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Anotace

Tato diplomova prace se zabyva dynamikou jehlyheljei drazce okrouhlého
pletaciho stroje. V Uvodu prace je provedena reSekfouhlych pletacich stifoja je
strkné popsan program MATLAB/SIMULINK. Jako prvriast teSeni byl proveden
silovy rozbor zatizeni platiny. Nasledibyla dle tohoto rozboru sestavena pohybova
rovnice platiny a podle této rovnice byl sestavenodel v programu
MATLAB/SIMULINK. Pomoci tohoto modelu byly zjighy meze vzficeni platiny
v draZce proizné geometrie stahovacich z&mRNa zév¥r bylo provedeno porovnani

s experimentakhzjisttnymi hodnotami.

This Diploma Work deals with dynamics of knittingetdle in needle bed of
circular knitting machine. Various types of ciraukamitting machines are described in
the first chapter. Description of MATLAB/SIMULINK nogram is also included. An
equation of motion was derivated from strenght ysial of sinker loading. A
MATLAB/SIMULINK model was assembled according toighequation. This model
was used to detect seizing limit of sinker in nedaktd of cylinder. A comparasion with

experimentally found values was made in the erntisfwork.

Kli éova slova

Kli ¢ova slova véeském jazyce:
Platina, jehla, vzceni, dynamika, okrouhly pletaci stroj, silovy rozbo

pohybova rovnice

Kli ¢éova slova v anglickém jazyce:
Sinker, needle, jamming, dynamics, circular kngtmachine, strenght analysis,

equation of motion.
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Pouzité symboly a zkratky

Fo Sila od jehly N

Ry, R, Rs Reakce od fedpruzeni N
Tru TR TRz | Tieci sily od pedpruzeni N
Ra Reakce od pruziny N
Tra Treci sila od R N

Rs Reakce ode dna drazky N
Tre Treci sila od B N

Ri R, Reakce od zkrucovani platiny v drazce N
Trar T Tieci sily odRy, R, N

N Normalova sila od zamku N
T Treci sila od zamku N

Py1, P, P3 Konstanty pohybové rovnice -
a,.a, Uhel stoupéni rozthové a doBhovécasti zamku ©

C Tuhost N.m*
k Konstanta tlumeni N.s.m'
n Ot&ky jehelniho valce S

D Praimer jehelniho valce m

@ Uhlova rychlost rad.s"
m Hmotnost platiny kg

t Doba piibéhu platiny zamkem S
Y% Zdvih zamku; platiny m
Yy Rychlost zamku; platiny m/s
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Yoy Zrychleni zadmku; platiny m7s
f Souinitel treni -

R Polomer obloukového fechodu zamku m
| Délka obloukové&asti zamku m
q Déleni oblouku m

p Pctet dilki -
Al'; Al Délka jednoho dilku &eni m
Aa Prirtistek Uhlu stoupani zamku °

a, Obecny Ghel stoupani zamku °
DXy AY o, Pramét dilku oblouku na osu x; y m
A Primét rozkehovécasti zamku na osu Xx; y m
X5, Y, Primét dokehovécasti zamku na osu X; y m
T, Doba pfibéhu platiny ges jeden dilek oblouku S
t, Doba piibéhu platiny ges rozkshovoucast S
L, Doba pfibéhu platiny ges dohovoucast S
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1. UVOD

Pletenina byvala nezastupitelnou ploSnou texthiiera dive uspokojovala
potreby¢lovéka prevazme v oblasti odivani a bytovych textilii. V s¢asnosti nalezla téz
Siroké uplateni v oblasti technickych textilii. Jeji charaktéidkou viastnosti je vysoka
taznost, elastnost a pizpusobivost tvaim. Ma dobré tepeldizolacni vlastnosti, je
prodysna a rkka. Na rozdil od tkaniny fize pletenina vzniknout i z jedné soustavy
rovnokEzné poloZzenych niti s upe¥nymi otexfenymi konci. Pokud sifpomeneme jen
n¢které vyrobky z pletenin, jsou to: svrchni oSacedie vyroba pradla, pdachovych
vyrobka, rukavic, potahovych textilii, kobeakc zaclonovin, dZkovin, filtri a fada
obalovych a technickych textilii.[1]

Tato diplomova prace se zabyva dynamikou jehlyheljei drazce okrouhlého
pletaciho stroje. Mym Ukolem jegdevsim zjistit, p jakém koeficientuieni dojde ke
vzpriceni platiny v drazce maloppmérového pletaciho stroje proiané geometrie
zamku s radiusovym fpchodem z rozthové do dobhové ¢asti zamku. Dale pro
vSechny tyto geometrie vy$eji pribéh kinematickych vediin platiny @i jejim
prichodu zamkem. VSechny tyto vyip provadim pomoci matematického modelu
v programu MATLAB/SIMULINK. Tento model je sestavema zaklad odvozené

pohyboveé rovnice platiny.
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2. ROZDELENI PLETA RSKYCH STROJU

Pletaskeé stroje roz&lujeme podle 8kolika hledisek:

1) Podle zgisobu pracovniho pohybu jehel
a) pletaci stroje, kde se jehly pohybuji jednotliv

b) stavky a raslyse sodgasnym pohybem jehel

2) Podle zpisobu pleteni a pouZiti pletéskych vazeb
a) zatazneé- k vyrobs zataznych pletenin

b) osnovni- k vyroké osnovnich pletenin

3) Podle tvaru jehelniho tizka
a) ploché- s plochymitzky
b) okrouhlé - s okrouhlymitizky

4) Podle p@tu lazek a jejich uspdaadani
a) jednolizkové - maji jednu soustavu jehel pro vyrobu jednolibnic
pletenin
b) dvoulizkové - maji d¥ soustavy jehel pro vyrobu oboulicnich nebo

obourubnich pletenin

5) DalSi hlediska @leni pletairskych stroji
a) podle potu systéni
b) podle vzorovaciho t&eni
c) podle druhu pletené vazby
d) podle skupiny vyramych vyrobki

Protoze se tato prace zabyva dynamikou jehly vodradkrouhlého pletaciho

stroje, budou dale podro§jnpopsany pra¥ tyto stroje.
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2. 1 Okrouhlé pletaci stroje

Tyto stroje tvdi nejvyznamgjSi skupinu vyrobniho Z&eni v pletéském pamyslu
s neustale rostoucim vykonem a SirSimi vzorovaoioinostmi. Okrouhlé pletaci stroje

délime:

1) Podle velikosti paméru jehelniho valce
a) velkoprimeérové stroje - prevazr vyroba hadicové metraze doipreru
40
b) stroje télového praiméru - vyroba svrchniho Saceni apod ddiméru
24"
c) malopriaméroveé stroje - vyroba rozsahlého sortimentu @oohoveho
zbozi do piiméru 6,5

2) Podle usp#adani jehelnich izek
a) jednolizkoveé stroje- maji jednoizko, negastji valcove
b) dvoulizkové stroje— maji [izko valcové, ke kterému jgipazeno tizko
talitové, nazyvané u malojmeérovych stroji lazko pistrojové
c) obourubni stroje — maji d¥ valcova tZzka usptddana nad sebou

s osazenim oboustrannych jehel

Uspaddéani tizek okrouhlych pletacich stfoje patrné z obr. 2.1. Jedfidkové
stroje maji jednoiZzko, nefastji valcove. Dvoutizkové stroje majiizko valcové, ke
kteremu je pifazeno wzko taliové, nazyvané u malojmérovych strofi lazko
piistrojove. Obourubni stroje maji &lvalcova tizka usptddana nad sebou s osazenim

oboustrannych jehel

|
|
|
|
|
| |
|

JednolGzkové DvoulGzkové Obourubni

Obr. 2.1 — Uspgadani lizek na okrouhlych pletacich strojich
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2.1.1 Jednovalcovy putiochovy stroj s pristrojem

Princip usp@adani pracovniho Ustroji jediidkového putochového stroje

S pristrojem je znazokm na obr.2.2 .

10 12

DAL
§\\\\\\\\&\\\\\\\\\\\\ -

Obr. 2.2 — Jednovélcovy pemchovy stroj s fistrojem

Ot&ejici se drédzkovany jehelni valer je osazen jazjkovymi jehlami 2.
Kolénka jehel ovlddaji zamk® upevréné na frémi stroje. Uzaviraci platiny jsou
vsazeny do drazek platinového kruBunasazeného spolu s korunk6una jehelnim
valci. Korunka zasahuje do vybrani uzaviracich ipla zaji$uje jejich polohu
v drazkach platinového kruhu. Pohyb uzaviracichtiplge odvozen od zantk 7
upevrénych na platinovém vik8, které je spojenoips reguléni Srouby s vystupkem
na fréng stroje a tim je zamezeno jeho @ai. Regulani Srouby ukuji polohu zamk
uzaviracich platin &i zatahovacim zanikn jehel a tim jejich f@snou sotinnost.
Vodicovy kruh9 obepiné ¥nec jehel a zabiwje zaveni jazgku na jehlach, které jsou
vV uzaviracic¢i vyssi poloze. V migtoteweni vodéového kruhu se *azuji docinnosti
vodice niti. Stroj je vybavenifstrojem, ktery tvé talifové izko 10, v jehoz drazkach
jsou vioZena fistrojova perall, ktera i svém vysunuti stoji jiesré nad hlavami

sudych jehel. Tatové izko se otéi pres ozubena kola spdl& s jehelnim valcem.
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Pohyb pistrojovych per zajidlji zamky12 upevréné na pistrojové descd3 spojené

s frémou stroje.
2.1.2 Dvoutizkovy okrouhly pletaci stroj

Rez Bizka dvoutizkového okrouhlého pletaciho stroje je zobrazermlma 2.3.
V drazkach jehelniho valcg jsou uloZzeny jehl\2 jejichz kolénka ovladaji zamk$
upevréné na frém stroje. Druhéidzko je tvdeno talfem 4 a jazgkovymi jehlami2,

které ovladaji zamk$ pripevréné na viku tafe 6, jez je fixre spojeno s frémou stroje.

e l
\\!}}S“;%)))Iﬂ

Obr. 2.3 — Dvoulzkovy okrouhly pletaci stroj

Na viku talfe jsou upevény vodie niti 7. Zamky okrouhlych strdj jsou obdobou
zamka plochych pletacich strdj avSak stim rozdilem, Ze jsou konstruovany pro
jednosngrny prichod kolének (stroje se @i zleva doprava). Jen u piathovych
stroju uréenych pro vyrobu vratné paty je hlavni zamek obausynjako u plochych

pletacich strdj.
2.1.3 Obourubni okroulé pletaci stroje

Tyto stroje slouzi pro vyrobu obourubnich pleteniako velkopimérové se

vyskytuji Zidka. Redevsim se uplatiji jako malopéimérové pro vyrobu putochového
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zboZi, kde se vyuzivd kramvelkych vzorovacich moZznosti hlavimozZnost plést
oboulicni i jednolicni pleteninu. #ez valci takového stroje je patrny na obr. 2.4.
V jehelnich valcichl a 2 postavenych drazkami proti soljsou vsazeny ovladaci
platiny 3, které ovladaji oboustranné jehdy Spodni véalec je osazen uzaviracimi
platinami5, které umo#uji, jsou-li jehly ve spodnim valci, pleteni Upldbez odtahu
zboZi. Platiny se pohybuji v dréZkach platinovéhoukku 6. Jejich kolénka ovladaji
zamky 7 upevréné na trubceB, ktera je obdobnym Zgobem jako viko platinového

kruhu u jendovalg spojena s frémou stroje. V hornim valci je vioZzdnaed

Obr. 2.4 — Obourubni okrouhly pletaci stroj

s odhazovacimi platinamlQ. DuSe je svisle posuvna a tim lzemb téZ polohu
odhazovacich platin.rPpleteni jehel v hornim valci je duSeve spodni poloze, platiny
zaji¥uji odhoz rubnich &k a jehly pes & zatahuji kléku. Fi pleteni paty je duSe
v horni poloze, aby se uvolnily platinové obloukybnich @&ek a tim nebyla &a
v pribéhu vyroby paty naméahana. [1]

Katedra textilnich a jedn@élovych stroiji -16 -
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2.2 Pletaske jehly

Spole&nou sodasti vSech pletakych stroji jsou izné druhy pletskych jehel a
platin. Na obr. 2.5 jsou uvedenii zakladni typy jehel: jehla kkova, jaz¢gkova a
dvoudilna. Vyskytuji se v mnoha modifikacich potyleu stroje, avsak jejich spa@leou

vlastnosti je schopnost tvorbyek. Na obr. 2.6 jsou popsatgsti jazykové jehly.

haCek
4 / hlava
N jazycek jehly
=
(‘: ~
)/ stvol
ﬁ kolénko
hackova jazyCkova dvoudilna

Obr. 2.5 — Zakladni typy jehel rQt6 — Jazykova jehla

Rozkresleni tvorby ¢ka je patrné z obr. 2.7, kterycuje postaveni hlavy jehly
vac¢i odhazovaci rovieh Jehla wzakladni poloze stoji svou hlavou migh pod
odhazovaci rovinou a uvalje na ni visici &o. Jehla se zae zvedat dachytové
polohy. Staré oko odklopi otén¢ uloZeny jazyek a fesune se naép Dale se jehla
zveda douzaviraci polohy, pricemz @&ko prepadne fes oteveny jazyek na stvol
jehly. Poté se jehla vraci dlvuhé chytové polohy kde dochazi ke kladeni &iha jehlu
a jeji zachyceni v ld&u jehly. Ri dalSim pohybu jehly starécko zavwe jazygek a
piesune se naén— poloha nanaseni DalSim klesanim jehly pod odhazovaci rovinu
nasledujeodhoz starého tka. Ritom dojde k protazeni Kky starym é¢kem a vznik
nového ¢ka, jehoz délka je dena stazenim jehly do nejniZstahovaci polohy Fi
pleteni zatazné pleteniny probiha taionost na paralethuloZenych jehlach ve forn

jakési viny, tudiz v ufitém casovém useku se na tvértadku podili ¥tSi paet jehel.

[1]
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zakladni chytova uzaviraci chytova poloha zatahovaci
poloha poloha poloha poloha nanaseni odhoz poloha

Obr. 2.7 — Tvorba ¢ka

2.3 Platiny pletarskych stroji

VSeobech Ize ftici, Ze platiny jimiz jsou osazovany pletké stroje plni v
podstag dvé funkce. Bul’ prichazeji do styku s niti a podili se spolu s jehtautvork
ocek, nebo napomahaji k zajist volby jehel nebo jejich pohybuidhled platin pro
okrouhlé pletaci stroje je zndzémna obr. 2.8. Jedna se o ploché Utvary vyrobené

z kvalitni zuSlechiné oceli.

Obr. 2.8 — Platiny pro okrouhlé pletaci stroje
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2.4 Zamky zataznych pletéskych stroju

Pohyb jehel pletacich stfoje odvozen od zanik Tvori je ploché kliny, které
pusobi na kolénka jehel (platin) &gsouvaji je mezi zatahovaci a uzaviraci polohou
nebo z&azuji ¢i vyrazuji z¢innosti procesu pleteni. Realizace pohybu jelisbpenim
zamki na jejich kolénka umditije s vyuzitim dalSich mechaniéntibovolnou drahu
jehly pro pleteni, vzorovanéi tvarovani Upletu. Maximalizace @i systénmi na
pletacich strojich vede ke zvySovani strmostii@idmku, extrémhaz naa=62. Strmy
Uhel na stahow& znamend zkraceni Useku drahy jehly pro zatahowiinimensi péet
jehel sodasre ¢innych v zatahovacim proceswka a tim zvySeni namahani &it
Naopak strmy uhel vede ke zvySeni namahani sougevp — zamek —ukko,
zvySovani pikonu stroje, snizeni mechanickéinnosti soustavy, zvysSeni opebeni
apod. [2]

J I |;|IJI |ri;|J||.-”ij|||j|ji“
LT

Obr. 2.9 — Zamky okrouhlého pletaciho stroje
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3. MATLAB / SIMULINK

3.1 Co je SIMULINK?

SIMULINK je nadstavba MATLABu. VyuZiva grafickych einosti hostitelské
platformy (Windows). Zpsob zapisu modelu i celkovy igob prace je zrta¢ odlisSny
od prace s vlastnim MATLABem, ktery je orientovaradkové pikazy.

SIMULINK je piedevSim ufen na casove teSeni (simulaci) chovani
dynamickych systéi Lze sjeho pomoci &it casové pibéhy vstupnich vetin (a
vSech ostatnich) v zavislosti gasovém pibehu veliin vstupnich a p&teEnim stavu.
Popis soustavy fize byt zna&n¢ slozity a rozsahly. Nize obsahovat i algebraickeé
rovnice a vzorkované (diskrétni) vyfip. Ackoliv SIMULINK poskytuje nastroje na
feSeni diskrétnich udalosti, neni printamhodny nareSeni Uloh, kde sagpinaji (nebo
vétvi) odliSnareSeni podle nastalych situaci.

Pristup k zapisu problému sénpiipomina navrh zapojeni pro analogovy
patitat. Co zaujme na prvni pohled, je grafickyugpb zapisu — v terminologii
SIMULINKu nazvany model. Z nabidkyislusné knihovny sefptahuji bloky a pak se
mysSi spojuji odpovidajici vstupy a vystupy. Jakoogaignalu se pouZzivaji ngstji
signaly z knihovnich blak generujicich zakladni typy sigiés volitelnymi parametry.
Lze téZ pouzivat dataipravend ze souboru. Vysledek simulacgasovy ptibéh feSeni
— se zobrazuje negstji graficky pomoci standardnich blbk— zobrazeni typu
osciloskop (Scope&) XY graf. [4]

3.2Reseni diferencialnich rovnic v MATLAB / SIMULINKu

Reseni diferencialnich rovnic Ize provést r&&momoci simulénich programn.
Existuji dw metodyieSeni.
1) Metoda snizovaniradu

2) Metoda postupné integrace
3.2.1 Metoda snizovaniadu

Uvazujeme diferencialni rovnici bez derivace navprstrar
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a,X"+ax +a,x=byu

Pro navrh regukmiho schématu upravime rovnici do tvaru

Dostali jsme tak diferencialni rovnici ve tvaru aglujicim nejvyssi derivaci X~

jako linearni kombinaci derivaci nizSictimz snadno realizujeme schéma ve tvaru:

rs

1/s

-ada:z

Obr. 3.1 — Schéma metody sniZoviéuu
3.2.2 Metoda postupné integrace

UvaZujeme ot diferencialni rovnici
a,X"+ax +a,x=byu

Tuto rovnici dvakréat integrujeme a intervalu od®tdza gedpokladu nulovych
pocateinich podminek

X, + aijr'x(r)dr + aoj'x(r)dr2 = bOJr'Jr'u(r)dr2
0 0 00
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Osamostatnime-Ik(7) , pak

x(1) = %j’j‘u(r)dr2 —%j’x(r)dr —%ch(r)dr2

“ @ 1/s a 1/s >+
@

Obr. 3.1 — Schéma metody postupné integrace

[3]
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4. ROZBOR SILOVEHO PUSOBENI NA PLATINU

Na jehlu nebo platinu gsobi celarada sil a jew, které maji zasadni vliv na
kinematické veliiny pohybu jehly, na silovégsobeni na jehlu a na pasivni odpory
jehly. Tyto problémy jsou Zpsobeny @iznymi tvary zadmk, kde byly pouZity #izné
zdvihové zavislosti od ifmkovych es Kivkové az k pouziti tzv. splin Situace na
zamku se vSak komplikuje tim, Ze kolénko jehly {ip\g nabiha na zamek viznych
mistech jeho zdvihové zavislostiimz jsou tato mistatpdukena ke vzniku raz
Kromé¢ vlastnosti zamku se na razu téz vyznanpodili i viastnosti jehly. Velky
problém pedstavuje stanoveni rozloZeni &afjicich sil, stanoveni jejich polohy a
velikosti. Déle je velice wezité chovani jehly v drdZzce a stanoveni jejiciisttkych
vlastnosti. [5]

Pred vloZenim platiny do drazky jehelniho valce ge tausi pedpruzit. To se
provede tak, Ze ji s gitym polomérem vyhneme v mistvybrani tak, aby jeden konec
byl vyhnuty o patebnou hodnotu — v naSentigact 5,5 mm(viz. obr.4.1). Velikost
piedpruzeni také duje velikost reakci mezi platinou a drazkou. Prazehi platiny do

drazky se tato rukou narovna a do dané drazky $stium

5,3

Obr. 4.1 — Ohnuta platina
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Obr. 4.2 — Silovy rozbor zatizeni platiny
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4.1 Tvorba pohybové rovnice

Na obr. 4.2 je zn4zoén silovy rozbor zatiZzeni platiny. ZatiZzenigobi ve tech
rovinach. Od danéhor@dpruzeni fpsobi mezi platinou a boky drazky realReR; a
Rs. ReakceR, a R, jsou dany stazenim platiny pruzinou respieom platiny o dno
drazky. SilaF, je sila od jehly a jsou v ni zahrnuty jak dynamiakinky, tak tah
Vv prizi, pasivni odpory a vlastni tize jehly. SNya T jsou reakce {sobici na kolénko

platiny od zadmku.

Pro toto silové fisobeni Ize napsat pohybovou rovnici:

Ve sneru x:

R,-R-R,-N -T, +R,-R, =0 (4.1)

-N[Gosa - N[f Bina+R,-R, =0 (4.2)

Ve sméru y:

MY - Fp MmO+ N, =T, =Ty ~Try = Tog = Tra =Tz ~Tra—Trg =0 (4.3)

mLy =mly - F, + N [tosa — N [ [Bina - (4.4)

-f(R+R,+R,)-R,[f -R, [f -R, [f - R, [

Ve sneru z:

R,-R, =0 (4.5)

Soutet momenti k bodu M v roviné yz:

> M, =0 (4.6)

Fo (075-Tg, 18+ T3 18+ N, 6-T,6-R, 22=0 (4.7)

RA:%FP +£EN E:osa—iENDf Sina = Ry (4.8)
22 22 22
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Sowet momenti k po¢atku soustavy soitadnic v roving zx:

> My=0 (4.9)
R,[B6-N, 78-T, (V8- R [18-R,[18+R,18=0 (4.10)
R, _E—mN&ma+N[wmmn) (4.11)
R, =R, - N Bina - N [f [tosa (4.12)
R, = (N Bina + N ¥ Dtosa);—’g— N ina - N [f [tosa (4.13)
R, = (;—”2 —1j(N 3ina + N [F [tosa) (4.14)
R, = g(N [$ina + N [f [tosa) (4.15)

Rovnice (4.8), (4.11), (4.15) dosadime do rovnice4):

mOy=mly-F, + NEosr - Nf Bina - f(R +R, +R,) -

> (4.4)
~R,f -R, [f -R, [f -R, [
a dostaneme:
my=mlg-F, +NGoso—N[f Bina- f(R +R, +R,)-
E[GN Sina + N f [Cosa)(f - (4.17)
42(N Sing + N f [Cosa) 2(075 . +2 Ngosr- LN Einaj[f
6 22 22
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mLy =mg - F, +N@osr-Nf Bina- f(R +R, +R3)—;’§[IND‘ Sina -
36
~ 420N mina-22 T 2 rgosa - 00 ¢ F, ~® ¢ o+ 2 NIF 2 i
36 11 11

m Oy = mLy —FP(1+01’—715fj— f(R+R, +R,)+
(4.19)

+N|sina[ 212 -8 ¢ ) cosal - 125284 g

11 36 36 11
Upravena pohybova rovnice ¥etné ¢lenu obsahujiciho tlumeni:
m[g_FP(l-'- OJSfj_ f(Rl +R + Rs)
y= 11 .\
m
(4.20)
N| (sina 042 1564 +(cosa) - 1242 6449
11 36 36 11 k ( j
+ +=ly,-y
m
Vyjadiené konstanty:
mig-F (1 001 t(R 4R, +R)
m
e
p=it 35 (4.22)
m
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Jl2ge By
p=—30 1 (4.23)
m
y=P, +N [P, Bina + P, Ed:osa]+%(§/z—§/) (4.24)
Rovnice, podle niz budeme sestavovat matematicky el
y=P {M} Jp, ina + P, [tosal] +5(§/Z— i/j (4.25)
cosa m

4.2 Popis€leni pohybové rovnice a zadané parametry:

4.2.1 Zadané parametry:

Ot&ky jehelniho valce: n = 350 min
Praimér jehelniho valce: D =96 mm
Hmotnost platiny: m=15g¢g

Cas ptibhu platiny zamkem: t=11,3ms
Konstanta tuhosti: c=35.toum*
Reakce R R =3,2014 N
Reakce R R =3,1216 N
Reakce R R; = 6,323 N

4.2.2 Konstanta tuhosti C

Pro vypdet pohybové rovnice bylordba utit konstantu tuhostiC soustavy
zamek - platina. Jak je uvedeno vySe, jeji hodiigla pro nas fipad stanovena na
C=3,5.10% N.ni'. Konstanta tuhosti charakterizuje cely systém z&mgatina. Je tedy
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patrné, Ze jeji fesnou hodnotu neiieme ukit, protoZe je ovlivena mnoha

parametry.

4.2.3 Reakce R R,, R3

Velikost reakci R, R, a R byla uvazovana proifpad nejmensi moznéile
mezi draZzkou jehelniho valce a platinou, tedy piipam, ktery je z hlediska velikosti
S8 %93 mma u platiny je to
0,672 mm Z toho plyne, Ze nejmensiie je 0,028 mmPro tuto hodnotuile maji
reakce hodnotolR; = 3,2014 N R, = 3,1216 N R; = 6,323 N [6]. Schéma uloZeni
platiny v drazce stroje s uvedenim razih pro nejmenSi moznouuli je patrné

z obrazku 4.3.

Zamek

Drazka

_ — 7
R, /

Platina

0,71

Obr. 4.3 — Konstrukni schéma ulozZeni platiny v drézce stroje
4.2.4 Normalova sila N

Velikost normélové sil\N se vypdte jako:

N ="z Y) (4.26)
cosa
Rozdil drahy, -y i Uhela se samazjme pti prichodu platin zamkem é&ni.

Mohou zde navic nastat dva stavy styku platinyrakzaviz obr. 4.4. V prvnimifpack
je kolénko platiny zatkovano do zamkuy, - y>0). Pokud je spléna tato podminka,

do vzorce 4.26 za hodnoty, -y dosazujemey, —y. Druhy gipad nastane, kdyz
kolénko platiny od zamku ods&o(y, —y<0). V tu chvili nedochazi ke vzajemnému

styku a tudiz neidze byt vyvozena zadna normalova flaZa hodnotuy, —y tedy
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dosadime 0. Tato skuténost byla zohledtmna i i tvorb¢ modelu v programu
MATLAB/Simulink. Zpusob jejihoreSeni v modelu bude popséan v kapitoknuwjici se

jeho tvorlz.

kolénko
platiny

Obr. 4.4 - Styk kolénka platiny a zdmku
4.2.5 Tlumeni

K odvozené diferenciélni rovnici bylkigten téz¢len obsahujici tlumeni. Tento

¢len je vyjaden jako:
k . .
m

Konstantak byla odvozena od sinusovéhoilpthu a je dana logaritmickym
dekrementem =1In 2.

Kk :m—zﬁan:w%L K = 1066
4 m m (4.28)

4.2.6 Koeficient ¥eni

Cilem vyp@tu bylo nalézt pro dané geometrie stahovacich #ammezni
souinitel trenif, pri kterém dojde ke vZfteni platiny v draZce. Proto byldiwypoctu
dosazovano & raznych hodnot safinitele teni pro kaZzdou geometrii od hodnoty

f=0,1 aZ po hodnotu,ipniz dojde ke vzficeni.
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4.3 Geometrie stahovacich zamk

Dynamické dinky na platinu bylyieSeny pro izné geometrie stahovacich
zamki. Uhel sklonu rozéhové ¢asti byl uvazovan stale stejny n=30°. Pro
dobshovou ¢ast zamku bylo ptano seiemi hodnotami sklonu @,=45°, 5¢°, 55
Prechod mezi rozihovou a dokotovaci ¢asti zamku byl realizovanigs radius, jez
mel velikost 10, resp.20 mm To znamena, Ze dynamickéinky byly pcasitany pro
celkem Sestiznych geometrii zamku. Pro lep&edstavivost a ighlednost je pouzit

pievraceny nakres stahovaciho zamku.

stahovaci zamek

ol ,=45° 50° 55°

Obr. 4.5 — uvaZzované geometrie stahovaciho zamku

Pro poteby vyp@tu byla obloukovacast rozdlena na pimkové ¢asti Alo

velikosti 0,1 mm. Timto se vyget zavislosti zdvihu zamku riasey, = f (t) a zmeény
Uhlu sklonu zamku n&aser = f(t) (tyto zavislosti byly poz#]i pouzity pi tvorbe

modelu — viz. kapitola 4.4) vyraZizjednodusil, aniz by to &o vliv na jeho pesnost.
4.3.1Cas prichodu platiny zamkem

Pro vSechny geometrie zamku byl uvaZzovan steépsy pfichodu platiny a to

t =113ms. Pon®r ¢asu ptichodu rozbhovou a doko&ovacic¢asti zamku byl uvazovan

5,9:5,4.
4.3.2 VVztahy popisujici geometrii zamku:

Nasledujici vztahy a obr. 4.6 popisuji geometriatdr platiny po zamku a
¢asové pitbéhy priichodu platiny jednotlivyméastmi zamku.
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y —
) K Detail obloukové casti /[~
» ,\ \\\:\1\\\ o\ ) \ Ayeblk szobI
/"\ (AN N ~ \ AYopl,
PRy ) \:\ \:\\ 2000 \\\\::\ o
% ><1\\ : Sy - X \ X g | ot [P, o X2
11,3 ms A2 19,88mm zAxobI
Obr. 4.6 — Popis geometrie zamku
Délka oblouku: | =Ra, -a,) (4.29)
Déleni: g=0,000In (4.30)
Patet dilki: o=l -Rda,-a) (4.31)
q q
Délka jednoho dilku: AT =L =q=n (4.32)
p
Priristek Aa : pg=21"% (4.33)
p

Obecny thelr : a,=a, +iDa (4.34)
Primet jednoho dilku oblouku na osu x:  Ax,,, =Al [€osa, (4.35)

ot s 0,01988- » Ax
Primét rozbshovécasti zamku na osu x:  x, = 1132 * 59 (4.36)
Pramét dokortovacicasti zamku na osu x: x, =0,01988-x, = > Ax, (4.37)
Priimét jednoho dilku oblouku na osuy: Ay, =Al $ina, (4.38)
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Pramét rozbthovecasti zamku naosuy: y, =x, [tga, (4.40)

Pramét dokortovacicasti zamku na osu y:y, = x, [tga, (4.42)

. . 2Al [
Doba pfibéhu pes jeden dilek: ty = 2 _ oA, (4.42)
* wlD w(D

Doba piib¢hu gres rozBhovoucast zamku:t, = 2)&) (4.43)
W

Doba piibéhu res dokodovacicast zamkut, = 2)&) (4.44)
: W

4.4. Tvorba vstupnich zavislosti

Pro vypa@et pohybové rovnice bylordba utit ¢asové zavislosti popisujici
zménu polohy zamkuy, = f (t) a aktualni uhel sklonu drahy zamku= f(t). Dané
zavislosti, jez poté poslouzili jako vstupni daté prorb¢ dynamického modelu
v programu MATLAB/SIMULINK, byly vytvaeny pomoci vztah uvedenych v
kapitole 4.3.2 v programu Microsoft Excekildad takovéto zavislosti je patrny z grafu

4.7 znézaiujicim zavislostiy, = f (t) a a = f (t) pro geometrii zdmk&®20a 0,=55".

y,(mm) R20, 0[=55° ol (rad)
20 T T 1

10 | 0,75

- |

. 0,004 _ 0,008 5
Rozbéh Radius Dobéh

0,5
0,012
t (ms)

Graf 4.7 — Zavislostiy, = f(t) a a = f (t)
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5. MODEL V PROGRAMU MATLAB/SIMULINK

Cilem této diplomové prace bylo sestavit @egjt pohybovou rovnici pro jehlu
(platinu) v drdzce okrouhlého pletaciho stroje ®tij mez jejiho vzficeni. VySe
odvozena pohybova rovnice byteSena v prostdi programu MATLAB/Simulink.
Pomoci blok ze standardni knihovny Simulinku byl vytem dynamicky model, jehoz

vystupem byly pozadované kinematické zavislostigadinu a to:

Zrychleni platiny a=f(t)
Rychlost platiny v=f(t)
Zdvih platiny y=f(t)
Rozdil zdvihia zamku a platiny y,—y="f(t)

Model sestaven tak, aby unim¥al snadny zapis vSech prénmych vstupnich
parametit (sowinitel treni f, ¢asova zavislost zdvihu zamky, = f(t) a casova
zéavislost zmdny Ghlu naklogni zamku a = f(t)). ReSeni rovnice bylo provedeno

metodou snizovariadu (viz kapitola 3.2.1)
5.1 Bloky pouZité ke tvorlk® modelu:

Constant - zdroj konstantnih@iasow nenenného signalu

1P

Constant

Gain - vynasobeni vstupniho signalu konstantou

1>

Gain

Product - nasobeni vstupprvek po prvku

>
X P
>

Product
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Sum - gitani/odegitani vstuf. Vstupi maze byt libovolny poet a znaménka ,+" a -,
mohou byt libovold kombinovana

A+
S —

Sum

Trigonometric Function - potitéa trigonometrické funkce vstagsin, cos, tg, cotg)

sin P

Trigonometric
Function

Interval Test - Nastavi na vystup log.1, pokud hodnota vstuguvedaném intervalu

>J1;>

Interval
Test

Compare To Zero -Porovnava vstup s hodnotou 0 a nastavi na vystyf,loesp. log.

0 dle vysledku porovnani

2 <0 p

Compare
To Zero

From File - Umo#iuje na&ist ptibéh signalu z pracovniho prostoru Matlatitsouboru

na disku

untitled.mat P>

From File

Derivate - Derivuje vstup podl€asu

X du/dt P>

Derivate
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Switch - Porovnavéa vstupy ddicim signalem. # spinéni podminky propousti signal
¢.1, |@i nesplreni signalé.2
— \—>

Switch

VvV

Scope -Zobrazeni vstupnich sigriéve forme casovych plibeht

L]

Scope

5.2 Popis sestaveného modelu

Sestaveny model je znazémna obr. 5.1. Pro snadnou orientaci v modelu
sestaveném v Simulinku bylyékteré bloky {i popisy jednotlivychc¢asti modelu)

podbarvenytiznymi barvami:

oranzové podbarveni - vstupni (pkoma) data
zelené podbarveni - vygiené konstanty PP, Ps
modré podbarveni - jednotlivésti dif. rovnice
fialové podbarveni - mezivysledky

cervené podbarveni - vysledky

Vypoétena pohybova rovnice podle niz byl model sestavava

y=P, +[M} [P, Gina + P, [tosa] +5(;/z— YJ (4.25)
cosa m

Konstanty R, P,, P; viz. vzorce 4.21, 4.22, 4.23.

Jak jiz bylo uvedeno vySe, oranZopodbarvené bloky nam ozhgi vstupni
data vypeétu. Do prvniho oranZzoveho bloku se zapisuje hodsotéinitele teni f, do
druhého aittiho bloku se vkladaji odkazy na zdrojové soub@¥nam wtuji casovou

zavislost zdvihu zamky, = f (t) resp.casovy ptib¢h Ghlu naklogni drahy zamku
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Obr. 5.1 — Sestaveny dynamicky model v SIMULINKu
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a=f(t) pri prichodu platiny zamkem. Tato zdrojova data jsou jpré kazdou
geometrii zamku. V levéasti schématu jsou pivany konstantyP;, P,, Ps. Konstanta
P, je jednou ze it hlavnich ¢asti dif. rovnice a vstupujefipno do Sumatoru 1

Konstanta P, se po vynasobenising <itd se sotinem P,lcosa. Sowet
P, [sina + P, [cosa je poté vynasobetasow promsnnou hodnotou normalove sily,
jez se vypote jako sotin tuhosti C a rozdilu drahy, -y podileny cosa. Tim je

ur¢ena druha hlavniast dif. rovnice, jez vstupuje na druhy vstBpmatoru 1Jak jiz
bylo uvedeno vySe, rozdil drafp, -y se g prichodu platin zamkem &ni a navic
platina v utity okamzik od zamku odsk@ Tato skuténost je v modelieSena pomoci
bloki Compare To Zer¢dale CTZ) aSwitch

Pokud nastane stav, kdy jg, —y>0 (platina je zatléovana do zamku),
znamena to, Ze na vystupu z bloBTZ dostaneme log. ,1". BlolSwitch je nastaven
tak, Ze pi pfichodu hodnoty ,1" je spkna vstupni podminka a tudiZz na vystup z bloku
putujesignal¢. 1, coz je v tomto fipact hodnotay, —y. Jakmile platiy, - y<0, tedy
stav, kdy platina odsk® od zamku, na vystupu @TZ dostaneme log. ,0“. U bloku
Switch je tedy vstupni podminka nespira a na vystup zéhtedy gijde signal ¢. 2
neboli hodnota ,0“. Vystupni hodnota &witcheje poté penasobena tuhos@ a
podilenacosa a tim dostavameéasow promennou hodnotu normélove siN:

Jako fteti ¢ast rovnice je fiten ¢len obsahujici tlumeni. Nejprve je pomoci

bloku Derivate derivovana hodnota zdvihu zamyiy na rychlosty,, od které je
odetena vypdtena rychlost platinyy. Po vynasobeni rozdify -y podilemK/m je

dany signal fiveden naiteti vstupSumatoru 1
5.3 Pribéhy kinematickych zavislosti

Pro vSech Sest geometrii byly pomoci modelu ziskgnayy vySe zmiénych
kinematickych zavislosti. Pro snadné porovnaniedisi byly vzdy do jednoho grafu
zakresleny prbéhy pro vSechny uvazované smitele teni f. Jednotlivé pibehy byly
barevé¢ odliSeny. Na vodorovnou osu giafoyl vynaSencéas v sekundach. Pro
piehlednost je v grafech naz®emo rozdleni zamku doif oblasti — rozthové ¢asti,

radiusu a dokhové c¢asti. V této kapitole jsou uvedeny kinematické gkpsti pro
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zamek s fechodovym radiuserR10 a uhlem stoupani deéboveé casti a =55°. Grafy

pro ostatni geometrie zamku se nachézefilelpach I, 1l a lll.

Zrychleni platiny
a
(m/s2)
4000
f=0,1
R10 . f=0,12
55
ol — f=0,14 L
; 30° =0,145

2000

1000

1000

-2000

i
o 0.002 0.004 0.006 0.008 ool o012
ROZBEH RADIUS DOBEH t(s)

Graf 5.1 — Zavislost zrychleni platiny tiase

Rychlost platiny

v
(m/s)
3

R10 H
55°
30° |
=0,1
f=0,12
f=0,14
f=0,145
a5 | | i I
o 0002 0.004 0.006 0.008 onm oma
ROZBEH RADIUS DOBEH t(s)

Graf 5.2 — Zavislost rychlosti platiny rase
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Zdvih platiny
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Graf 5.3 — Zavislost zdvihu platiny dase

Rozdil zdvihia zamku a platiny

Y= ¥
(m)

%10

ROZBEH RADIUS DOBEH t(s)

Graf 5.4 — Zavislost rozdilu zdvilzamku a platiny ndase
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5.4 Vysledky simulace modelu

Pomoci simulace modelu jsme krémanych kinematickych zavislosti zjistili téz
meze vzpiceni platiny v drédZce pro jednotlivé geometrie zanse stoupajicim thlem
dobshové ¢asti zamku 45°, 5(°, 55°) dochazelo ke vfeni platiny pi stale mensi
hodnot smykoveéhoieni f. Vzrastajici velikost radiusuippiechodu z rozéhové do
dobehové ¢asti zdmku nédm pozitien ovlivnila velikost maximalniho zrychleni a
rychlosti v dolkthoveé ¢asti zdmku. Pro radiuR20 byly tyto hodnoty podstatnmensi
nez pro radiufR1Q Nejwtsi rozdil je patrny u koeficientdeni f=0,1. S istem tohoto
koeficientu se postugrozdil danych maxim zmensSoval.

VSechny uvaZzované geometrie zamku maji stejny stoelpani rozéhoveé casti
a =30°, je tedy logické, ze pbéh kinematickych vediin v této ¢asti je pro vSechny
geometrie stejny. Maximalni hodnota zrychleni je 3050 m/$, maximalni hodnota
rychlosti je 1,65 m/sa to pro koeficientreni f=0,1. S rostouci hodnotou koeficientu
maximalni hodnoty zrychleni a rychlosti postégdesaly. Pehled €chto hodnot pro

rozbihovoucést zamku je patrny z tabulky 5.1.

koef.t Feni f 0,1 0,12 | 0,13 | 0,24 | 0,145 | 0,15 | 0,16 | 0,27 | 0,18 | 0,19
a max (m/s2) | 3050 | 2850 | 2750 | 2650 | 2600 | 2550 | 2340 | 2300 | 2200 | 2150
v max (m/s) 165 | 164 |1635| 163 | 1,627 |1625| 1,62 |1,615| 1,61 | 1,58

Tabulka 5.1 — Max. hodnoty zrychleni a rychlostrozlzhovécasti zamku

Pri malé hodnat soinitele treni f (dof=0,13) dojde v rozBhovécasti zamku
k odskoku platiny od zamku. Tento odskok nastae,y, —y<0. Prof=0,1 ma
odskok maximalni hodnot®,04 mma trva0,47 ms Fi hodnot f=0,12 je odskok0,016
mmpo dobu0,28 ms A kon&né pri f=0,13 je uz odskok velmi nepatrnyG;0022 mm
po0,1 ms

5.4.1 Zamek s Ghlem stoupani dathové éasti 45

U této geometrie doSlo ke widpeni platiny gi koeficientu teni f=0,19.
Maximalni hodnota zrychleni v déhové asti byla700 m/$ pri radiusuR10resp.375
m/< pro radiusR2Q Maximalni dosazené rychlost byl&®5 m/sproR10a1,85 m/spro
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R2Q Maximalni hodnoty zrychleni a rychlosti pro vSeghuvaZzované hodnoty
ukazuje tabulka 5.2. Bio¢hy kinematickych vetiin se nachazeji vioze I.

R10 /30 - 45 st. R20/ 30 - 45 st.
30 st. 45 st. 30 st. 45 st.

f a max V max a max V max a max V max a max V max
(m/s2) (m/s) (m/s2) (m/s) (m/s2) (m/s) (m/s2) (m/s)
0,1 3050 1,65 700 1,95 3050 1,65 375 1,85
0,15 2550 1,625 650 1,97 2550 1,625 390 1,875
0,17 2300 1,615 550 1,92 2300 1,615 450 1,89
0,18 2200 1,61 400 1,65 2200 1,61 350 1,575

0,19 2150 1,58 / / 2150 1,58 / /

Tabulka 5.2 — Max. hodnoty zrychleni a rychlosti paAmek s Ghlem stoupani
dobshové céasti 45

5.4.2 Zamek s Ghlem stoupani dathové éasti 5¢

Pti pouziti zamku s dathovou ¢asti sklognou pod Ghlem50° doSlo ke

vzpriceni i hodnot koeficientu feni f=0,17. Maximalni hodnoty zrychleni a rychlosti

jsou uvedeny v tabulce 5.3.tBehy kinematickych vetiin se nachazeji vifloze II.

R10 /30 - 50 st. R20 /30 - 50 st.
30 st. 50 st. 30 st. 50 st.
f a max vV max a max V max a max V max a max vV max
(m/s2) (m/s) (m/s2) (m/s) (m/s2) (m/s) (m/s2) (m/s)
0,1 3050 1,65 750 2,3 3050 1,65 520 2,25
0,13 2750 1,635 700 2,31 2750 1,635 450 2,23
0,15 2550 1,625 550 2,2 2550 1,625 400 2,2
0,16 2400 1,62 250 1,95 2400 1,62 200 1,35
0,17 2300 1,615 / / 2300 1,615 / /

Tabulka 5.2 — Max. hodnoty zrychleni a rychlosti pdmek s Ghlem stoupani
dobshové casti 50

5.4.3 Zamek s Uhlem stoupani dathové ¢asti 55°

U tohoto zamku doSlo ke v#peni @i hodnot koeficientu teni f=0,145.
Kolabovani soustavy je patrné jizi §=0,14. Maximalni hodnoty zrychleni a rychlosti

jsou uvedeny v tabulce 5.4.tBehy kinematickych vetiin se nachazeji vifloze lII.
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R10/ 30 - 55 st. R20 /30 - 55 st.
30 st. 55 st. 30 st. 55 st.

f a max vV max a max vV max a max vV max a max vV max
(m/s2) (m/s) (m/s2) (m/s) (m/s2) (m/s) (m/s2) (m/s)
0,1 3050 1,65 800 2,75 3050 1,65 580 2,69
0,12 2850 1,64 600 2,7 2850 1,64 480 2,65
0,13 2750 1,635 500 2,6 2750 1,635 400 2,62
0,14 2650 1,63 100 1,9 2650 1,63 100 1,25

0,145 2600 1,627 / / 2600 1,627 / /

Tabulka 5.4 — Max. hodnoty zrychleni a rychlosti paAmek s Ghlem stoupani
dokshové casti 55

5.5 Vliv konstanty tuhosti na pribéh kinematickych veli¢in

Jak jiz bylo uvedeno v kapitole 4.2.2, j&emi konstanty tuhosti soustavy zdmek-
platina znané sloZitou zalezZitosti. Konstanta ma vliv na veliknermalové silyN a tim
i na kinematické vetiny soustavy. Pro srovnani byly pro hodnotu coitele teni
f=0,1 pomoci matematického modelu v SIMULINKu vypeny téz kinematické
zavislosti pro tuhosti C=2,5.T0N.m* a C=1.1¢' N.m. Vyposet byl proveden pro
geometrii se stoupanim d#iové casti zamku a, =55° a pechodovy oblouk o
poloméru R2Q Jak je patrné z tabulky 5.5,fi nizujici se konstaattuhosti dochazi
k poklesu maximalniho zrychleni i rychlosti p4jezdu platiny na zdmek. V ddiové
¢asti zamku jsou jiz rozdily velmi malé. Oproti tomaedil zdvilh zamku a platiny se

s klesajici tuhosti soustavy pochopitehvysuje.

Konstanta tuhosti
3,5x10-4 2,5x10-4 1x10-4
30 st. 55 st. 30 st. 55 st. 30 st. 55 st.
a (m/s2) 3050 580 2350 600 1550 500
v (m/s) 1,65 2,69 1,6 2,7 1,47 2,65
yz-y (mm) 0,3 0,29 0,42 0,5 0,65 0,94

Tabulka 5.5 — Max. hodnoty zrychleni, rychlostbadilu zdvii pro zamek s Uhlem
stoupani dobhové ¢asti 55 a prechodovym radiusem R20 prizné konstanty tuhosti
soustavy
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Graf 5.5 — Vliv konstanty tuhosti na zrychlenitjplg
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Graf 5.6 — Vliv konstanty tuhosti na rychlost pigit
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Graf 5.7 — Vliv konstanty tuhosti na rozdil zdv#amku a platiny
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6. POROVNANI VYPOCTENYCH HODNOT
S EXPERIMENTALN E ZJISTENYMI

Poslednim bodem zadani této diplomové prace bylovdni vypdtenych
hodnot s experiment&mantgtenymi. Toto néfeni bylo provedeno v rdmci diplomové
prace Experimentalni sledovani zdvihu jehly na okrouhpdetacim stroji [7]. V této
praci bylo provedeno #&ieni zrychleni platinyifp zdvihu v drdzce. Nieni probihalo
otakach stroje261 ot/min kdezto vypoet byl proveden pro ot&y 350 ot/min
Namgiené hodnoty zrychleni byly protéggpaiteny na vyssi hodnoty aték.

V uvedené diplomové praci byla zrychlengiena pro zamky se skloneB?’,
45°, 50, 55. Jednalo se v3ak vzdy jednotlivétimpé zamky bez iechodu, kdeZto
vypocty v této diplomové praci se zabyvaji zamky s radigym pechodem mezi
rozbshovou B0°)a dokghovou @5°, 5¢, 55°) ¢asti. Z toho plyne, Ze vyptené hodnoty
zrychleni gi 45°, 5¢, 55 jsou diky pechodu z rozéhové ¢asti a radiusu mnohem
mensi. Nasledujici porovnani bylo proto provedemarzge pro sklon zamkac’.

Vyrazny vliv na vysledky @eni ntla téZz konstanta tuhogti a sodinitel tieni f.
Oh¢ tyto hodnoty se #hem néreni mohou ranit a tudiz vyrazé ovliviovat jeho
vysledek. Tabulka 5.6 proto obsahuje porovnani &ieng@ hodnoty zrychleni

s vypaitanymi hodnotami praizné hodnoty tuhosti a koeficientiteni.

Zrychleni platiny (nvs)
koeficient t Feni
Tuhost (N'm
(Nm) 0,1 012 | 013 | 014 | 02145} 015 | 016 | 017 | 0,18 | 0,19
3,5x10-4 3050] 28501 27501 2650 2600 2550 340 2300 22008 2150
2x10-4 2350 2200 2150 2050 2020 2000] 1900f 1830F 1750F 1650
1x10-4 1550 1450] 1420} 1370} 1350F 1330F 12707 1230F 11607 1100
Nameérené
zrychleni (nVs) 1107

Tabulka 5.6 — Porovnani nasfené a vypdéenych hodnot zrychleni platiny

Pokud budeme brat v dvahu danou problematikiesrym ugéenim konstanty
tuhosti, Ize v tomto porovnani namené a vypétenych hodnot zrychleni nalézt jistou
shodu.
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7. ZAVER

Cilem této diplomové prace bylo vyEepii jaké hodnat soinitele teni dojde
ke vzgiceni platiny v drdZzce malopmérového okrouhlého pletaciho stroje a téz
vySetit prabéh kinematickych vetiin platiny @i prichodu zamkem. KeSeni byl pouzit
software MATLAB/SIMULINK.

V prvni ¢asti diplomové prace byla provedena reSerSe okyohhpletacich
stroji a jeho casti. Souvasti reSerSe bylo téz zakladni seznameni s tvorbou
diferencialnich rovnic v prosdi programu MATLAB/SIMULINK.

Zasadnim rozporemiipuloZeni platiny v drazce okrouhlého pletacihojstjsou
rozdilné naroky na sdéinitel treni. Redpruzena platina se @&y drazky opira naréch
mistech a tim je v drazce fixovanaemi mezi platinou a drazkou musi byt co mozna
nejmensi, aby umdabvalo snadny pohyb platiny v drédzce, ale dostéteeliké na to,
aby platina v draZce drZela a nevypadla.

Pri vypoctu byl uvazovan zamek se sklonem réiabvé ¢asti 30°, radiusovym
piechodem mezi rozhovou a dobhovoucastiR1Q resp.R20a se sklonem deéhové
¢asti4s’, 50°, 55°. Celkem tedy 6 geometrii zamku.

Na zaklad rozboru silového namahani platiny byla odvozerja gehybova
rovnice. Podle této rovnice byl posléze sestavennadhjcky model
v MATLAB/SIMULINKu. Cilem tvorby modelu byl co ma#a nejgesrEjSi popis dané
soustavy. Jelikoz se rovnid@Sila pro Sestuznych geometrii zamku a prdizné
hodnoty sotinitele teni, byl model sestaven tak, aby um@Zal snadny zapis vSech
proménnych vstupnich paramétr(sowinitel treni f, ¢asova zavislost zdvihu zamku
y, = f(t) a casova zavislost zémy ahlu naklogni zamku a=f(t)). Vystupem
z modelu byly pibéhy kinematickych veéin platiny (zrychlenia, rychlostv, zdvihy a
rozdil zdvihi zamkuy; a platinyy). Z téchto pabéha bylo jasi patrné, pi jaké hodnat
souinitele tenif doslo ke vzgiceni platiny.

Soustava zamek - platina se sklonemétiolé casti zamkuds® zkolabovala az
pii hodnot sowinitele teni f=0,19. S rostoucim sklonem dé&tovecasti dochazelo ke
kolapsu mnohemitive. Pro5(° to bylo f=0,17 a u55° dokoncef=0,145.

Zawr diplomové préce je &nhovan porovnani vypieenych hodnot zrychleni

s hodnotami ziskanymi&enim v ramci diplomové préace [7].
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Zrychleni platiny pro geometrii R20, a,=50"
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Zdvih platiny pro geometrii R20, a»=50"
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PRILOHA III

Grafy kinematickych zavislosti pro zamek se sklonma

dobéhové ¢asti 55
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Zrychleni platiny pro geometrii R10, a,=55"
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Zdvih platiny pro geometrii R10, a»=55
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Zrychleni platiny pro geometrii R20, a,=55"
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Zdvih platiny pro geometrii R20, a,=55
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