podavadom pdscobia gily, Ktore su vyuZite pre posavanie
gitehe materialu v Ziadanom smere a zmyvsle. Zlo¥itejfie
vztahy sU u 8ijacich strojov s hornym podavanim, kde
pritlaZne udstreojenstveo zaistuje sulasne podavanie Sitsho

digla spolu = podavacim mechanizmom.

5.1. Vziajomné pHsobenie pritlaného a podavacieho mechanizmu
u stroja MINERVA 72112.101

U Z2ijacich strojov so spodnym  ponornym podavanim zaistuje
posuyvanie diela len zubkovy podavad, na ktory je material

pritladfeny pritladnou pidtkou. Vzadjomng wvztahy s zloxits,

Vzajomne pdsobenie podavala a pritladnei patky pri podavant
dvoch vrstiev rovnaksho materiialu je znazornend na

obr.&.:5.1.. 7

Maximilna tecreticka podavacia sila F bude ur®&ena pritlakom
patky Np a koeficientom trenia 8itého materialu o zubky
pedavazZa f1, F = Np x fq. Tente vztah Jje zjednoduseny

preto2e zubky podavada sa do materidlu diela zaboria
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Obr.&. :5.1.

Vzajomneé pHscbenie pitky a podavada u
%ijacieho stroja MINERVA 72112-101




a vznikajd velmi zloZité vztahy.

Silia, torou pdtka pritlacuje 81ty material na zubkv
podavada je vﬁﬁﬁ‘ premenna a zdvisi na kinematickych
charakteristikach pcdavaéa‘a’ na charakteristike pritlacne]
pruéiny. Tieto charakteristiky sa m;;;;umirpf;m zmene diéky
podavania a skutony pritlak pitky behom Zitia nie je rovny

statickémg‘tlaguhﬂpstdt.

Pre vrchnud vrstvu podavaného materialu bude poddvacia sila

Fz = Np x f;, kde fz je koeficient trenia medzi vrstvami
' materialu Ked porovndme koeficienty trenia medzi materislom
a podavagom a medzi  vrstvami materialu , bude f£;) £z,

preto bude F ) Fz. ;

Pri posunuti coboch wvrstiev materidlu bude pdgobit’ trenie
materialu ¢ spodnud plochu pitky Fie = Np %X f3, kde 3 je
keeficient trenia podavangho materidlu o pitku. Trenie Fue

bude mat obrateny zmysel ako je zmysel podavania materisdlu.

Proti posunutim materidlu bude dalej péscbit zZotrvadnia sila
materidlu Far = — m ¢* ax, m ¢ je hmota Zasti Sitého diela,
ktorej je udelené zrychlenie podavaZa, a ax je horizontalna
. zloZka zZrychlenia podéava®a. Zotrvadna sila meni znamienko.
Ked ma podavad kladné zrvychlenie, p&scbi Fa. proti podavani,
a je brzdnou si{ou, ked podavad ukonfuje podavanie, je
spomalovany a zotrvadna sila Fat p@eobi v kladnom zmysle,

t.j. vo zmysle podavania materiislu.
Y niektorych Pripadoch méZe potom déjist ”k posunutiu
podavacieho materidlu nezavisle na pohvybu podavaia a jawviv

2a ako predlZovanie dIZKy stehu.

< tychto uvah je wvidiet, %e dynamicka analyza vzajomneho

pOzobenia pitky, podavafa a podavangdho materiilu dovoluje




pochopit mnohé pridiny nespravneho podavania materialu

- nerovnomernest podavania, predlZovanie a skracovanie dizky

v

6. Priemyselny #iijaci stroj MINERVA typ 72112 — 101

6.1. PouZ%itie

Stroj sa pouZiva v pradliarskom priemysle na zoSivanie
pradla. Fri pou®iti wvybaveni gsa da na stroji obrubovat),

zomivat diely s prehybanim a preSivat.

6.2. Technické uddaje

S
Vykon stroja (st/min) do/QBOO podla druhu Sitého

materialu, zpdgobu prace

a dizky stehu.

Dizka stehu do 4.5 mm cbojsmernid

Druh ihly 135x1 &.80,90

Chapad NTW 8493 S

Hrubka Zitého materialu do 4 mm

Sici material nite bavlnenég 68/3,100/3,
17074

Zdvih patky 5 mm ruXne, 8 mm kelennou
‘pékop

Poheon stroja ¢t &1eKtomotor 0.4 KW
380/220 V

VYaha hlavy steoja do 33 kg

Vaha podstavca 57 kg
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6.3. Technicky popis

Stroj je konitruovany akeo rychlobe¥ny priemyselny #ijact
stroj plochy jednoihlovy g wvratnym zubkovym poedavanim
a horizontalnym rotaZnym chapa®om. Pchon chapafa je odvodeny
od dolnehe hriadela pomocou ozubenych kolies s prevodom 2:1.
Stroj #%ije dvejnitnymviazanym stehom . Ponorny zubkovy
podava® podava Bity material v oboch smercoch. Niahon od
hornsho hriadela na dolny hriade%f je rieBeny hnacim pasom
s prevodom 1:1. Di%ka s=stehu je?%gégéviterna, cdvodensd od
vystredniku uloZeného na dolnom hriadeli. Ovlada sa ctoZnvym
gombikom na strojovom ramene. Ovladanie spidtneho stehu je
rufnou pakou alebeo, lavym Blapadlom. Hlavneé uzly namahanvch

mechanizmov =4 ulofendg na valivych loZiskach.

Mazanie streoja Jje centralne - knoteové s automatickym
primazdvanim chapata. Zvedanie pritla®nej patky moZno
previsst rofnou pakou alebo kolenncu pakcu. Ovladanie spojky
motoruy sa riefi pravym Sliapadlom na podstavei. K streoji

mo¥no namontovat navesng osvetlenie pracovnégho prostoru,
Horeuvedens uddaje boli Serpané z Naveodu na cbsluhu, ktord

k ®ijaciemu stroji MINEERVA 72112 - 101 vydala vyrobca
a.s. MINERVA Boskovice.

7. Kinematicka analyvza pochybu  podiavacieho mechanizmu

%ijacieho stroja MINERVA 72112 - 101

Fadavaci mechanizmus sa v  podstate sklada z mechanizmu

podavasa a z mechanizmov udavajucich podavadi pohyb veo smere
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vert%}élnej, horizontalnej rovine vo smeru podavania Sitého

diela a zo zariadeni pre reguldciu diZky pohyvbu podavada vo

smeru Zitia (regulacia di¥ky stehu) (prilcha &.:1.).

Kinematicka analvza wvvSetrulje zaviglosti zmeny drahy,
rychlosti a zrvychlenia hnandho &Elena na polche hnacieho
Elena. Tieto ziskaneg =zavislogti méZeme dalej pouZivat pri

dynamickom rozbore.

Kinematicks schema podavaciehco mechanizmu Znazoriuje
g . ~z E r
Ob}' R n P £ l s

Riefenie belo prevedend pre oLAZky:

ny =1i000 ot /min
nz =2000 ot/ min
na3 =3000 ot/ /min
ng =4000 ot /min

ns =5000 ot/min

a pri di%ke stehu 1 = 4.5 mm. Vypodty su prevedend pre jednu
ota&ku t.3.360° hnacieho &lena. VySetrujeme kKinematicke

veli#iny bodu R na zube podavaZa.
sy

Kinematicka énalea bela prevedend na programe  AEREOM na

7.1. Popis programu AROM

Sygtém ARCM umeoZiuje riefit analyzu a syntézu rovinnych
kibovych a vadkovych mechanizmov. Je urdeny predeovidetkym pre
analvyzu mechanizmov v?robn?ghwgpﬁgigg. Tieto mechanizmy su

pochariange od hlavnéhe hriadela, ktory sa otada konStantnou

rychlostiou. Mechanizmus vykona Predpisan? Mggghnologicky

rohyvb zqijedng alebe viac otafck hlavného hriadela.
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Mechanizmy iného tyvpu je moZné tieZ systémom ARCM

analyzovat. V tomto pripade nemdZeme vyuZit niektore
automatickeé funkcie systému a uZivatel sam zodpoveda za

spravnost vysledkowv.

Do systému AROM bola doplnena moZnost kigg%ostatickej
analyzy mechanizmov. Systém pre zadavanie hmetnesti Zlencv,
bodov, velikesti a priebehu vonkajBich si{l urduje sily medzi
jednotlivymi Eleny mechanizmowv a zataZenia ramu za
predpokla@u kongtantnej rychlosti ota¥ania nahonu. Pri
vypotte dynamickych si1l1 systeém automaticky bere do Uvahy

hmotnosti vZetkych &lenov mechanizmu.

v

Vetky vypodty systému sa rieZia v reéfhom Case. Uzivatel
méze vysledky sledovat priamc v grafickom zobrazeni.
FPriebehvy vypodfitanvych hodnét je mo¥né wvytigknuat alebo

zapisat do datového suboru.

Kinematicka analvza v programe AROM

Modul AROM  riedi kinematickd analyzu rovinnych mechanizmov
pracovnych strojov. Predpoklada sa, Ze pelcha mechanizmu je
urdend polohou nahonu, ktory sa rovnomerne otada.Po vypolte
kinematickych wveli&in je mo¥né previest silovd analyzu
mechanizmu. Pri vypo&fte zataXenia sa zvaZuju vonkajisie sily
a sily dvnamické, ktoré wvznikajd od nerovnomerngho pohvbu

hmetnveh telies.

Pri vytvarani popisu mechanizmu postupujeme rovnakym
gpdscbom, ake ked ho kreslime na papier. Pri vvkreslovani
schémy mechanizmu sa najprv nakreslia pelchy bodov leZiace
na ramu,. Fotom urZim polohu hnacich wvahadiel ( klik )

a nakreslim ich . Tym ziskam Jdal8ie body urdujuce konce
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kKiik. K takto ziskanvm bodom pridavam postupne bindrne

skupiny.

V systému AROM postupujeme obdobne. Mechanizmus sa sklada
Zz prevodov, hnacich &lencov, bodov leZiacich na telesiach

a pod.

Schému mechanizmu vytveorim tak, Ze ku znamym prvkom postupne
pridavame dalfie. Pri definicii noveého noveho prvku sa vidy
mé¥em odvolavat len na prvky uZ definované. Tvymto spdsobom

vytvorim popis mechanizmu, ktory musi byt logicky spravny.

Postupr zadivania parametrov pre program AROM

Nazov zakladného telesa: RAM
Nazov parametru urdujuci polohu ndheonu: xk

CtaXanie ndhonu od : 0 do :360 (grad)

EOD Nazov bodu : A

Uniestneny na telese: RAM..

Rel. sdradnica XE:0 YR:0 -
BOD Nidzov bodu : B

Umiestneny na telese: RAM

Rel. suradnica XR:—-38.5 YR:15.8
BOD Nazov bodu : C

Umiestneny na telese: RAM

Rel. suradnica XR:92 YR:27.3
PREVGOD Nazov vystupneho parametru: xk

Popis: Nahon hlavného hriadela
xk = a * TAU + b
a = —-1.00 b =20
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PREVOD

Niazov vystupnsgho parametru: XK
Popis: Poguv k¥uky D2
XK = a *x TAU + b

a = 1.00 b = 90.00
KLUKA Nazov telesa kluky: 1
Footosienie ur&uje parameter: xk Bcd'otééania:
Bod kKIlukového Sapu: D1 Folomer kYukv: 1.03
KLUKA Nazov telesa kluky: 2
Pootoenie urfuje parameter: XK Bod oti&ania:
Bod klukovéheo ®apu: D2 Polomer kluky: 1.50
BIN.SKUPINAVﬁ-R—R l.telesc:3 2. teleso:4
Dizka: l.teleso:38.0 Z2.telegso:17.1
Spojovacie body:
1.krajny: D1 stredny:E 2.krajny:B
BCL Nazov bodu : F
Umiegstneny na telese: 4
Eel. gdradnica XE:—28 YR:3.4
BIN.SKUPINA R-R-R l.teleso: 5 2.teleso: b
Di%ka: i.teleso:93.5 2.teleso:15.0
Spojovacie body:
1.krajny: D2 stredny : G 2.krajnyv:C
BCOD Ndzov bodu : H
Unmiestneny na telese: 6
Rel. sdradnica XR:—-10.5 YR:—-20.5
EIN.ZEKUFINA R-R-R l.teleso:7 2.teleso: 8
Dizka: l.telesoc:15 2.telesoc:112.12

Spojovacie body:

i.krajny: H stredny: I 2.krajny:F
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BOD Nazov bodu : P

Umniestneny na telese: 8

Rel. suradnica XR:79.495 YR:24.5189
BOD Nazov bodu : O

Umiestneny na telese: 8

Rel. suradnica XR:52.885H YR:19.9504
BOD Nazov beodu : M

Umniestneny na telese: RAM

Eel. sutradnica XR:—40 YR:53
BCD Nazov bodu : N

Umniestneny na telese: RAM
Rel. suradnica XR:95 ¥YR:53

PRIAMKA gpojujdca body N M

BOD Nazov bedu : R
Umiestneny na telese: 8
Rel. suradnica XR:66.2 YR:22.2383
Ziskang wveli¥iny su zndzorneng v tabulkach &.: 7.1. az

7.5. a v grafoch &.,:7.1. az 7.15.

7.2 Kinematicky rozbor pohvybu podavada
Kinematicky analvyzu podivada méZ%eme vvyjadrit nasledujdcimi
rovnicami .

Cely mechanizmus sa sklada z dvoch Stvordlennvych

24




tabulka &.:7.1.

Kinsmatika bodu "R* pri otackach 1000/min

poctocenis | posunitie| posunutie| zryctienie zrychlonio| zrychienie| zrychienie| rychiost | rychiost | vysiadne | vysiedna
mechan. | vose'X' | v ose"Y" VAL “Art YA “Ay* WX Wy zrychl A" rychl. v
[grad [mmj fmm] | [mvs*s] | [mvs¥s] | mye*s] | (mie*s] | [nvs) frve) | [mvs*el | [mis)

[ 217 525 3823 224 270 0.1630 0.02671 -0.144 2279 0.1483
10 278 523 6.167 21.36 22 3.073 0.08312 -0.1413 2222 0.1548
20 28 521 7457 20.12 2062 5.048 0.00872 -6.1338 2146 0.1663
30 28.1 §18 7.806 19.08 1867 8.699 0.1315 -0.1216 20.59 0.1791
40 284 516 7413 18.24 16.18 11.22 0.1607 -0.1049 19.68 0.1919
50 28.7 515 647 17.66 1321 13.38 0.1852 |  -0.08437 18.81 0.2035
60 29 514 5.125 17.28 9.822 15.11 0.2045 -0.06085 18.03 0.2132
70 204 513 3485 12.03 6.003 16.28 9.2178 -0.0343 1238 0.2204
80 20.7 51.3 1.626 16.87 2122 16.81 0.2246 | -0.00662¢ 1895 0.2247
90 301 513 -0.359 16.75 1979 18.6¢ 0.2248 0.02136 1676 0.2258
100 308 51.3 -2.521 10.69 -0.082 1578 0.218 0,04845 16.88 0.2233
110 308 s14 4873 18.72 1008 14.18 0.2046 0.07348 17.36 0.2174
120 312 1.6 -6.727 16.94 -13.76 11.97 0.1847 0.09531 18.23 0.2078
130 34 517 -BAY? 1748 17.04 8.320 0.150 0.1131 1943 0.1951
140 317 619 -0.600 18489 -10.82 6425 0.1282 0.1263 2083 01788
150 319 522 -9.669 20.04 -21.08 347 0.09324 0.1345 2225 0.1637
160 32 524 811 2201 -2045 0.8617 0.06528 0.1378 2346 0.1486
17 32 526 4,558 2382 -24.18 -1.862 0.01548 0.1369 24.25 01377
180 32 52.8 0.5578 MA7 -24.15 -3.069 -0.0248 0,132 2448 0.1343
190 32 53.1 5.708 2336 -23.36 6.743 | -0.06450 0.1238 24.04 0.1396
200 318 533 9.318 20.08 -21.7 -7.163 -0.1023 0113 2294 0.1524
210 316 534 10.64 18.25 -19.61 -8.335 -0.1368 0.001 21.23 0.1095
220 314 536 10.54 15.88 10,01 8340 -0.107 0.0853 19.00 0.1875
230 3.1 53.7 8912 141 13,18 -10.26 -0.1918 0.06805 16.88 0.2038
240 307 538 8.390 1208 -0.281 1111 0.2108 0.06113 1447 0.2168
250 304 539 3.380 1248 -6.129 1187 -0.2227 0.03107 1293 0.225
260 36 £38 0.2130 1263 -0.8631 126 -0.2277 0.01163 1253 0.228
270 2.6 539 -2.830 13.08 3.391 -12.83 0.2266 | -0.009691 13.36 0.2267
280 283 §39 6513 1389 7458 -13.06 02165 | -0.03120 15.04 0.2187
290 289 §3.8 -1.681 15.28 122 -12.83 -0.2008 -0.05262 17.04 0.2077
300 28.6 $37 -8.87 168 14.57 -12.17 -0.1793 -0.07381 18.98 0.1830
310 28.3 53.6 -9.092 1853 1742 1107 01626 | -0.0932¢ 20.64 0.1788
328 28.1 534 -8.19 2031 19,72 -9.518 -0.1218 -0.1106 218 0.1642
330 278 53.2 -6.081 21.68 2142 155 | 008717 -0.1247 2271 0.1522
340 278 53 -2.005 2291 225 5224 | -0.05048 -0.1354 231 0.1445
50 211 528 0.5008 231 2296 2618 ~o.o1s1. -0.142 23.11 0.1425
60 217 s25 3823 2247 22.79 0.1839 0.0257 -0.144 27m 4.1463
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tabulka &.:7.2.

Kinematika bodu "R" pri otackach 2000/min

poctocenis | posunutie| posunutiel zrychienie zrycmnﬂ zrychienie| zrychlenie| rychiost | rychiost vysiedne | vysiedna
mechan. | v ose'X" | v ose"y" At Y "Ax" "Ay" X" Ny zZrychl ‘A" [ rychi, "W~
|__lgrad) from] [ | [mvé*s) | (mys*s] | [nve*s) | nvste] | [nvs) /s | [mvs*s] | vl

[ 217 525 15.20 80.87 9118 0.7367 0.06141 -0.2061 91.16 0.2026
10 78 623 24.87 85.30 832 1220 0.1262 -0.2827 88.87 0.3008
20 28 521 2083 805 8249 2370 01974 -0.2676 85.86 0.3328
30 28.1 518 3122 7624 74.89 4.8 0.2631 -0.2431 82.38 0.3682
40 284 518 2065 7296 64.72 44.67 03213 -0.2008 78.76 0.3838
50 28.7 515 2589 70.65 52.64 $3.57 0.3704 -0.1687 75.25 0407
60 28 514 205 89.13 39.29 6046 04089 -0.1211 T2.1 04265
70 204 51.3 13.94 66.14 24.37 §5.14 04365 -0.0666 69.56 04409
80 2.7 51.3 6.501 8747 8487 67.25 04403 -0.01326 67.79 04455
90 30,1 51.3 -1.563 67.02 7915 66.57 04495 0.04271 67.04 04515
100 305 513 -10.09 68.77 -24.33 6299 04361 0.08089 8752 04407
110 308 514 18.60 86.9 40.2 56.64 04091 0.1469 5948 DAZAT
120 N2 61.8 -26.91 67.78 -64.90 4709 0.3604 0.1906 7292 04158
130 314 51.7 3391 65.93 -68.17 37.32 6.3179 0.2262 7772 0.3002
140 317 619 -3843 73.04 -79.27 257 0.2563 0.2625 8334 0.3508
150 318 §2.2 -38.68 80.16 -87.91 13.88 0.1885 0.269 8g 0.3273
160 3z 524 3244 83.06 -93.79 2647 0.1106 0.2758 9383 0.2072
170 32 5268 -18.23 95.28 -96.73 -1407 003087 0.2137 87.01 0.2755
180 32 528 2.291 97.88 -98.8 -15.06 -0.0408 0.2639 9791 0.2686
190 32 §3.1 2283 8342 -93.38 -22.07 -0.1292 0.2476 96.17 0.2793
200 318 53.3 31.26 83.86 -87.18 -20.85 -0.2046 0.226 91.75 0.3049
210 318 534 43.36 73.01 -78.00 -33.36 -0.2737 0.2001 84.91 0.339
220 34 536 4217 8351 6845 -37.38 -0.334 0.1706 70.24 03751
230 311 $3.7 3805 5642 52.03 41.08 -0.3838 01378 66.74 04078
240 307 £3.8 266 61.94 -37.13 4443 -04213 0.1023 57.9 04336
250 304 539 1386 4002 -20.61 4740 04468 0.06304 5173 04400
260 30 538 0.8657 $0.12 -3413 60.01 04863 0.02327 5013 04550
270 296 539 1136 5223 13.56 $1.7 -04511 -0.01919 5345 04515
280 293 539 -22.06 5687 2083 52,24 04329 | -0.06268 60.15 04374
250 289 638 -30.32 §1.05 44.68 -51.31 04017 0.1068 68.18 04154
300 286 537 -35.36 67.21 56.27 48.69 -0.3568 -0.1476 75.9¢ 0.3878
310 283 538 -36.37 7412 69.66 “44.28 -0.3081 -0.1865 82,58 0.3576
320 281 534 -32.78 §1.22 78.87 -38.07 0.2431 -0.2209 a7.58 0.3285
330 278 532 -24.32 87.53 85.68 -30.2 -0.1743 -0.2495 90.85 0.3044
M0 278 53 1186 91.04 90.02 -20.88 -0.101 -0.2709 9241 0.2891
350 277 528 203 924 91.64 1046 | -0.02501 -0.284 9243 0.2851
360 2r7 £25 15.29 89.87 91.18 0.7357 0.05141 -0.2881 9116 0.2026
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Kinematika bodu "R" pri otackach 3000/min

poctocsnie | posunutie| posunutis| zrychienie zrycm-uol zrychienie| zrychienie| rychiost | rychiost | vysiedne | vysiedna
mechan. | vose'X' | vose"" At “Art' A YAY" X Wy | zrychl "A"| ryehl "W
L__{gradi [mm] Imm) | [mye*s] | [nveve] | [m/s*s] | [mve*s) | [mve] frésl | [m/s*sl | [nvel

] 227 s25 MAl 202.22 2061 1.655 0.07712 04321 206.1 0439
10 218 523 865 102.1 198 27.68 0.1804 -0.424 200 04644
20 28 621 87.11 181.1 185.6 §3563 0.2062 04014 1832 04088
30 201 518 70.24 1718 188 79.20 0.3046 -0.3647 1854 0.5374
40 284 516 881 164.2 5.8 101 0482 -0.3148 1772 05757
50 282 516 58.23 159 1189 1205 0.6556 -0.2631 169.3 0.6106
[ 29 514 4813 1665 804 136 0.8134 -0.1816 162.2 0.6397
70 204 513 .37 163.3 54.04 1488 0.8533 -0.1029 1565 0.6613
3 287 §13 14.63 161.8 181 161.3 06730 | -0.01887 1525 0.5742
9 30.1 513 -3.563 1508 -17.81 1488 0.6743 0,06407 150.8 0.8773
100 305 513 -22.08 180.2 -54.74 1417 0.8541 0.1453 1519 0.07
119 308 514 4200 1508 D0AS 1274 0.6137 0.2204 1883 9.8621
120 N2 516 -60.54 1626 1237 107.7 0.564 0.2859 164.1 0.6236
130 34 51.7 -766 1673 -1634 ‘8396 04750 0.3303 1749 0.5863
140 37 619 -8648 1664 1784 s1.82 0.3045 0.3788 1875 06,5397
150 319 §22 -87.02 1804 -197.8 323 02797 04035 2003 0491
180 32 524 7299 188.1 211 5.968 0.1658 04137 2111 04457
170 32 526 41,03 2144 2118 -16.67 0.04643 04106 218.3 04132
180 32 528 5021 2202 -211.3 -35.0 -0.0747 | 0.3088 220.3 04028
190 32 83.1 §1.37 2102 -210.1 -51.68 -0.1838 0.3714 2164 04189
200 318 533 83.04 168.7 -196.1 -B4AT -0.3069 0.339 2064 04573
210 318 534 9755 104.3 1757 15.01 04108 0.3602 191 0.5085
220 N4 538 94.89 1429 1405 -84.11 -0.5011 0.2659 1ms 0.5626
230 311 §37 80.21 126.9 1184 9235 -0.5767 0.2068 1502 0.6117
240 307 £38 67.69 1169 -83.63 -99.07 -0.6319 0.1634 130.3 0.8603
260 304 §39 306 1123 48.18 1088 -0.868 0.00601 1184 0.6749
260 30 £39 1825 1128 -7.878 1125 -0.683 0.0349 1128 0.6838
270 208 539 -26.55 1115 3052 1163 -0.6768 | -0.02677 120.3 08772
280 203 539 49,61 1269 67.12 1178 -0.5404 | -0.00387 1353 0.6561
230 288 538 -68.28 1374 101 1154 -0.826 -0.1688 1634 0.6231
300 288 537 -19.53 151.2 131.1 -109.6 -0.53%9 -0.2214 170.8 0.5817
310 28.3 538 -81.83 166.8 156.8 -99.63 -0ASTY -0.2797 1058 0.5364
320 26.1 534 Rika) 1828 1775 -85.66 -0.3648 -0.3314 1971 04927
330 278 532 4,73 1969 1928 -67.95 -0.2615 -0.3742 2044 04565
0 218 53 -26.09 200.2 2025 47.01 -0.1514 -0A063 2079 04336
950 277 528 sa17 2079 206.8 2354 | -003762 0426 208 04275
360 277 825 3441 2022 2061 1.885 0.07712 04321 205.1 0438
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Kinematika bodu "RB" pri otackach 4000 / min.

poctocerie | posunutis| posunytie 2rychierve! zrychienis| zrychierie zZrychierve] rychiost | rychiost vysiedns | vysiedna

mechan. | v ose'X" | v ose'v" At “Anf “Ax! “Ay* ‘A" W' | zryeht "AY| ryehl W
[grac] [} om | [nvs*s) | [nve*s) | [rvars) [mve*s] | [nve) frvs] | [mvs*sl | [nve

[] 217 526 6117 3506 3648 2.043 08,1028 -0.5762 364.7 0.5853

10 278 523 08.67 3415 3521 4017 0.2625 -0.6863 3656 0.6191

20 28 s2.1 1103 322 3209 9617 0.3049 -0.5362 3434 0.6851

30 28.1 518 1249 308.9 208.7 1302 0.5282 04863 3205 0.7186

40 204 516 1186 2018 2569 mes | 0.6426 -04197 315 0.7675

50 2.7 518 1035 2828 2114 2143 0.7408 -0.3375 301 08141

60 2 514 82.01 2705 1571 416 0.8178 -0.2422 2804 0.8529

‘ 70 294 51.3 55.76 2728 8749 2605 0.871 -0.1372 2782 0.6818

80 257 513 26 269.9 33.85 269 0.8965 -0.0285 2711 0.8989

9 30.1 613 -6.334 208.1 -31.66 2663 0.899 0.08542 268.1 0.9631

100 306 51.3 40.04 2071 B3 252 a.8721 0.1938 2701 0.8834

110 30.8 s14 7477 287.8 -1808 2208 0.81682 0.2038 F1adi) 0.8604

120 12 516 -107.6 2711 -220 1915 0.7387 0.3812 201.7 0.8313

130 314 517 -136.6 270.7 2727 140.3 0.6358 04526 3100 0.7604

140 n7 519 1837 2958 3171 1028 a5126 0.5061 3333 0.71868

150 319 522 1547 3206 -351.6 §5.63 0.3720 0.538 366 0.6546

160 32 524 1208 3522 -375.2 10.58 0.2211 06517 7153 0.5043

170 R 526 7293 381.1 -3869 -29.63 0.0810¢ 0.5475 388 0661

180 32 528 8.926 3915 -3664 -63.83 | -0.00059 a.5278 391.6 65371

190 32 53.1 91.33 3737 -373.8 -91.88 -0.2583 04952 384.7 0.5585

200 31.8 533 e 3364 -348.7 114.6 04092 0452 387 0.8007

‘ 210 3.8 534 1734 202 3124 -1334 -0.5473 04002 339.6 0.678

220 314 536 108.7 254.1 -205.8 -1495 -0.8081 0.3412 305 0.7502

230 311 $3.7 142.6 2257 2108 1842 -0.767¢ 0.2758 267 0.8156

20 307 5348 1024 207.7 1485 77 -0.6426 0.2046 2316 0.867

250 304 530 64.23 100.7 -82.06 -100 -0.8007 0.1279 206.0 0.8000

260 30 539 3423 200.6 -13.85 -200 -0.9107 0.08654 2005 09119

270 206 539 4542 2089 54.25 -206.8 09022 | -0.03838 21388 0.903

280 203 538 -88.2 2239 119.3 -2080 -0.8668 -0.1252 408 0.8748

200 289 538 1213 4.2 1705 2062 -0.8034 02117 2rer 0.8308

300 28.6 537 1414 268.8 2331 -194.8 6.7172 -0.2063 3038 0.7758

316 283 53.8 “M65 258.5 27187 1771 -0.6103 -0.373 330.2 0.7152

320 281 534 13 324.9 3158 152.3 04861 -04418 350.3 0.6560

330 279 532 -97.29 350.1 27 -1208 -0.3487 -0499 3634 0.6087

340 278 53 4744 306.5 380.1 -83.58 -0.2019 -0.5417 369.0 0.5781

350 217 528 052 3696 3074 4184 | -0.065002 -0.568 389.7 05702

277 525 81.17 3605 364.6 2043 0.1028 -0.5762 364.7 0.5863
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tabulka &, :7.5,

Kinematika bodu "R" pri otackach 5000/min

poctocanie | posunLtie| posunutie Zrychisnie zryci'loﬁﬂ Zrychisnie zrychisnis| rychiost rychiost | vysiacne | vysiedna

mechan. | v oss'X" | v ose"y" At AT AX" Ay Wx" V" 2rychl "A*} ryehi, "y
[grad] [rmmi Imm | [mfe*s] | [mve*e) | [mys*s] | [rvevs) [nve) frvel | imve*sl | vy

[ 277 526 08,67 661.7 5608 4.508 0.1286 -0.7202 560.8 0.731§

10 278 523 16442 £336 560.1 70.83 0.3158 -0.7067 £65.6 0.7739

20 28 521 1864 503.1 5156 148.7 04036 -0.868 6365 08314

30 281 518 186.1 4785 466.7 2178 0.6577 -0.6079 514.9 0.8956

40 204 518 18653 456 4045 2004 0.8033 -0.5247 4922 0.9504

50 287 516 1618 M8 330.3 3348 0.026 04219 4703 1018

6t 29 514 128.1 432 55 3178 1.022 -0.3027 4506 1.086

‘ 70 204 51.3 87.13 4258 152.3 407.1 1.089 01718 43.7 1102

80 2.7 513 40.83 4217 53.04 420.3 11231 -003312 423.7 1.124

80 301 513 -9.897 4189 4947 418 1.124 0.1088 419 1128

100 30.5 513 -63.03 4173 -162 393.7 108 0.2622 422 1117

116 308 514 1168 418, -251.3 384 1.023 0.3673 4%.1 1.087

120 312 5168 -168.2 4238 -343.7 269.3 0.6234 04766 456.8 1.039

130 314 51.7 2110 4371 4261 2332 0.7048 0.6656 4857 0.0756

140 317y 519 -240.2 4621 4965 160.8 0.6408 0.6313 5208 08908

150 319 522 2417 501 6494 20.76 04862 0.6725 8663 0.8183

160 32 524 -202.8 550.3 -686.2 16.54 0.2764 0.8896 5864 0.7429

170 32 528 114 §95.5 -604.5 46.29 0.07742 0.6044 6083 0.6687

160 32 528 -13.95 611.8 -603.7 -99.73 -0.1245 0.8508 8119 08714

190 32 53.1 427 5839 -583.7 -143.8 -0.3220 06189 801.1 0.6081

200 318 533 2329 524 -544.8 179.1 05115 0565 5734 0.7621

" 210 318 534 2n 456.3 488.1 -2084 -0.6841 0.5003 £30.7 0.8475

220 314 538 2038 397 4153 -233.0 -0.8351 04205 4705 08377

230 31 53.7 2228 3520 -32A.9 2565 -0.0506 0.5448 LatAl 1.02

240 307 538 160 3246 -232 2177 1,083 0.2667 361.9 1.084

250 304 53.9 84.74 32 -1202 -296.8 1113 0.1500 3233 1.125

260 30 8§39 5.48 333 -21.33 -312.6 -1.138 0.05817 3133 1.14

270 258 539 -70.96 3265 84.77 -323.2 11281 -0.04795 334.1 1129

280 293 538 -1378 3498 1964 -326.5 -1.082 -0.1565 378 1.004

200 209 53.8 1898 3818 2805 -320.7 -1,004 -0.2646 426 1.038

300 286 537 -220.9 420.1 364.2 -304.3 -0.8965 -0.3691 4746 0.0655

310 283 536 -221.3 488.2 4355 -276.7 -0.7628 04662 518 0.804

320 28 534 -204.8 507.6 493 238 -0.8077 -0.5523 5474 0.8212

330 273 532 -152 S47.1 536.5 -188.8 -0A358 -0.6237 507.8 0.7608

340 278 53 -74.13 5128 5626 1308 -0.252¢ 0.0771 5776 o722y

360 277 528 14.77 5775 574 0538 | 006263 -0.71 5773 0.7127

380 277 $25 96.57 561.7 £69.8 4.508 01266 -0.7202 560.8 0.7316
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mechanizmov, (l.mech. &len 1-2-2-4, 2.mech. len 1-5-6-7)

a =z jedného pat&lenneho mechanizmu (3.mech, “len
1-8-9-10-117.

RieZenie mechanizmu &.1:

X: lacos(yi)— 14cos<w1) = x4 - 12 cos(pi) A
y: 1351n(y1)— 14s1n(w1) = Y. = 12 51n<@1)
. D= —(x -1 cosle D) 7.2, -
‘.} ® 4 2 1
- Dy= --(y4 - 12 s1n(p1))
p?=p % + p ?
x 'S

X: 1 coscp > — 1 cosl{y > = ~D S7.3. .,
1 4 1

y: 1451n(y1) - 1451n§w1) = -D

v rovniciach mam dve nezname, tdhly Y¥,2 ¥, po dprave

dostanem nasledovné vztahy:

————
. DG:D'\DZ—Gz
, 1 X i
sin {yw y o= 2
11,2 D 2N S
re—————
— 2 2
D G +D\D-—G
X 1 Y 1
cos (w1 » = 3
1, 2 D
25




mechanizmus 1-2-3-4

mechanizmys 1-5-6-1%

‘~ XYy

kinematika obecneho bodu R
na 2ubku poddvaéa

x\




Po derivacii rovnic Cr7.12 > dostanem uhlové
rychlosti w , w
2 3
-1 w sindy > + 1 w sindy >
3 2 i 4 3 1

lawzcos(yl) - 14wacos(w1)

—12w151n(¢1)
lzwicos(@1>
Predpoklddan, #%e uhlova rychlost w1= konst. a preto

druhsd derivdcia sa bude rovnat nule.

Po iprave dostanem nasledovné vztahy

s i< +
(vy1451n(w1> vxl4cos(w1))
h'4

{v | sin{y > + v 1 cosiy 3>
v 3 i x 3 1

G




kde,
Gv= 1314(cos(w1)s1n(y1) - Sin(w1)cos(y1)) PN W
Druha derivacia rovnic ~s7.1.- uréi vvypodtove

vztahy pre uhlové zrychlenia £,0 &

2 . 2 .,
- — + ‘G + ~ = -
13m251n<y1) 1352005(71) 14was1n(w1) 14saoos(w1) a
2 2
1 w'e - i - + - s = -
3»2cos(y1) 138231n(y1) 14w3 COS<W1> 145351n(w1) a
STLA2. s
a = - <1 > sindpg > <743~
% 2 1 1
— ._.2
ay = lzai cos(pi)
Po dprave dostanem nasledovné vztahy
e - A (A 1 cos{yp > — A 1 sindy > .
2 G rx 4 1 Py 4 1 P W S
h's
£ = 1 CA | cosy > — A 1 sindy >
3 I px 3 1 ry 3 i
A4
kde,
A = 1 14 > + 1w cos > = 1 w?® cosG > RS-
px - Zwi cos @1 32 © yi 4 3 Vi e
_ 2 , _ 2 . ) _ 2 L
Apy = 12m1 51n(@1) 13@2 51n(y1) 14&3 s1n(w1)




RieZenie pre mechanizmus &.:2 (&len 1-5-6-7)>:

: +
X lﬁcos(yz) 17cos(w2)

-+
X, 15 cos(@z)

—1651n(y2)— 17s1n(w2) v, = 15 s1n(¢1)

D= —-(x + 1 cos(@I))
X

Dy= —(y7 -1 s1n(pi))

p’=p % + p_*?

po dosaden{ dostanem nasledujiice rovnice:

: OS + : = -
x: 16c05<y2), 17cos(w2) Dx
y: —1631n(y2) - 17s1n(w2)'= —Dy
v rovniciach mAm dve nezndame, dhly r,a v

dostanem nasledovné vztahy:

-———.’a.n_-'
D ¢ 7D \[p® - 6%
. 3 xX 3
sin (wz > = >
1,2 D
ma—
- DG F D \p?-¢G?
3 Y 3
cos (wz > = >
1,2 D
kde,

2

>

po

P16,

P Sran

ST7.18. .

uprave

S 19,

7720, .

~

I

e




21
(a3

Po derivdcii rovnic 77.16. - dostanem uhlove

rychiosti ©w, . w

5

I w sindy Y — 1 o sin{y > = —- v

5 4 2 ? s 2 X

=1 w cos<y > — 1 w cos{y ) = — vy

6 4 2 - 2 v
v.= lswis1n(¢2)
vy= 15w1003(@2)

PredpoklAdam, Ze uhlovd rychlost w = konst. a

druhd derivdcia sa bude rovnat nule.

Po dprave dostanem nasledovnég vztahy:

1 ;

; = — -+

@, e < vy1?51n(w2) vxlﬁcos(w2>)
v

w = 1 (v 1 sindy > — v 1 cosdy >

5 G v 6 2 x 6 2

A%

kde,

bv= 1716<cos<w2)s1n<yz) - sxn(wz)cos(yz))

<SR 22, 7

ST.23. 7

< T.24. 7

preto jej

7. 2%, 7

7?26, 7




Druha derivacia rovnic 77.16. - uréi vypo¥tové

vztahy pre uhloveé zrychlenia £ o £

z 2 3
-1 - Gy > -1 & 3 - ' i - 5 = -
v, ,2in v, 654005(72) 17wss1n(w2) 1755c05(w2) a_
2 , 2
— a0 . 2l -+ - — 0 - 2 - 2 3 S
16<4C05(f2) 165451n(y2) 1705 gos(wz) + 1?5551n(w2) ay
".l FRL27 .
a = - {1 sing >
% 54 2 s7.28.
= - .2
ay = lswi uos<¢2))

Po tdprave dostanem nasledovné vztahy

& = 1 €A 1 cos{y > — A 1 _sindy >
4 Ie px 7 2 ry 7 2z G229,
A
£ - - 4 (A I cos{y > — A 1 siny >
S I rx 6 2 ry o 2
v
. kde,
A = 1 u° cos{eg > + 1 w? cosy > + 1 w? cosly > F7.30. -
PX 5 01 2 S 4 2 7?75 2
A = 1 w? sing > + 1 w? sindy > + 1 w2 sindy >
Py 5 4 2 6 4 2 7S 2




RieZenie pre mechanizmus &.:3 (&len 1-8-9-10—-11)

x: lgcos(ya)— ligos(y4) = x11+ 111cos(w3) - lecos(pa)
— BRI + H —_— — H s
1951n(y3) 11§1n(y4) Y,, 11131n(w3) + lesxn(pa)
s7.31. s
D=—-(x -1 cos(p > + 1 costy > A
x 11 a8 3 11 3
D=—<(-y + 1 sin(g > — 1 sinly >
v 11 8 3 14 3
p’=p ? + p ?
)14 Y

po dosaden{ dostanem nasledujuce rovnice:

x: 1 cosd{y > + lcos(y > = -D
<] 3 i0 3 x
- — i N 4 H [ J—
v lgs1n(}3) ligxn(y4) Dy
v rovniciach mém dve nezndame, thly Yaa v

dostanem nasledovné vztahy:

77.33. 7

po dprave




Po derivdcii rovnic /?.31.

rychlosti w , »
G ?

- . + . = _
lngSLn(ya) }ow7sxn(y4)

=1l w cosy > + 1 w cos(y > = —
9 6 3 10 7 4

dostanem

= o i + .
v, lexss1n(pa) 111w331n(w3)

= -1 ~ - ; -
vy awsoos(@a) 111w3cos(w3)

Predpoklddam, Z2e uhlové rychlosti W, aw

druha derivdcia sa bude rovnat,

nule.

Po dprave dostanenm nasledovné vztahy

1
W =

& G

v

1

%]
g G

v

kde,

v

(=v 1 sindy > + v | cosiy I
vy 10 4 x 10 4

— (— v 1l sin{y > + v | cosly D>
vy 9 3 X @ 3

G = %olg(cos(y4)51n(y3) - 51n(y4)cos<y3))

I

Tt

uhlove

77.38, -

~?.39,

konst. a preto Jej

e

s

40,

41,

v




Druhd derivdcia rovnic ~7.31.. uré{

vztahy pre uhlové zrychlenia £, £,

-1 mzsin(y > = 1 £ cosy > + 1 wzsin(y > +
o 6 3 o 6 3 10 7 4

-1 mzcos(y > + 1 £ sindy > + 1 w? cos(y ) -
o 6 3 9 6 3 10 7 4

vypodtove

1

1 57cos(y4)

[+

1 =2 sin(y >
10 7 4

a = — (=1 w’ sin{g >+1 wzsin(w >

® 8 3 3 11 3 3
a = =<1 o cos{g >—1 w2 cos(y )

v 8 s 3 11 3 k]
Po dprave dostanem nasledovné vziahy
e = S KA 1 cos{y >— A 1 sindy >

(< G rx 10 4 ry 10 <4

A's

£ = - = CA I cosC(y > — A 1 sin(y _>>

7 G P 9 3 Py Q9 3

A'4
kde,
2
Apx = - }ow cos(y4) + 19“5 cos(ya)
+ 1 mzoes(p >
8 s 3
2 .
A = - o i : ) +
Apy i ¢ s1n<y4) + 1 e sxngy >
+ 1 w

S 42, 7
s7.43. 7
AT dd. s
- 1 w cos{y >
i1 3 3
AN S T
1 w sindy >
i1 3




Kinematika obecného bodu R na zube podavada:

Nasledujdcimi rovnicani m&Zem popisat drihu obecného bodu R

g
0

= ~ - s -+ . — H
X ngos(ra) lecos(@a) 1R51n(y3)

H s + s & + E
LQSLn(y g 1851n(@3) lncos(ya)

Po derivdcii rovnic ,7.a46.. dostanenm rychlosti

bodu R v a v

¥R YR
v = - L wsin{y > - 1 o sinfg > — 1 w cosly >
XR 9 6 3 8 3 3 R 6 3
VyR = Lg wﬁcos(ya) - 1E 3cos(rpa) - IR 6sul('/a)

Druha derivdacia rovnic ~7.46.. mi uddva zrychlenie

bodu R a
¥R

a = - L w
xR 9
-1 w
]
a = L w
YR o
- 1 w
R

2N ONAINON

a a H
vR
sin(y >
3
; +
cos(ya)
cos(ys) -

sin(ya) -

1R56003<73)

AP 46, S

<. 4T s

-2 3 —-— g~
ngecos(ya) IBwBSLn(pB) lesauos(pa)
l & sindy >

R 6 3 S48,
2
T E <+ — . H
Lgsssxn(ya) lawacos(pa) 135331n(¢3)




8. Meranie na ¥ijacom gtroiji MINERVA 72112-101

Y ramci diplomove ] pPriace som pPreviedeol fmeranie na

Priemvselnom %ijacom stroji MINERVA 72112;”3 ktorda nam

zapcZifala katedra odevnictva.

Na stroji som  urobil merania dvoch zakladnych veli&in,
peodla ktorvch wviem rposudit kvalitu ako podavacieheo, tak

i pritla&fndho mechanizmu.

Merania sa tvkali:
1. kinematickych wveli&in a to zrychleniam podavacieho
mechanizmu,

zdvihu patky u pritla¢neho mechanizmu.

¢

ZapoZifany stroj bel vybaveny sSo stopmotorom nemeckej firmy

Quick, ktory mi umoZnil presné nastavenie Z2iadanvch ota&ck.

8.1 Popis merania zrvchlenia podavacieho mechanizmu

MINERVA 72112-101

Schéma zapecjenia:
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Ul
ju}
[
3
]
(94
N
3
b
0
o)
[
Y
o)
H
W
o
EX
jen
W
[}
b

z. o .Zosllovad tenzometrického mostika (vvrobok KIS
3 . Pamidtovy osciloskeop TEKNOTRONIX typ 2230

L SUradnicovy zZapisovad AREITMA RBAK 5T

Schema snimada zryvchlenia

y |
|
; s 2 [ 3800
j ‘
‘ L i
| / r_] 2500
; L
i, . i
Ve
7
poicomogtik
i e Znimade
S e Seizmicka hmota

nimada podla ddajov vvrobcu:

-4
1]
-y
Y]
8!}
b
3
9]
N
[1)]
)
jap
4]

mv/V
. BwH 301 ........ 0.0z2
ms2
Frekvendny rczsah
BwH 301 ........ 120 H=z

Citlivost snimacda zrvchlenia :

T C.25 mV ms2 pre pouZité napadjacie napitie

36




Zosilovad je polovodi&ovy, vyuZivajuci hybridnghoe gresndhe

operadnéhe zosllovada TESLA WSH S26R.

Pamdtouvy csciloskop TEKNOTRONIX pracuje na principe
digitalizacie vstupneéhco signalu a nasledného =z4pigu

digitalizovanvoh vzorkov do pamidte. Vzorkovanie zaist'ujuce

roziisenie v osmere osi Y 8 bitov st. . 256 urovnis, <

(5

smere ozi X 10 bitov A/t.j. 1024 urovni, .
Zapisovae BAK 5T je k osciloskopu pripojeny prostrednictveom
analdgového vystupu AINTERFACE/ Meranie bolo Prevedene ako

v horizentdlnomn, tak i veo vertikidlnom smere.

[

Vysledky su znazornend v prilche &, :

Vvhodnotenie a graficke znazornenie nameranvych wvelidéin su

=

uvadzang v tabulke &.:8.1. a v grafoch &.:8.1.a= 3..

8.2. Vyvhodnotenie merania zry¥chlenia podavacieho mechanizmu

MINERVA 72112-101 a porovnanie s vypofitanymi hodnotami

Fri merani som sa snaZil =zabezpesit idealne podmienky pre
gitie, abv =om 3 meracimi pPristrojmi a snimaXom neovplvuvnil
stehctvorny proces na  5ijacom stroji a tvm i namerane

hodnicty zrychlenia.

Namerane hodnoy porovnanim s vypoeditanymi hodnotami su
vadEie o dwva a¥ dva a pol krat. Tento jav sa da wvyvgvetlit
jedine tvm, Z2e kym pri vypodtu sa pofita len = idedalnymi

podmienkami, teda bez vali1, trenia, atd., v gskutoc®nosti =a

37
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vZetky tieto Javy prejavuiju a pri kenstrukcii s nimi treba

poEitat a zahrnit ich do bezpefnostnych vypodtov,

éijaci stroj, na ktorom som meral je starSi a opotrebovany,
gso zZznadnymi wSlami.

V&le sU znazornend pri merani na grafcoch v podobe vyraznych
razov a impulzov, ktoré sa na grafoech cobjavuijd ake vvraznsg
Spicky.

Pri prepodte zrychleni som bral de  dwvahy len idealny
sinusovy priebeh a tym som sa snaZil vylueit pdsobenie vdli

a ziskat vierchoednejfie vvsledky zrychleni.

Meranie som previedol v rozmedzi otidock od ippo ot/min aZ do
5000 ot./ /min pri di¥ke stehu 4,5 mm. NajviszZie hodnoty
zrychlenia som dostal pri otadkach 5000 /min a najmenSie

pri 1000 ot./min, &o znazortiuje graf &.: 8.1.'8.;- a tabulka &.:
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8.3 Meranie zdvihu pitky na Sijacom stroji MINERVA 72112-101

Scheéma zapojenia:

=2
. B =2
1, i i on snima® zdvihu pitky
1 pamitiovy osciloskop TEKTRONIX typ 2230
2 suradnicovy zapisovad ARITMA BAK 5
Schema zapcjenia snimaZa:
| v
3
L
1 z
4
1. ..., Luminiscenna dicda
2. ..., Fotodidda 1PP75
3 Clonka
4. .... InfraXerveny lud
Popis funkcie:
InfraZervena luminiscené&na dicda, upevnena v o kovovom

drziaku osvetluje kremikowvu fotodiddu 1 PP75. Vyvcloneny




gvetelny zvizok je modulovany clonkou, upsvnenaoau na pitks
a

Eijaciehe stroja.

Clonka je wvvrcebene z duralcovej folie a je prilepena na bo&nu
plochu pitky ~ Jei hmotnogt je zanedbateinsd proti hmotnosti

(Tx

~hovanis snimada  bolo prevedsn bezprogtrednse pred

Z2—101.

=

meranim, na Sijacom strojl MINERVA 721

sigrndalu hola zZaregistrovana ocsSClloskopom

i
TECTRGNIX 2230 a zapisovana na suradnicovom zapisovaci BAK

L

Vs ledky nmeraniac:

Vysledky S Znazornens a vy hodnotens obdobne akoe
v opredechadzajccom pripade v prilohe 2,2 fgryaf &, :1.a%

19.) v tabulke &.:8.2. a v grafs

8.4. Vvhodnotenie merania zdvihu pitky na %ijacom stroji

MINERVA 72112-101

Namsraneg well&iny odgkoku mdZeme brat! ako reaine a
Fravdive, preto¥e naingtalovane meracie zariadenie
necyelywniio podmienky $ijacieho procesu behom merania.
Hmotnest! nalepene clenky na  pidtku strcja  je oproti

nmotnosti pritladénéhe mechanizmu zanedbatelna.

rovovnanis parametrov odskoku  pritladngho mechanizmu mdZeme

vynodnot it z dveoch hladi=sk:
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hladiska velkosti pritlacnei sily

[,
[\

hladiska poftu cotisok

D}
f

Fri velkom pritlaku a pomalych otaZkach (viz. graf ¢.:13-15%5
v oprilcohe ¢, & dostavame takmer idesdlnvy sinusovy priebeh,
to zZnamena, Ze pritladng zariadenie %ijaciehe stroja sa po
zdvihu wvrati jéM~chhqg;skgyej Folohy (na stehovu dosku) a
umcZriuje plynulé podavanie BSiteho materialu. Tentco stav
sa  udrzi prl maximalnom pritlaku (v nasom pripade 53 N)
aZz do 4000 otadck /min. Nad 4000 ctaZfok /min pritladny
mechanlzmus po  dopade na Stehovu dosku dostane  od
ponVaulwho mechanizmu raaantny naraz a pritla¢ny mechanizmus
cdskoct od  stehove] dosky . Za tuto dobu pritlagny
mechanizmus nespllfiuje spravne svoju funkciu a preto méze

déijist k chvybam peri stehotvornom procese, alebo k ziemu

podavaniu  materialu. iete narazy =a na grafe prejavuid
ake silne razy (impulzv ) v oblasti nulovej polony L., j.
urovne stehove]j doskvy. (viz., graf &,.:16 v prilche &, : 2 i

Pri maiom pritlaku, v mojiom pripade 13 N, sa tieto razy
prejavuiju  wEfE 1 pri 3000 cotadkach min {(viz. graf . : 18
prilcohe &¢.:28. a pri otadkach 5000/min som  nameral

najvassi zdvin 1.5625 mm a odskok.

Pri octackach 3000/min som nameral u pritlaku hodnoty od 26 N

do 33 N, skoro rovnake hodnoty zdvihu v rozpiti od 1.0537 do

1.0375% mm (viz graf &.:8. .3 Pre sijaci stroj MINERVA
72112-101 sa teda hodnoty de 3000 otadeksmin javia ake
idealne pracovné otidfky, rpri kteorvch sa eSte neprejavuje
zavislost zdavihu na velkostl pritladne sily.

Udrzuju sa idealne podmienky ake pri podavani tak i pri

stehotvornom procese.
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tabulka &.:8.2.

Vyhodnotanie prigbenu zdvihu patky sijacieho stroja MINERVA 7211 2-101

”poc,otacekﬁ /min] 1000 2000 3000 4000 5000
”pritlak 135 [N] 1 1 1.125 1.2875 1.5625
pritiak 26.16 [N] 0.963 0.9625 1.05375 1.25 1.4325

ritlak 38.24 [N] 09125 0.8425 1.04375 1.186 1.325
pritlak 5§3.43 [N] 0.887 0.825 1.0375 1.1 1.244

[e3]
o

graf &, :8

Zavislost priebehu zdvihu patky
na poctu otacek

1.4+

1.3+

1.2+

1.1+

velkost zdvihu [mm}

3000

4000

pocet otacek [ot./min]

.

5000




9.Dvnamickd anal¥za pritlaného mechanizmu u

Sijacieho stroja MINERVA 72112-101 ' -

o

Pritla&ny mechanizmus 3i jacieho stroja nahradim dynamickym

nodelom, ktory je zobrazeny na obr. &.: 6.1,

Hmota m “je to hnotnost celého pritladného mechanizmus
upevnena na pruZine, ktora md dlZku l0 a konstantu tuhost/
¢, je vychylena v &ase =0 =z rovnovaZnej polohy o vvchylku
Zanmplitudus X, - Ked uvolnime hmotu m zalne kmitat . Na hmotu
pésobi len direkdnd sila pruZiny S = ¢ % xosmerujdca proti

sSheru X,

(oL 1.
m ¥ a = -5
b4
m * a = — o ¥ x
v o
o
m ¥ ¥ + o *® W = 0
v 0
.. [ad
x + % = 0 (9. 2.
v m 4]
o 2
x + O x =0 (9. 3.3
v o
- < . : ‘
O = 5 et .+ je viastnd frekvencia systému
Obecnéeé rielenie rovnice je: x = xH+ X,
N R je homogénnda Sast rovnice

....... je partikularna &gast rovnice



obr. %, 9. 2.

® K
!
X
k, t_—_Ej 4, X 1%
a
Xa ] ] V
I/ /7R /777777
X
L
- #
0




) ) .2
ATH Ao G Oo= 0 (9. 4.7

1, 2

riefenim rovnice je:

. i ¢ —-i{t )
¥ = e th+ C e ¢ (9.5, )

H 1 2
X, " A cos Ot + B sin Ot A= C sin §
B = C cos y
X, = ¢ ¢ sin y cos Ot + cos y sin Qb D
X = C sin ( QL + D (9.6,
x =0 CQ. 7.y
P
X = x + x = C sin ¢ Qb + D (9.8,
H P
i =Q C cos ¢ Qb + ) (0.9
% = — 0%¢ sin ¢ Ot + >

{9, 10,

Neznsame konstanty C a p zistim z podiatodnych podmienok:

t =90, X = X, v = v (9. 41, 3
) 0 o ¥ o
*o
¥ = C sin 3y »>» sin =
O < 4 C
z
2 *a
cos ¥y =1 - sin"p = 1 - >
C
O = O C cos yp
2
X6
0 = 1 - 2
C
2 . 2
a? ¢? = 0% x »» C = x
o o
(.12,
sin 3 = 1 »» y = 1.58707 rad
X oveeees je velkost zdvihu systeému, ktory zavis{ na

pritla&dnej sile ¢ hodnoty sd zndzornené v tab. 9.1.)5




Zavislost velkosti zdvihu patky od pritiadnej sity

f
pritladna sila pruziny [N] 13.5

40

53

zdvih prittaéneho mechanizmu [mm] 1.5625

1.4325

1.325

1.244

zdvih podav. mech. nad stehovu dosku [mm] 1.33

1175

Q.8

28925

zdvih pitky [mm]

celkovy zdvih mechanizmu X{mm]

2.6075

2325

2.044

tab. ¢.: 9.1,

Zavislost zdvihu patky
na pritiacnej sile pruiny

2.3

2.2

2.1+

N
-

pritiak [N}




s = zdvih pritla&ného mech. + zdvih poddvacieho nech.
0

2616, 5 _ _
D= ’ = . 9. 13,
] 5. 1749 122.3 Hz ¢ y
Frekvencia kmitania f = 2n = 19. 4646 /Hz~ (9. 14.
Doba kmitu systému T = 1 = 0, 051375 /s/ (9. 15}

£

Zvoleny dynamicky model nevy jadruje v3etky podmienky pri
podavani %iteho diela, ale na predbeZné porovnavacie vypolty
je wvyhovujdci. spliiuje svéj dZel. Priebeh zdvihu pitky je

znazorneny v grafe &.:9.6.

Dokonalej%im modelom je model zndzorneny na obr. &.:9.2.,
ktory uvaZuje aj S pruZnostou poddvanej textilie i s
timiacin ¥ inkom systénu. RieSenie vyjadruje pohybova

rovanica systému

mx, ot H T k1X1 = kzxz T OHLX, (9. 16,
M ocvsenannnnn je hmotnost pritla&ného mechanizmu

B My eeeenes si&initelia tlimenia

k1 kz ....... tuhoti pruZin

ii iz ....... rychlost pritlaZnej tyle a paodavacieho

mechanizmu v smere o35y X

po idprave dostanem pre zdvih pritia&nej tyle

-bt . . .
x - e (Dtcos kat + Dzs1n kat) + C sin (wt +¢0—B) + Co

kde konstanty b, D1’ Dz’ C, 13, P, 2 k3 zZnamena ju:

+
'ul vz
b =
2 . (9. 17.
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h yzm2+ kz
¢ = P 2 2 2 2
m (k"= w > +4b w
o z2_ 2, 2
[ 2bk — k"= 0Du ]
tg =
kZ- wPHrk + 2byi 0w
® S

Dia D2 neziavislé konstanty dostaneme z podiatodnych podmienok

Xce=0> - ®i0 @ X =0y = ° (o.18. 5

Po dosadeni a dprave dostanem pre zdvih pritla&nej tyle

x = ° [ [ x = C sin g — 3 - C ]cos K L+ [ b .
1 10 Q a 3 2 2
kZ-b
.3
[ % - Csinp — 3> — C ] w € cos Lo - ]*
10 0 ¢ ] kZ_ bZ (e )

H

* sin kgb ) + Csindwt + L 3 + C

. (¢} (9. 19,

Tento model zahriiuje v sebe odpruZenie pritladného mechanizmu

Zjitého materialu i pbsobenie podavacieho mechanizmu na

pritladny mechaniznus.




9.1. Porovnanie pritlafnej sily pruZiny s dynamickou

silou systému

V tejtec kapitole porovnavam velkost pritlaZnej silv pruZiny,
kEtera je dand 8 = ¢ %X xg. C je tuhost pruZiny a xg udava

astlacdenie pruZiny.

Dvnamicksa sila je dana rovnicou D =m X a,, kde m je
hmetnost! pritla&nghe mechanizmu a a. je zrychlenie, ktore
dodava podavact mechanizmus. Tietoc hodnoty zrychlenia =4

‘ znazorneng v tabulkich &.:7.1-7.5. pre rdzne velkosti otasock.

Vvhodnotenie poreovnania su znazornend v grafoch 9.1. a% 9.5,
Z2 grafov moZno zistit minimidlne potrebne velkosti s11
pritlaku, ktoré su potrebné pre zaistenie spravneho pritlaku
Pri pcdavani. Pri 1000 otafkach /min s=tadi i pritlak 13.5 N
Pri 2000 ot/min pritlak 26 N, pri 3000 ot/ min tie? stasi
este pritlak 26 N, ale to je uZ medznid hodnota spravneho
podavania. Fri otadkach 4000/min musime nastavit pritlak

53 N a u najvyssBich ctadok 5000/min je vhodne nastavit

pgzglak aZ na maximalnych 80 N. !




Porovnanie pritlacne;j sily pruziny
s dynamickou silou systemu

sda [N]

-1 c 1 T T T T T 7 T T T i T T T 1 L] 1 H 1 T T 1 T T 1 T T T T T L T ] T T T T
o 40 80 120 160 200 240 280 320 360
Clocenie mechanizmu [grad

...... priiek S3[N]  ~-- prtigk 40[N]  — pritiak 26[N] -+~ pritiak 13.5 [N]

Pororovnanie pritlacnej sily pruziny
8 dynamickou silou systemu

sia|N|

‘1 C T T r ¥ T 1 T ¥ ] ] T T T T T T T T T T T 1 1 T T T T T 1 T T T 1 L) 1 T T
0 40 80 120 160 200 240 280 320 360
Otocenie mechanizmu [grad]

------ pritak 63[N] --- pritiak 40[N] —— pritiai 13,5[N] -~ pritiak 26[N]




3000 Porovnanie pritiacnej silty pruziny
oymin s dynamickou sifou systemu

80

30_

‘30 11 4 T T 1 ¥ ¥ 1 1 T T I 1 T ¥ T ¥ 1 T L) T T ¥ T 1 T T T T T t T
0 40 80 120 160 2000 240 280 320
Otocenis mechanizrmu [grach

------ prtiak 53(N] -—-- pritiek 28[N] —— pritiak 40(N] --- pritiak 13.5[N]}

graf &.:9.4.

Porovnanie pritlacnej sily pruziny

l ot/min J s dynamickou silou systemu

p -

~
A

IO T T T 4!01 T T ;wl L l11201 ] 11&1 T |Iml 1 12140I ) I2®l T l@ﬂ T ¥
Otocenie mechanizmu [grac]

------ pritiak 53[N] --- pritiak 40[N] —— pritiak 26[N] -~ pritiak 13.5[N]




Porovnanie pritiacnej sily pruziny

3 dynamickou silou systemu

20—
~40~
-60 T T T T T T T T J T T T T 1 H LA 1 T T T T T T T T T T 1) T 1 ¥ ¥ T T T T
0 40 80 120 160 200 240 280 320 360
Otocenis mechanizmu [grad
------ pritigk S3[N] ~-- pritiak 40[N] —— pritiaik 26[N] ------ pritiak 13.5[N] -
graf & 4.5

Zavislost zvihu patky
na case t

zdvih patky [mm]




10. Zaver

Diplomcva praca je rozdelena do deviatich kapitol.

V prve] kapitole sa zamyslam nad buddcnostou, rPotrebou a

vyuZitim priemyselnvch Sijacich strojov.

V druhej kapitole rozoberam vBeobecng Zlenenie %ijacich

strojov a model 5ijacieho stroja.

V tretej a Stvrtej kapitole su dvahy o Eleneni a o funkcit

pritlad&nych a podavacich mechanizmowv,

¥ pilatej kapitole je rezbor vzadjomného péschbenia podavacich

a pritlad¢nych mechanizmov.

V Biestej kapitecle je véggbecn? POPis a parametre %ijacieho
stroja MINERVA 72112—L§i; ktory je <&erpany =z “Navodu ns

PouZitie" &o k stroju dodava vyrobca a.s.MINERVA Boskovice.

V siedmej kapitole je kinematicka analyza pohybu podavacieho
mechanizmu P pPopis programu ARCM, 2 sS4 uvedensg vypodty

mechanizmu.

V &zmej kapitole_ sU uvadzané merania na gijacom stroji
MINERVA 72112—1@12 ktoré sme namerali na Katedre ocdevrnictva

a robotiky na VEST Liberec.

V deviate]j kapitole je rozbor dynamickej analyzv rpritla&neho

mechanizmu.

V mojej diplomovej préaci sa nezacberam len g dynamickou y
, . . i o . i
analyzou pritlacdnéhce mechanizmu, aile zacberam sa i podavacim /,

mechanizmom, ktory s nim vvtvara nerozdelitelny celok.
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Fopri teoretickych vypoltoch som urobil i dve merania, ktoré

nazorne charakterizuju Kinematicks i dynamicks veli&iny
t¥chto mechanizmov.

Moja diplomova praca sa takto zamerala aj‘ na PCrovnanie
vypoditanycoh teoretickych velidin = nameranymi skuto®ngmi
Prevadzkovymi wveliXinami. Skutonsg veli&iny namerang priamo
na stroji viac charakterizujug skutocdne hodnoty ake
kKinematickyech tak i dynamickych s1l, su v nich u%2 =zahrnute
v8le, nepresnosti méhtéée i vyroby, pdsobenie trenia a‘

opotrebovania materidlu, atd..
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3000 ot/min

vertikalny smer
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1000 ot/ min

vertikalny smer

1

3
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5000 ot /min

horizontalny smer
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citlivost 200 mV / 4in:
Eas. zakl 2mV/ dielik

4000 ot/min

horizontainy smer

J N

d VA

-
7

citlivost 100 mv/
cas.zakl. 2 mV/

dielik




.
3000 ot/min horizontalny smer
3 Y j
|} JWK\/\ 1/
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V 1 )
citlivost 100 mvV/ 5. _,.
Cas.zakl. 5 mV/ dielik J
[ —
2000 ot /min horizontalny smer
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1000 ot/min

horizontalny
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PRILOHA G 2

citlivost: 207

Fa e s < v X e g 7 > d
Citl, enimola:2C wv/d. &es, zd)




M - s .~ ~ rdl
Citl.enimede 20 mh/le
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Citl.snimeds @ 20mV/diel

Pol.ot.r TO00~4C00/min F= 26 N
Citl, enimele : 20 »V/diel
-

\.. \_ \

f

Ped,ot, :I000-3000/min F o= 26 N




RYANENEY,
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citl,snimede: 20 mv/d

Ped,ot.: I0C0-40C0/min P 40N

tl. snimsls 20 mﬁﬁﬂel

7
i

10.

VN N 4[’\

Pol.ot,r I00C~200C/min F=40N
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12.

Citl.enimede : 20 mv/diel
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15.

16.

citi.enimele: 20 :r:V/die[
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PRILOHA &.3

PODAVACI MECHANIZMUS
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PRILOHA ¢&. 4

PRITLACNY MECHANIZMUS
MINERVA 72112101




