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Uvod

Polygraficky pramysl méni v poslednich letech vyrazne
svou tvatr. Nejprud3i rozvo] zaznamenavd zejména ofsetova
technika tisku. Ofset se stal univerzalni tiskovou tech-
nikou, schopnou hospoddrné plnit nejrtzngjsi dlohy, poci-
naje maloformdtovym tiskem v rozmnozovndch a malych mist-
nich tiskarnach az po ndroclné tisky uméleckych obrazovych
reprodukci. Nove technologické postupy ptipravy tiskovych
forem, vyvo]j tiskovych papird a barev, stroje vybavene
moderni elektronikou, to vsechno zvysuje efektivnost VYyTO-

by a kvalitu tiskového vyrobku.

Neustdly vyvoj a modernizace soutasnych tiskovych stro-
j& je nezbytnou podminkou dspeésné konkurence na zahranicC-
nich trzich. Jednim z vyrobkd Adamovskych strojiren je
dvoubarvovy tiskovy stroj AD 725 P, patfici do skuplny ar-
chovych ofsetovych stroja. Je vyb aven zatizenim, které
umozfiuje obrdatit arch pti pfechodu z jedneé tiskove jednot-
ky na druhou a tak zajistit jeho ob oustranné potistéeni.

Toto obraceci zatizeni bylo vyvinuto v samotném podniku

ADAST Adamov a od svého vzniku bylo Jiz nékolikrédt upra-
vovano se snahou optimalizovat jeho funkeéni vlastnosti.

V této diplomové prédci Je proveden rozbor soucasneho
stavu obraceni archu v tiskovem stroji AD 725 P a jeho

kinematickych pomérd.




2. Pouzivané systémy obraceni archu

Moderni vicebarvové tiskové stroje se dnes uz neo-
bejdou bez zarizeni, které umozni potiskovat arch z obou
stran a které dovoli rlzné kombinace potisku archu pri
jednom prGchodu strojem. Stroje se dvéma tiskovymi Jjed-
notkami mohou potisknout arch dvéma barvami na jedne
strang (tisk 1lic - 1lic) nebo po prfestaveni tisknout na
ka*dou stranu po jedné barvé (tisk lic - rub).

Potisténi obou stran archu pri Jjednom prdachodu stro-
jem (av3ak bez moznosti zmény) lze zajistit vhodnym uspo-
fdddnim vdlcd. Jednou moznosti je '"guma - guma'" pri némz
se nepouzivd tlakovych vdlcl a tlak potrebny k tisku je
vyvozovan dvéma ofsetovymi vdlci, mezi nimiz arch procha-
zi. Dalsi moZnosti realizace oboustranného tisku Je pre-
nos archu mezi tiskovymi jednotkami pres sudy pocCet val-
ct. Tim nedojde ke zpétnému pfevedeni archu na licni stra-
nu po prvnim tisku a tak vznikne Jednobarevny tisk po
obou stranach.

Obraceni archu pri pfenosu z jedné tiskové Jednotky
na druhou je pfdvé tou moznosti, kterd dovoluje menit
jednotlivé kombinace tisku. Tuto funkci zajistuje obrace-
ci vdlec, na némz je umisteno obraceci zarizeni. Volba
kombinace tisku se provaddi zapojenim nebo vyrazenim funk-

ce obraceni obraceciho védlce. U vicebarvovych strojd pro

sobuje nepresnostl v soutisku.
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Ponekud odlidn” je systém obraceni, ktery je pouzit
u stroje Planeta - Variant. Ptenaseni archu mezi tiskovy-
mi jednotkami provédi obraceci valec shodného praméru ja-
ko védlce tlakové obou jednotek. Je vybaven dvéma chyta-
govymi a dveéema savkovymi systémy (obr. 4). Pfi obracent
savky ptebiraji konec archu drzeného na prvnim tlakovém
vdlci a predédvaji jej dédle ptetotenym chytatdm téhoz val-
ce, na némz jsou umisteny (obr. 5). Pri dalsim pohybu se
chytatovy systém obraceciho valce natdci do pavodni polo-
hy a preddva arch na tlakovy védlec druhé tiskove jednot-

ky.

V této tdsti diplomové prdce jsou uvedeny tri sys-
témy obraceni archu, tak jak je realizovaly nékteré za-
hrani¢ni firmy. Jednotlivé konstrukéni feseni se 1isi v
mnoha detailech technického provedeni, ale celkova idea
obraceni je u v3ech systémd stejnad (jak jJe patrneé z uve-
denych popisd obraceni). Stejny zpGsob obraceni Jje pou-

7it i u stroje AD 725 P.




Obr.

Obr.
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3. Obraceni archu u stroje AD 725 P

Tiskovy stroj AD 725 P pat¥i do skupiny stroju, kte-
ré pouzivaji pro prenos archu mezi tiskovymi jednotkami
t¥i vélce - prebiraci (sk.51), pfendSect (sk.52) a obra-
ceci (sk.53).

Pro umosnéni tisku lic-rub je stro] vybaven prendsecim
vidlcem s dvojndsobnym pramerem. Pri tisku pracuje se dve-
ma archy soucasné. Skl&da se Zze dvou skupin segmentl, kte
. ré jsou proti sobeé oto&né, tak aby plocha jimi vytvorena
odpovidala delce potiskovaného formatu. Prendseci vdlec
ma dvé sady chytacovych mechanisnt p-o uchopeni pfedni
hrany a dveé sady chytacovych mechanigmll s rolnickami pro
uchopeni zadni hrany archu. Mechanisnus zadnich chytaci

s rolnitkami slou?i k vypnuti archu jak v tangencidlnim
tak v axidlnim sméru.

Prichod archu strojem (obr. 6) je az k ptendSecimu

vélci shodny s tiskem l1ic-1ic, zde v3ak je tteba po Jjed-

‘ né strané jiz potistény arch papiru obratit. Arch, drze-
ny ptrednimi 1 zadnimi chytaci ptendseciho valce, svou pred-
n{ hranou mine spojnici stfedd 52, 53 bez predéni. K ptre-
dédni dojde teprve v okamziku, kdy se spojnici obou stfe-

da priblizi zadni hrana archu. Tuto zadni hranu prebere
ptetoteny systém chytatd skupiny 53 (obr. 7). Ve stejnem
okamZiku uvolni chytace prendseciho vdlce ptedni hranu ar-

chu. Pohyb uvolnéného archu je usmernen vodici plosinou
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Obr. ¢. 9

a proudem tlakového vzduchu. Chytace obraceciho vdlce se
pti dalsim pohybu natéceji, tak aby rovina tvofend archem
byla tednou rovinou k ptrendsecimu valci (obr. 8). Tato
¢4st pohybu je na obr. 10 mezi pozicemi 2-5. Po predani
archu na tlakovy védlec druhé tiskove jednotky (poz. 6 na
obr. 10) a po daldim prichodu strojem vznikne tisk po

obou strandch archu.




Vlastni obraceni provddi obraceci valec (obr.9).

Jeho pramér je shodny s pramerem tlakového valce. Je opat-
ren klestinovymi chytaci, ktereé umoznuji uchopit arch za
predni nebo za zadni hranu. V kandlu neni dosedaci 1li&ta
chytacl, jeji funkci zde plni pevné nebo volné chytace.
Pevné chytace jsou kolikem spojeny s chytacovym htidelem,
volné chytace jsou na ném uloZeny ototneée a s pevnymi Jsou
spojeny tlacnymi pruzinami, které vyvozuji potrebnou pri-
tla¢nou silu k drzeni archu. Pohyb chytac¢d je zndzornén

na obr. 10, pro lepsi orientaci Je zde pevny chytac¢ vy-

cernen.

V ndsledujici ¢ésti diplomové prace Je proveden roz-
bor kinematickych velic¢in pohybu chytacl v uUseku mezi
mistem prevzeti (poz. 1, obr. 10) a mistem pfeddni archu
(poz. 6, obr. 10), kdy oba chytac¢e tvofi jeden celek, je-

hoz pohyb je védzédn geometrickymi a funké¢nimi podminkami.

AN\ W\




1 zavienim volného chytace je uchopen konec archu
e dopravovan

2- 5 arch se natacenim chytatového systemu obraci a J
k chytacim tlakového valce
¢ otevienim pevného chytace Jje arch p

valce

7 otvirani pevneho chytace pokracuJe, volny chytac s0stava na tecne
g chytacovy systém se natasi a soucasné zavira
9-10 =zavieny chytacovy system se nataci

11-12 pevny chytat Je na tegné a volny chytac se otvira

tedan do chytaci t1lakového

Obr. 10
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Rozbor kinematickych pomérd na skupine 53

Obraceni archu pri tisku lic-rub u stroje AD 725 P
je zajisténo chytacovym systémem na obracecim vdlci a dveé-
ma chytacovymi soustavaml na pfendsecim védlci. Pohyb chy-
tatového systému na skupiné 53 je odvozen od pevné vacky
pies pdku s kladickou a ozubeny segment. Tato vacka Je
vzhledem k vyrobé‘charakterizovéna poldrnimi soufadnicemi
stfedu ndstroje (x, y). Ve stdvajicim provedeni stroje se
pouzivd v této funkci vacka, jejiz soutfadnice jsou oproti
pivodnimu ndvrhu upraveny. Uprava soufadnic zjevneé ovliv-
nila kinematické velidiny chytate v té nejdGlezitejsi féa-
i obraceni. Pohled na tuto dpravu, ale i na celkové cho-
védni chytaéového systému obraceciho valce, by mél dat
rozbor kinematickych pomért na skupiné 53. Rozbor je roz-
délen na dvé ¢&sti. V prvni budou nalezeny zdavislosti pro
idedlni teoreticky pohyb chytacl, ve druheé pak bude pro-
veden rozbor skute&ného vatkového mechanismu a porovnany
vysledky z obou Césti.

Cely rozbor je proveden pro maximdlni vykon stroje

10 000 vyt/hod.

4.1. Teoreticky pohyb chytact

Obecnou podminkou pro pohyb chytagového systému sku-
piny 53 pfi tisku lic-rub je zachovdni archu v tecné ro-
ving k pfendsecimu vélci, aby nedochdzelo k lomu a defor-

macim archu.




Tuto podminku, vzhledem ke konstrukénimu usporaddni ob-
raceciho védlce (viz obr. 9, 14), nelze dodret v prvni

fdzi pohybu, kdy se osa chytacového systému dostdvd do

prostoru prendseciho valce.

Rozbor kinematickych veli&in pohybu chytacl je te-
dy treba rozdélit na dvé &d4sti - na f4zi do prvni tecny
a na fazi od prvni tecny. Poloze chytacd, v niz se arch
poprve dostane do tec¢né roviny k pfendsecimu valci, od-

povidd natoceni obraceciho vdlce o uhelq4 podle obr. 11.

— ] -

P

Obr. 11




_ . R
BU = arcsin g

A
= arccos w
o Ra
2 _ p2 2
c™ = RA R
2 2 2 2 2
bT = 4R“ + ¢~ = 3R" + RA
2 2 2
B 9R- + R, - b B R
1fT —XU— arccos A T = arccos RA
6RRA

AR

0td¢eni chytadového systému konti, jakmile se spoj-
nice AB stane te¢nou obraceciho vdlce. Tomu odpovida je-

ho ototeni o dhel 4fK podle obr. 11.

BK:

+ arcsin

ol

3R

Y T 2 To *Px

4.1.1 Fdze do prvni tecny

Hlavni podminkou této fdze pohybu, pri niz osa chy-
‘ tacového systému (bod A) prochdzi prostorem prendseciho
vdlce, je to, ?e se stfed pridrzovaci plosky chytacd (bod
B) nesmi dostat do prostoru prendseciho vdlce. Meznim hod-
notdm kinematickych veli¢in odpovidd stav, pri némz se

bod B pohybuje prédvé po obvodu pfendSeciho vdlce. Takovy
pohyb by vyrazné ptispél ke splnéni podminky tecné rovi-
ny ve druhé fézi, avsak jeho aplikace je vyloucCena nepfiz-

nivym prabéhem zrychleni.

P T T G4



Ddle plati:
o= .
A 1 L (2%
2CRA . sh1ﬁ

(% = 12RP (- ) L osin Q1 1)
v 2 2 2 .
qﬁ = 4R"- b" - ¢ b

4Rb? | sinfig

j? _ —RA.b.jr.cos Qh—1y)— RA.b.Sin(fk—YO

b2 . 0057\2
- “6RR,Y . sin ()
- 2b
. ~ d‘V_ _ ﬂ
Y- G@ew= 2T . 3
kde n ... po&et tiska/hod

Pro prvni fézi obraceni je charakteristické, ze v ni
dochdzi k lomu okraje archu o hranu chytace a vzniku viny

na archu.Uhel lomu A mezi se&nou a tecnou je

A= %- - /51 kde (31 = arcsin b’jinﬁ

Pribé&h vlny na archu lze vyJ4drit zdvislosti:
L = 2R (rl —r2> - Ry
Pti skutecném pohybu chytacl vlina nevznika, a proto je-

Ji rozbor neni uveden.




4.1.2 Fdze od prvni tecény

Ve druhé fdzi obraceni je pohyb chyta&t odvozen z
geometrické podminky zachovéni archu v te&né roving k pfe-
ndsecimu védlci, aniZ by dochdzelo k lomu okraje archu.

Zdvislosti &= K@), o = &-(’Y) lze odvodit podle obr.13.

Obr. 13
2 2 2
d® = 9R“ + Ry - 6RR cos @r—]%)
(;1 = arcsin ﬁ;_
RZ + d2 _ 9g?
&2 = arccos 2RAd




Ddle plati:

o = ‘(.51 ‘(;2

. - 2R .
B, = —3 - d
d<. gosl%l ,
IR+ d° - Ry .
« = - d
2
(52 2RA .d .51nﬁ,2
- 6RR,.sin Y -¥o) .
® :
p. a¥ n
Y= Gt -w= 2T 354
kde n ... pocet tiskt/hod

Vysledky této ¢dsti diplomové préce jsou grafické
zdvislosti uszok@Y), &K = 6((*() ve zvoleném Useku mezi bo-
dy predédni. Obé jsou uvedeny az v 5. ¢d4sti s piislusnym

hodnocenim a porovndny s dalsimi vysledky.

4.2. Skutecny pohyb chytaca

' Kinematické veli¢iny pohybu chytadd jsou jednoznac-
ne urceny profilem vacky spolecné s ostatnimi parametry
mechanismu na obr. 14. Pevnd vacka (1) je v ose vdlce u-
chycena k bo¢nici stroje. Pri otddeni vdlce (2) pohéani
vahadlo s kladic¢kou (3), kterd sleduje profil vacky, chy-
tacovy hitidel (4) pfes ozubeny pfevod (5) tvofeny ozube-
nym segmentem a pastorkem. Chytace (6) pevngé spojené s

hfidelem konaji kyvny pohyb s (dhlem otoceni ptres 200°.

- 24 -
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Obr. 14
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4.72.1 Transformace soufadnic vacky

Jak 3jiz bylo napsdno, je vacka charakterizovana s
ohledem na jeji vyrobu poldrnimi soufadnicemi sttedu néd-
stroje, avsak pro dal3i vypocet Je nezbytné tyto sourad-
nice transformovat na poldrni soufadnice ekvidistanty

stfedu kladiéky. Vypocet je proveden podle obr. 15.

. (x, y) ... znamé polarni soufadnice stfedu ndstroje
(ry) ... hledané polarni soufadnice ekvidistanty

stfedu kladicky

rk(rn) ... polomér kladitky (ndstroje)
_ 1oox
& = arctg (X . dy>
b = I‘n—rk
r2 = ><2 + b2 - 2bx . CcOS&
w = y + arcsin 9_;¥§lﬂé




Hodnoty derivace %§ je nutné urc¢it numericky ze zadanych
velig¢in x, y. Krok vypoctu je oznacCen h a predstavuje
konstantni rozdil mezi sousednimi hodnotami dhlu y. Vy-

potet derivace je odvozen z Maclaurinova tvaru Tayloro-

va rozvoje:

i Xm XIV
x(y) = x_ + le -2 y2+ -9 y3+ 9 y4
0 o 7 6 24 -
XI"
x()-x(-h) = xL. 20 + =2 . 2h° (a)
X“l
_ot 0 3
x(2h)-(-2h) = x! . 4h + — . 16h (b)

Fliminaci x" z rovnic (a), (b) dostaneme
O b

8x(h)-8x(-h)-x(2h)+x(-2h) = 12h . x%

xo= 1o /8x(h)-8x(-h)-x(2h)+x(~2h)/

Derivaci v i-tém bode (xi, yi) lze spocitat podle vzorce:

- L

X; = Toh /BOL Xio) X2t Xiog/

1+

4.2.2 Z4avislost A=Kk (Y)

Odvozeni zd4vislosti ®=0L(Y ) podle obr. 16




2 .2 2

- arccos " _fl -TO
{30 - 2ml
@ = arccos m?+1%-p”
2ml
1Y = {_’;o—/& (c1)
X= p . (c )
kde p ... prevodovy pomer
2 2
_ m-+r- -1
qb =  arccos 0
° 2mr
0
2. .2 12
® - arccos XL -1
2mr

Y- ped 9 @)
Ke dvojici parametra vacky ( r, ) je podle rovnic (c)(d)

pififazena uspotddand dvojice (q/,ot), kterd tvoii hledanou

zdvislost = d.(1y).

4.2.3 Zdvislost O = O (¥)

Podle obr. 17 ztejmé plati:

~6
-
..e

-
w
(.
3

<

f
}.—J
03]
H-
3
4

(f )




Derivaci rovnic (f) a (g) podle Casu dostaneme:

f:sinqb + r(i}oosq) 1{; cosf (h)
rcos - rPsing lf;sin{b (ch)
L _do . d¥ 4 \.ai (1)
- dvy (R dy ) ¥
(5: é&.xy (2)
dr.d_g_/.
. d‘f s Y (3)

Z rovnic (h), (ch) se po dosazeni vyraza (1), (2), (3)

eliminuje clen Cdi—:, . Ze zbylé rovnice se urci hledany
y ab
tlen ==

ay

s _ . 5

dy

1./r.sin(¢p +f)- g—‘; .cos (O +p)/

déale plati

= - p.(‘; podle rovnic (c),(cl)
. /byvéa urtit derivaci %—;7 (obr. 18)




tgaR = g?dp (i)
r.sind = x.sing (1
r.cos® = x.cos€ - b (k)

Dosazenim rovnic (3), (k) do rovnice (i) dostaneme po

dpravé hledany ¢len:

dr  _ r. X.Sing
dy " X.Ccosg -b

Grafickeé zdvislosti, kterég postihuji skute&ny po-
hyb chytaga, jsou uvedeny v ndsledujici 5. G4sti.

Vzhledem k ndrocnosti Ciselného Fesent odvozenych
vztahd byl pro vypocty a konstrukci grafd pouzit osobnit
pocitac¢ SINCLAIR -SPECTRUM s tiskdrnou SEIKOSMA GP. Krok
vypoctu predstavoval bud otoCeni aobraceciho valce nebo
krok na vaéce h - v obou pripadech byl zvolen 30’ Tim
bylo ziskdno dostatecnsg mnoZzstvi bodd pro pfesné vypogty
a grafické zdvislosti. Vstupnimi parametry pro uvedené
vypocty byly polarni soufadnice stfedu ndstroje (x,y)
vacky pevného chytace pro tisk lic-rub g rozmery prevodo-
vého mechanizmu 1, m, p, spolu s dals&imi znamymi velicdi-
nami R, RA’ Ty T

Konednymi vysledky této kapitoly jsou z&vislosti
A= L) a &= o (), kde & pfedstavuie dhel otoceni
chytace, ktery je zavisly na otodeni obraceciho vidlce
Velicina & = %%’ predstavuje (dhlovou rychlost otadentd chy-

tacového systému. Druhj derivace neni v této praci uvede-




na, protoze by bylo nutne podruhé numericky derivovat a

vysledky takto dosazené by neodpovidaly skutecnosti.

5. Hodnoceni stédvajiciho provedent

Konetné vysledky, ziskané na pocitaci podle pred-
. chézejicich vztaht, jsou shrnuty do t¥i grafickych z&-
vislosti. Na grafu (obr. 19) jsou zachyceny dvé kIfivky,

které charakterizuji pohyb chytacového systému funkci

o= L (Y). Plnou carou jJe vyznatena zdvislost teoretickeé-
ho, idedlniho pohybu, Jak byl uréen v €dsti 4.1. Vypocet
byl rozdélen na dvakrdt podle hodnoty?VT. Prvni fdze po-
hybu pfedstavuje mezni stav natoceni chytacl, ktery nes-
mi byt pfi skute&ném pohybu ptekrogen. Druhd fdze vyjad-
fuje idedlni prabéh, ke kteremu by se m&l skutetny pohyb
co nejvice ptiblizit. Teckovana zavislost ukazuje skutecC-
. ny stav pohybu chytaci (podle 4.2), ktery byl urcen ana-
lyzou vackového mechanizmu. Porovnanim obou kfivek lze
tici, ze vypocet vacky, kterd zajidtuje pohyb chytacd v
této fdzi obraceni, v celku neodporuje zdkladnim teore-
tickym pfedpokladdm. Ale jiz na tomto grafu Je patrne,

7e v rozmezl hodnot1((2ﬁk-800) vykazuje krivka skutecne-

ho pohybu dosti nepravidelny prabeh.
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To potvrzuje druhy graf (obr. 20), ktery zachycuje
zgvislosti dhlové rychlosti & na dhlu natoceni obraceciho
valce ql. /Z prubéhu teoretického pohybu (plnd &éra) Jas-
né vyplyvd, pro¢ ho nelze aplikovat v plng Sifi pro vy-
pocet vacky. Bréani tomu nekone&né zrychleni, které by by-
lo nutné pri rozbdhu chytadd a skok v pribehu zrychlen{

v mistélVT. Uvedeny prtbéh dhlové rychlosti skute&ného
pohybu (tetkovan&) jasné odhaluje Jiz zminéné nepravi-
delnosti, které svou podstatou odporuji poZadavkdm dyna-
mického reseni.

Jak Jiz bylo v dvodu 4. gasti diplomové prdce naz-
naceno, charakteristiky skute&ného pohybu neodpovidajf
pidvodnimu ndvrhu soufadnic, ktery vznikl zfejm& v letech
1981 - 1982, ale novému, upravenému fedeni z roku 1983.
Ukdzalo se, Ze tato dprava byla provedena prédvé v mis-
tech, kterd nyni vykazuji nepravidelny prabéh. Uprava
souradnic vznikla v zdvod& Dobruska na zdkladé pripomi-
nek z montdZe novych stroja. Po prevzeti archu chytagi
sk. 53 dochdzelo k zachytdvédni archu o t&lesa napinacich
chytacd na skupin& 52. Upravit pohyb napinacich chytagd
v dostatecné mife nelze, a proto doslo na dpravu pohybu
zminénych chytacd sk. 53. ZkouSkami na montdzi - podloze-
nim kladky na va&ce vhodnou planZetou - bylo zjisténo, v

které ¢dsti drdhy a o jaky rozmér je treba vacku upravit.
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Draha vacky byla ve svoleném rozsahu doplnéna prabeéhem
vypoctenym podle tabulek ing. Petra, uvedenych Ve Stro-
jirenstvi ¢. 11 Z roku 1959, prevzatych do oborové nor-
my ON 017012 z roku 1968. Vypoctené hodnoty pro zvyseni
drdhy o 0,45 mm byly pticéteny k pavodnim soutadnicim.

Pro srovnani je zde uveden 1 tfeti graf (obr. 21),
ktery zachycuje spolegné pavodni a stdvajici prabéhy
dhloveé rychlosti OL=ot(y). Puvodni feseni (vyznagené
¢4rkovang) ukazuje, ze bylo zpracovani s ohledem na dy-
namické podminky velmi zkusene.

Uprava soufadnic vacky sledovala zlepdeni funkénich
vlastnosti celého stroje. Nyni se vsak ukazuje, ze meto-
da, kterd byla pouzita, neni p¥ilis vhodna a nebere ohled
na zmény v dynamickem chovéani mechanisnu. Tyto zmeny zte]-
mgé nemohly ovlivnit okamzité uzitné vlastnosti stroje,
ale mohly by se projevit v budoucnu vétdim opotrebenim

¢i snizenim zivotnosti namahanych ¢dsti.
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6. Vyuziti filmové a televizni techniky

Rozbor dané problematiky ukazuje, Ze kvalitu tis-
ku lic-rub neovliviuje pouze samotné obraceci zarizeni
na obracecim vdlci, ale predev§im bezvadnd soucinnost
tohoto zatizeni s chytatovymi systémy prendSeciho a tla-
kového vdlce. Pohyb v&ech chytacovych systémd tak tvori
nedilny celek, jehoZ? objektivni zhodnoceni nelze provest
pouhym m&fenim kinematickych veli¢in jednotlivych mecha-
nismti. Takovy postup mGZe odhalit nedostatky feSeni, ale
nepotvrdi jeho sprévnost. Metodou, kterou lze postihnout
cely proces obraceni i s vyhodnocenim, je vyzkumné fil-
movani. Védecky film slouzi jako primy prostfedek véde-
ckého vyzkumu. Touto metodou lze snadno zkontrolovat jed-
notlivd preddani archu mezi védlci, pfipadné prostudovat
pohyb archu bé&hem obraceni. Moznosti vyuziti védeckého
filmu pro tento pifipad jsou ddny jeho schopnostmi zachy-
tit, reprodukovat a zpomalit sledovany pohyb.

Pro rychlostni snimdni existuje mnoho specidlnich
kamer, osvétlovacich a synchronizac¢nich zatizeni a mnoha
zatizeni se konstruuji jen pro fedSeni urcitého problému
jako unikatni. Ryc hlostni kamery v rozsahu nékolika set
a7 nékolika tisic obrdzk& za sekundu se nazyva]i Casove

lupy. Kamery s pferusovanym snimanim dilc¢ich snimkd (s




krokovym posuvem filmu) nedovoluji s ohledem na znacnou
setrvacdnou hmotu filmu docilit vys3ich snimkovych frek-
venci. Specidlni kamery konstruované pro rychlostni sni-
mani na principu krokového posuvu filmu dociluji maxi-
malni snimkové frekvence do 300 obr/s. Bézné filmové ka-
mery dovoluji zvysit snimkovou frekvenci, a to podle kon-
strukce drapakového mechanismu a technického provedenti,
u 16 mm kamer do 64 obr/s a u 35 mm kamer do 100 obr/s.
Uvazujeme-1i napf. frekvenci 240 obr/s, tyto kamery do-
voluji prodlou?it &as na desetindsobek oproti standardni
snimkové frekvenci.

P¥i maximalnim vykonu stroje (10 000 archG/hod)se
viak Gasy zkoumanych pohybd& méfi v setindch sekundy a
tak i desetindsobné zpomaleni nestaci k jejich prehled-
nému zachyceni. Podstatné vy3sich snimkovych frekvenci
1ze dosahnout pouze kamerou s plynule se pohybujicim fil
mem a optickym vyrovnavanim. Princip optickeho vyrovna-
véni spo&ivd v tom, Ze se obraz optickym clenem posunuje
tak, aby b&hem osvitu relativné stéal vaci filmu, ktery
je rovngz v pohybu. Vhodnym typem kamery, s ohledem na
dané podminky by byla sovétskd rychlostni kamera SKS-1,
kterd provadi optické vyrovndvani pomoci vicebokého hra-
nolu. Snimkové frekvence u 16 mm filmu jsou v rozsahu
150 - 4000 obr/s a pri formdtu 2x8 mm 300-8000 obr/s.

Maximdalni obsah filmu Je 30 m.
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Podle tec hniky snimdni lze filmovy materidl vy-
hodnotit dvéma zpdsoby. Promitat film standardni blika-
ci frekvenci a sledovat znacné zpomalené déje, nebo film
nepromitat ale zkoumat ho okénko po okénku. Tento zplsob
vyzaduje ultrakrédtky osvit pri snimdni, aby obrazky ne-
byly rozmazané.

Vedle filmu by bylo mozZné vyuzit i schGdnéjsi vi-
deotechniku, kterd k zdznamu obrazového signdlu pouzivi
magneticky pdsek a samotitnym principem umoznuje okamZitou
kontrolu snimaného obrazu. Proti filmu je zna&né pohoto-
vejsi a prdce s videokamerou je mnohem jednodud3di nez s
choulostivymi fotografickymi vrstvami.

Védeckd kinematografie dnes tvofi zcela samostatny
obor, ktery se zabyvd filmovou technikou snimdni, osvét-
leni a synchronizace snimku se snimanym dé&jem. Aplikace
védeckého filmu v konkrétnich podminkdch je velmi slozi-
tou zd4lezitosti, kterd vyZaduje Casto Casové ndrodénou a
veédeckou pripravu, veédeckou vynalézavost a velkou trpé-
livost. Neni v moZnostech této diplomové préace provést

reseni této problematiky a postihnout ji v celém rozsahu.




7. Zaveér

Diplomovéd prédce se zabyvd obracenim archu v tiskovem
stroji AD 725 P. Samotné obraceni pfedstavuje pouze zlo-
mek ¢innosti celého stroje, a presto je problematika vel-
mi rozsdhld, kterd by mohla slouzit jako ndmeét k nékolika
dalsim diplomovym pracim. N&ékteré problémy obraceni jiz
byly také feseny. J. Vacek se zabyval ve své pracil (r.
1976) otdzkami prevzeti a pfeddni. Definoval zdkladni pod-
minky pro idedlni funkci chytacd pri prevzeti i predani
archu mezi védlci prenddecim, obracecim a tlakovym druhe

tiskové Jednotky.

Tato prdce zkoumd kinematické veliciny chytacCového
systému obraceciho védlce pfi pohybu mezi misty pfedant,
tedy pfi prenosu archu od pfendseciho védlce k tlakovemu.
Vedle idedlnich charakteristik pohybu chytacd uvadi i
skutetné prabéhy otoceni a dhlové rychlosti chytacoveého
systému b&hem obraceni a jejich vzdjemné porovnani. Vzta-
hy pro popis skutetného pohybu chytatd jsou sestaveny tak,
aby jich bylo moZno vyuzit pro dalsi rozbory obdobnych

vatkovych mechanism@.




Nep¥iznivy vliv lpravy soufadnic vacky lze odstranit
vyuzitim vypocetni techniky. Upraveny prdbeh dréhy otace-
ni chytact se nahradi polynomem 7. fddu, jehoz parametry
se spo&itaji z podminek spojitosti do 3. derivace vcetne

v bodech x., X Pomoci tohoto polynomu 1lze na pocCi-

i i+l
tadi uréit hledané soufadnice stfedu ndstroje - vyrobni
soutfadnice vacky. Takto provedend dprava splni poZadavky

montdZ?e a nenarusi optimdlni dynamické vlastnosti mecha-

nismu.

V Uvodu préce Jjsou uvedeny nékteré systémy obraceni
zahranidnich firem a popis obraceni u stroje AD 725 P.
V zdvéru préce ]Jsou strucne naznaceny moiﬁosti filmové
a televizni techniky pti zkoumdni jednotlivych c&asti

procesu obraceni.

Podgkovdni za odborné vedeni a spoluprdci patri

ing. Drapédkovi, ing. Kolocovi, J. Zdérkovi a J. Novotnému.
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