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1. dvop

Vo vyvoji elektroniky za poslednych 5-8 rokov dochédza
k prudkému rozvoju mikroelektroniky. Tento nezvykly rozvoj
elektroniky sa aktivne odrédZa aj vo vyrobe vyrobnych strojov
a zariadenf. Neustédla miniaturizéeia, zvy3ovanie spolahlivos~
ti a pokles cien elektronickyech prvkov mé zas ndsledok, Ze sté=-
le viac tychto prvkov sa pouZiva sko v strojdrskej, tek aj v
inych oblastiach vyroby. Elektronické prvky samostatne alebo
v spojeni s inymi prvkemi, hlavne vykonovymi, ako si pneuma-
tické alebo hydraulické prvky, sui schopné stdle viac a viac
nahredzovat prvky mechanické. Tento vyvoj sa stdle zretelnej-
8ie prejavuje aj v oblasti textilného strojérstva. Ne mnohgech
textilnyech strojoch je badatelnd zémens niektorych mechaniec-
kych prvkov za prvky elektrieké, naepriklad kontrole doletu
ttku, rozne elektronické snimade, zardiky atd.

Vyvinut{m obvedu vysokého stupna integrécie - mikropro-
cesoru, dochddza k zdsehu do samotného principu riedenia via-
cerych textilnych strojov a tym aj k nédhrede velkého po&tu
mechanickych suiastok elektronickymi a elektromechanickymi
prvkami., K tomu v3ak, aby bol mikroprocesor, respektive mikro-
po&ita&,schopny pradéva{ povely danému strojnému zariadeniu
je potrebné vyvinif d¥inny prevodnik pre spojenie mikropo&i~
tata so strojom.

Omyslom tejto prdce je navrhnif elektromechanicky pre-
vodnik pre spoluprédcu mikroprocesorového systému, pracujice-
ho s mikroprocesorom INTEL 8080A s listovym strojom RL 600,
ktory sa vyvije v KVU Elitex, vyskumny zdvod Brno. Uspesné
rieSenie tejto problemaetiky by umoZ?nilo aplikovaf elektrické,
risdenie, vyvinuté ne katedre elektrotechniky V3ST v Liberci,
na uvedeny listovy stroj RL 600.
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2. LISTOVY STROJ

Pre jednoduché, vo vyrobe Zastejlie sa opakujéce vazby
do 10 listov, vrédtane vazby krajov, sd vyhodné vaZkové pre=~
Supné zariadenia. Pre vézby zlo¥ené, ktoré sa tak Zasto neo-
pekuji a pre vazby s va¥S5im poZtom listov je treba pouZif
pre3upné zeriadenie s volitelnym programom zdvihov, teda
listovy stroje.

Listové stroje sa vyrdbaji pre 12, 16, 20, 24 alebo 25,
vynimo&ne a% pre 33 alebo 44 listove /1 /

2.1 ROZDELENIE LISTOVYCH STROJOV

Listové stroje sa delia podla niekoIkgeh nladisk / 2 /,
/ 3/
-~ podla sposobu Zinnosti a) jednozdvi¥né
b) dvojzdviZné
- podla tvorenia pre3upu a) pre horny presup
b) pre plny presup
podia princfpu préce a) noZové (Hattersley)

b) rota&né
¢) hydraulické
Dalej rozozndveme listovky a) negativne
b) pozitivne
2.2 SYSTEM HATTERSLEY
Zo znémych principov je najroz3{renejsi, najprepracova-
nejsf a doposial najrychlejsf préve systém Hattersley /3/.
Celé ustrojenstvo listového stroja moZeme rozdelif ne tri

zdkladné mechanizmy :




@) Pohybovy mechenizmus, tento mé stély
pohon od tkacieho stavu. Jeho &innosf (aystém Hattersley)spo-
g¢iva v pravidelnom vratnom pohybe jednej alebo dvoch ocelo=
v¥ch 1{st nazyvanych n o % e.
b) Risedieci mechandizmus, ktor§ na zdklade
ddajov prograsmovej karty riadi zdvih tkacfch listov,
c)Mechanizmus pre dvihanie tka~
cfch 11isto v. Havnou Zastou tohoto mechanizmu si
héky, tzv. pl 2 t i n y. Platiny sa ve3aji na noZe pohybové-
ho mechanizmu.
Listovky systému Hattersley delime na : a) jednozdviZné

b) dvojzdvizné

Jednozdvi%n élistové stroje patria medzi naj~
starSie listové stroje. Maji iba jeden mo% a jednu radu pla-
tin. Po zanesen{ utku se vZetky platiny & s nimi tieZ listy
vracejui zpat do vychodzej polohy. Predup sa teda po kaZdom
Utku plne uzavrie a ttko sa prird%a vZdy pri uzavretom pre=
Supe. To je vyzneZnéd prednost tychto'listovych strojov. Pre=-
toZe v3ak jednozdviZné listové stroje maji omedzenu rychlost
do 160 = 180 ot/min., pouZivaji sa dnes u? iba na starsich
typoch &lnkovych stavov.

Zaujimave jSim a pre elektrické ovlddanie vhodneji{m ty-
pom listového stroje systému Hattersley je dvojzdviZny lis~
tovy stroj pre horny predup, ktorého schématicky nédkres je
nakresleny na obr. 2.l.

PretoZe nds bude zaujimat bli%sie, popfSeme si jeho
zloZenie a &innost podrobnejiie v nasledujicej kapitole,

pod &islom 2.3.




Obr. 2.1 Schéme dvojzdviZného noZového listového stroja pre
horny presup

2.3 GINNOST DVOJZDVIZNEHO NOZOVEHO LISTOVEHO STROJA

Pre ovlddenie kaZdého listu tkacieho stavu m&é listovy
stroj dve platiny ; hornd 3, a dolnd 14. NoZe 2 a 9 s prie-
beZné po celej 3frke listového stroja a su spolo&né pre viet=-
ky pletiny, tym ej pre vietky listy. NoZe sa pohybuji vzhiaw
dom k schématickému ndkresu na obr. 2.1 v naznaenom smere,
striedavo zlava doprava, jeden pre nepdrne a druhy pre parné
Utka. Preto je ich rychlost poloviZnd vodi rychlosti stavu.
Pracovny cyklus listovky je teda ukoneny behom dvoch otd&ek
stavu. Listovka je riedend kartovym pdsom 10. Pre kazZdy list
stavu sd dve ohmatévacie pdlky (ihly) 11 a 12. Podla polohy
nakreslenej na obr. 2.1 je prdve v zdbere hornsé platina 3.
Balanind péka 6 balancuje okolo bodu 8. Ak mé& zostat osnov-
néd nift podia progremu vazby pri nasledujicom udtku naaalej
zdvihnuté, vybavi sa kartovy pds kolfkom tak, aby ohmaté=
vacia pdlka premiestnila dolnid platinu 14 do drdhy spodné-




ho noZa 9. Horny no% 2 s platinou 3 sa potom sfce vracia do-
prava, ale sifastne sa dolava pohybuje spodry no 9, ktory
zéroven und3a platinu 14. V d3sledku toho sa stred A, balsn~
gnej pdky 6 nepohybuje a list tkscieho stavu, zaveseny na za-
krivenej pdke 7, zostéva v hornej polohe v kiude. DvojzdviZné
listovka je pohériand od spodného hriedela stavu kIukou & zZvig=
1y¥m tiahlom na trojramennd pdku 1,

Nevyhodou noZovyeh listov je nutnost zachovania ur&itych
vol{ v mechanizmoch, To spésobuje pri prdci stroja kmitenie
& rdzy, %o mé za ndsledok nevyhodné dynemické namdhanie stro-
Je a niektorych suZiestok a zdroven 8j pomerne vysokd hlu&-

nost stroja,.
2.4 RIADENIE LISTOVEHO STROJA

Poradie zdvihu listov sthlesf{ so vzornicou vazby tkani-
ny. Riadisci program pre zdvih listov je u siastnych listeo-
viek zaznsmenany na riadiacom pdse., MoZnost zé&znemu na pds
je bud pomocou kolfkov (u stardfch listoviek, alebo u listo-
viek ned 330 ot/min.), alebo pomocou otvorov v pédse (tzv,.
Verdolsky kartovy pds - listovky do 330 ot/min.), lm pésu
zaist{ riadenie listovky pre 333 ttkov.

Existujdi aj iné principy risdenis listovky,napr. pomo-
cou valZekov, guliliek, magnetickej pdsky. Zédznem, zazname-
nany na diernej pédske, sa snimes fototranzistormi bezdotyko~

vym sposobom a dalej spracovdva zosilovadom,
2.5 ELEKTRICKE RIADENIE LISTOVEHO STROJA
U doterejsfch listovych strojov je nositelom informéecie
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o vzore bud dierovany kartovy péds (napr.&s.listovky RBH ale-

bo LS 4200), alebo kartovy pds s kolfkmi (napr.listovka St#u-

bli 555). Z nich sa informécis snime a prenéZe mechanicky ne

pohyb listove Nevyhody tohoto systému si :

1. omedzend rychlosf snimania informécie s dierovej kerty

2. nepruZnd vymena vzoru

3. velmi d1h4 karta pre vzory s velkou striedou, pripadne ne-
dostatok pamatovej kapacity pre vzory s extrémne vy sokou
striedou

4. nutnost radif za sebou na karte viac rovnekych vzorov pri
vyrobe tovaru s melou striedou

5. technické komplikdcie pri pdranf (nutnosf zdvojenia sni-
macieho meehanizmu)

Pre elektrické riadenie sa predpokladd pouZitie mikro=~
procesoru, Informdcia o vzore bude uloZend v reprogramovetel-
nych pamatiach a bude priebeZne vysieland k elektromechanie~-
kym prevodnikom, ktorych prostrednictvom budd listové stroje
ovlddané. Cftenie z pem&@ti bude prebiehaf vZdy pri ur¥itom
uhle natoZenia hriadela listového stroja (2x za oté¥ku) /7/.

Mikroprocesor INTEL 8080A, ktorého pouZitie sa predpo-
kladd, pracuje s informdcismi o af%ke 8 bitov. Taktie? pema¥
je orgenizovand po 8 bitoch, teda po 1 byte. Adresa je 16-bi-
tovd, t.j. zloZend z 2 bytov.

Predpokladom je 12 a% 20 listov stavu. VaZsinou sta&{
strieda vzoru 360, ele u 3pecidlnych druhov tovaru (obrusy,
vreckovky atd.) je moZny krajny pripad stried vzoru a¥ 2 000.
V pamati mikroprocesorového systému budd ulofené informdcie
dvojakého druhu :

a) Pracovny program risdiaci vlastné vydévanie informécif

k listom vo vhodny &esovy okemih. Tento program bude ulo~
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Zeny zo zalietku v reprogramovatefnjch pematiach REPROM,
neskor v pevnych pamatiach ROM.

b) Vlastné vzorovéd informdcia o vzore mo%e byf uloZend napr.
v reprogramovatelnych pamétiach REPROM. Zmena vzoru by sa
prevddzale vymenou tejto peméte za ind. Vyhodou te jto pa=
méte je, %e jej obsah (vzor) zostane pri vypadku siete
zachovany. Vzor by mohol byt tie% uloZeny do pamadte RAM,
do ktorej by sa nahral z 8~stopej poZftadovej diernej pés—
ky alebo z beZného magnetofénu pred kaZdym spustenim stro-
jas Tento postup by sa v3ak musel opakovat aj po kaZdom
vypadku sietee.

Pre jedno ttko si vyhradené 3 byty, t.j. 24 bitov. Z to-
ho 20 bitov sliuZi k riadeniu 20-tich listov, 4 bity predsta=
vuji rezervu, ktord bude k dispozicii pre riadenie farebnej
zémeny. Blokovd schéme navrhoveného rieSenias je nakreslens

na obrdzku 2.2 :

Pamat V¥stupnd vyrovnévacia

i; j///pamaf

8 - - -
. Elektreme- k lig=-
Vstupny _—__b' Mikropro-~ 8 chaenicky tom
obvod cesor g8 | _ | prevodnik

Vzad Vpred

Synchre-
niza&ny
obvod

Obr. 2.2 Zjednodu3enéd blokovd schéma elektronického riadenia
listovky

PoZas ka?dého poetodenie hriadela listovky o 1/2 otéZky
pri prechode ur&itym uhlom natolenia a pri chode vpred, vyds




synchroniza&ny obvod signdl (impulz) VPRED. Tento signdl spus-
t{ podprogrem, ktoréhe prostrednfctvom presunie mikroprocesor
vzorovacie byty pre jedno dtko z operadnej paméti do vyrovné-
vacej pemati. Pomocou elektromechanickych prevodnfkov sa po-
tom prevddza na pohyb listov,

MoZe nastat stav nedoletu utku. Utkové zardZka zareaguje
zastavenim stavu. Obsluha mus{ jeden alebo viac udtkov pomoeou
motorového hladefa dtkov vypdret, t.j. vratif se aj v progra-
me o jeden alebo viac dtkov dozadu. Synchroniza&ny obvod vyd4d
signdl VZAD vZdy pri priechode ur&itym uhlom potoZenia hrias-
dela listovky o 1/2 ot4Zky zpaf. Tento signél epust{ podprog-
ram, ktory sposobf, %e mikroprocesor vysle vhodnd inferméciu
pre predchddzejice dtko. Tento pochod sa opakuje podla po&tu
vypérenych tkov. Pritom je potrebné blokovat prehod tkov.
A% po vyhladan{ vsetkych potrbnych itkov sa stav znovu spus=
t{ ( napr.tlaZftkom) a tkanie pokraduje,

3. ELEKTROMAGNETY

Impuiz, ktory vysle elektronické zariadenie, postupuje
po gelvanickom oddelenf a patri¥nom zosilnenf Jalej k listo-
vému stroju. Aby bolo moné ovlddat tymto impulzom listovy
stroj, je potrebné zkonitruovat zariadenie, ktoré transfor-
muje elektricky impulz na mechanicky pohyb. Tymto zariasdenim
je elektromechanicky prevodnfk. DoleZitou zloZkou tohoto za~-
riasdenia je elektromagnet, ktory reaguje na elektriecky im-
pulz vyslany elektronickym zariadenim 2 men{ ho na mechanie=-
ky pohyb. Nakofko si elektromagnety doleZitou su¥asfou pre-
vodnika a je nutné pohyb elektromagnetu mechanickym spasobom

zosilnit, rozoberieme si tito problematiku podrobnejiie.




3.1 ROZDELENIE ELEKTROMAGNETOV

Elektromagnety moZeme rozdelif podla rdznych hisdfsk /4/:

Podla sposobu napdjenia : a) jednosmerné elektromagnety

b) striedavé elektromagnety
PretoZe striedavé elektromagnety majui niekolko nepriaznivyeh
vlastnostf budeme sa dalej zaoberaf iba jednesmernymi elek-
tromagnetmi.Tieto delime na dva typy :
a) neutrélne
b) polerizované (vyu%fvaji k Zinnosti dve magnetické toky;

pomocny & pracovny)

Nds dalej budd zaujimat iba neutrdlne jednosmerné elektromag~
nety. Tieto sa delia na : a) otvorené

b) uzavreté
Podla prftehu kotvy rozozndveme elektromagnety :
a) so zrychlenym pritahom kotvy
b) so spomelenym prifshom kotvy

3.2 ODVODENIE VZTAHU PRE PRITAZNG SILU ELEKTROMAGNETU

m
xv.a 4 q/

X
2 l R /
i -
o1 N
77 L
S« o ~ i s
Us
\_ ,

Obr. 3.1 Blektricky obvod elektromechenického systému
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Pre obvod nakresleny na obrézku 3.1 /4/, plet{ v sihla-

se s druhym Kirchhofovym zdkonom rovnica

. ay
UBSR.J.*-”;;— ( 3,1)
kde znaX{f : Ug = napatie nepéjacieho zdroja
R = celkovy ohmicky odpor obvodu
i = elektricky prud, pretekajici obvodom
¢ = magneticky tok, sprishnuty s N-zdvitmi
t - Zas

Ak vyndsobime rovnicu (3,1) hodnotou i.dt, dosteneme
Upeiodt = R.i%.dt + f.4y ( 3,2)

tu predstavuje : B.i.dt - précu vykonand vonkejsim zdrojom

R.i%

«dt - ztraty Jouleovym teplom

i.dy ~ sulet energie magnetického pola

a vykonanej vonkajlej prdce (pré-
cu pritaZnej sily «elektromagnetu)

pre i.d teda plati rovnica
i.dy = dWm + 4L = dWm + Fm.dx ( 3,3 )

pou%ité oznafenie : W =~ energia magnetického pole
L = mechanickd préca

F, - pritaing sila

x = drédha kotvy

Z rovnice (3,3) dostdvame obecny vzteh pre prifaZnd silu elek-

tromagnetu
aw dy
F = —L + i.—-—— ( 3,4 )
o dx dx

Celkové energia magnetického pola elektromagnetu o indukg=

nosti L je urdend vztahom
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1

Wy, = ——.L.i2 ( 3,5 )

Derivédciou vztahu podia X, po dUprave dostaneme

aw 1 dL ' di
m‘—". .12"’1'010

dx 2 dx dx

( 3,6)

PretoZe L.di = dy , dostaneme po dosadenf do (3,6) a potom
do (3,4) obecne platny vziah pre iubovolny neutrdlny elektre~
magnet

1l aL {2 ( )
F 2 - . L 3 7
m 2 dx ’

2
Vztah (3,7) si upravime. IndukZnost L = §m a prevriatend

hodnota reluktancie / magnetického odporu / je magnetickd

vodivost Gm('—%;—). Ak dosadime uvedené veliZiny do vzfahu

(3,7), po tprave dostaneme

1 G
Fy = - — ( N.i )2, —B ( 3,8 )
2 dx

Pri zenedben{ reluktencie Z%eleza a roZptylového toku, t.Jj.
ak vezmeme do uvehy iba magneticky odpor vzduchovych medzier
medzi kotvou a polmi, mo%eme jeho velkosf vypo¥ftet zo vzia-

hu

( 3,9)

kde znadf{ : x - vzdialenost kotvy od polov

S - prierez jadra ( vzduchovej medzery )

Uo~ permeabilita prézdna (lo = 1,256.10-6H/m )
Balej zrejme plat{ vziah

aG .3 1
—-—-E-— = #O . 2 Y ( 3’10 )
dx 2 x

ktory po dosadenf do (3,8) vyjadruje silu v tvare




1l 1

F = —, oSo( N.i )20 3 ( 3 11 )
m 4 Ho x° !

PretoZe uveZujeme staticky stav, je prid i a vzdialenosf x
konitantnd. Priebeh pr{fafnej sily F, v zévislosti na vel-
kosti vzduchovej medzery je naznaleny na obrdzku 3.2 a-kriv-
kou. Zo vztahu(3,11) vyplyva, %e pre hodnotu x = O je F_ ne-
kone¥ne velkd, %o viak neodpovedd skutoZnosti. Tento paradox
vznikol v ddsledku zenedbania vplyvu relpktancie Zeleza a roz~
ptylu. Vplyv rozptylu Zelezs moZno pribliZne reXpektovaf za-
vedenim urZitej kon3tanty, ktorou ndsobfme magneticky tok vy-
po¥iteny bez uvaZovania rozptylu. Tito konZtantu oznalujeme

symbolom kr‘

2 b a
Ll§30-
20
10
05 10 15

Obr. 3.2 Priebeh prifaZnej sily Fp V zdvislosti na veikosti

vzduchovej medzery
Vplyv reluktancie Zeleza zistfme najjednoduchi3{m spdso-
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bom, vhodnym pre riesenie bez velkého ndroku na presnost,
pri ktorom sa pouZiva pomernej permeability ( napr.Zeleza)
s oznalenim y; . Hodnotu y, zistfme od¥itenim prisluinej

hodnoty B pre dané H z magnetizalnej krivky a vypoXtom zo

vziahu
B
MoeH
S uvaZovanim reluktancie Z¥eleza nadobudne vz¥sh (3,9) tvar
1 2.! 12
— =R = + ——— ( 3,13 )
Gm /—loos /Jz-/_]o.s

kde 12 Je alzka strednej silo¥iary v Zeleze. Predpokladom
Je rovneky materidl jedra aj kotvy.

PrifaZni silu elektromagnetu je tie moZné vy jadrit
v zdvislosti na magnetickom toku @ vo vzduchovej medzere.
K tomuto GZelu pou%ijeme Hopkinsonov zdkon, podia ktorého
plat{,s uveZovanim rozptylu, rovnica
1
k

r
Ak vyjedrime z tejto rovnice @ a do tskto vzniknutého vzia-

Rnod) = Noio ( 3,14 )

hu dosadime za R vyraz (3,12), dostaneme pre magneticky tok
@ vyraz

Myeld «S.N.1 1_
= Z 2 . ( 3)15 )

kr 2.,uz o X+ 12

@

PrifaZny silu elektromagnetu je moZné vyjadrit vzfahom (po~

ufit{m vzfehu (3,11) a Hopkinsonovho zékona )

<$2

HoeS
Dosadenfm vyrszu (3,15) do uvedeného vzfahu (3,16) dosishne-

Fm =

( 3,16 )

me kone¥ny vziash pre vypodet pritaZnej sily elektromagnetus




. My ofioeSe (Nai)? 1 X

o kf ) (2eu; ox + 12)2 ) (Bex + b)i-
( 3,17 )
kde pouZité kon3tenty sui urZené rovnicemi
,uz./JO.S.Nz.i2
a=2.u;; K= ; b= 12; ( 3,18 )

2
Priebeh prifaZnej sily Fa podfa vzishu (3,17) je znézor-
neny na obrdzku (3.2 b~krivkou. Je zrejmé, Ze pre x = O nado~-
buida sila Fu kone&nd hodnotu.
V prexi sa pre vypoZet prifaZnej s8ily Zasto pouZivs vzfah
1

F = « B
" 2o

2

¢S ( 3,19 )

3.3 DYNAMIKA JEDNOSMERNEHO ELEKTROMEGNETU

Prifah a odpad kotvy elektromagnetu je nestaciondrny dej,
ktory sa meni s Zasom. Dochddza ku zmene velkosti pritaZnej
sily F, v zdvislosti na zmene vzdislenosti kotvy od pdlov
elektromagnetu a na velkosti prudu prechddzajiceho elektro-
magnetom. Pre lep3ie pochopenie dynemiky elektromagnetu je
potrebné, aby sme si najprv rozobrali precovny cyklus elek-

tromagnetu.
3.3.1 ZAKLADNY PRACOVNY CYKLUS ELEKTROMAGNETU

¢innost neutrdlneho elektromegnetu si vysvetlime na
elektromechanickom obvode podia obr. 3.l1. Budeme sledovat
grafické zndzornenie dssovych priebehov najdgleéitejéich vew
1i&fn t.j. pridu, sily & drshy elektromagnetického obvodu
na obrézku 3.3.




Predpokladajme, ¥e v Zase t = 0, bol prud i=0, prifai-
néd sila szo, dréha kotvy s=0 a do&lo ku spojeniu kontektov
spinefa nopd jacieho obvodu. Prid v obvode narasts 0od nuly a%
do tzv. 3tartovacej doby ts bez pohybu kotvy. Doba ts Jje ur=-
Zend okamZikom vyrovnenia sily F, 8o v3etkymi protipdsobia-
cimi silami ( sila vratnej pru%iny, trenie, véha kotvy atd.).
Po dosiahnut{ va&3ej hodnoty F, sa& dé kotva do pohybu. Po do-
bu t, se dé predpokladat, Ze indukZnosf elektromegnetu je
stdla ( kotva stojf ). Po prekroZenf Zasu t, se ddva kotve
do pohybu, rastie sila Fn @ tym aj zrychlenie kotvy., Pohye
bom kotvy sa meni induk®nosf, vznik4 tzv. elektromotorick4
sila, ktor4 posobf proti napatiu Up zdroja. V désledku to=~
hoto javu zaZne prud v obvode klesat dovtedy, kym neskon&{
pohyb kotvy. Potom prid ze¥ne znovu stipat a% ssa ustéli na
hodnote I, . V tejto fdze je induk¥nost prakticky konitant-
nd. Po skonfeni zdvihu restie s narastenfm prddu ej prifaz-
néd sila Fm’ ktord sa ustéli silastne s pridom. Pe prerudeni
obvodu prid a prifainéd sila klesajui bez pohybu kotvy tak dl-
ho a% vratnd pruZina prekoné prifaZnd silu a deldie odpory
pohybu kotvy. Potom sa zadne kotva vracat do vychodzej po=-
lohy, prid a priEaznt sila klesajui na nulu. (as ndvratu kot-
vy mgée byt dlh&f ako &as, za ktory klesne prud na nulu.

Pre nédzornost je vhodné sledovat pracovny cyklua
na hysteréznej slu¥ke masgnetického materidlu, zndzorneny
na obrédzku 3.4. Predpokladom je niekolkokrét opekovany pra-
covny cyklus. Potom je pri vypnutom obvode ( i=0 ) pracovny
bod v bode 1 hysteréznej sluZky. Magnetickd indukcia v ma=
teridle a tieZ vo vzduchovej medzere je mald. Po zapnutf
pridu sa presunie pracovny bod 1, do bodu 2 a s narastanim

pridu sa postva do bodu 3, kde zotrvé do rozpojenia obvodu.
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Obr. 3.3 Grefické zndzornenie Zasovych priebehov hlavnyeh

parametrov elektromsgnetu ( pridu, sily, dréhy )
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Obr. 3.4 Hysterézna slu¥ka magnetického materidlu

Po rozpojeni obvodu sa pracovny bod presiva z bodu 3 po hor=-
nej vetve siudky a% do bodu 4, kde prid nadobidda nulovi hod-
notu. Vplyvom demagnetizédcie ( odmagnetovania ) sa pracovny
bod posunie do vychodzieho bodu 1.

Demagnetizédcia je pre sprdvnu funkeciu elektromegnetu
velmi dclezit4. Keby k nej nedochddzalo, bol by rozdiel me~
dzi meximdlnou indukciou B, a minimélnou indukciou B, vo
vzduchovej medzere mely a tym by bol maly aj rozdiel vo vel-
kosti prifaZnyeh sfl, odpovedajicich tymto hodnotdm. Vplyvom

demagnetizdcie sa v3ak tento rozdiel podstatne zvysi.
3+3.2 ZAKLADNA SOsTAVA ROVNTC NEUTRALNEHO ELEKTROMAGNETU

Chovenie obvodu zndzorneného na obrézku 3.1 je mo%né po~
pisat sustavow simultannyeh diferencidlngeh rovnic, medzi

ktoré patr{i : a) rovnica elektrického obvodu

ay
at

Up = R.i + ( 3,1)
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b) rovnice magnetického obvodu
@.Hedl = N,.i ( 3,20 )

¢) vzteh pre prifaZnd silu

2
: @
Fp = ( 3,16 )
HosS

d) pohybovéd rovnica kotvy

m.X = -F_ + Pp( x,% ) ( 3,21 )
e) rovnica magnetovanis Yeleza

B=f(H) ( 3,22 )
f) rovnice oteplenia elektromagnetu

J =@ (t) ( 3,23 )

Oznadenie Pp v rovnici (3,21) predstavuje vietky sily pdso-
biace proti pohybu kotvy.

Presné rieSenie tejto sustavy nie je zndmymi metddemi
moZné /4/. Existuje v3ak viac pribliZnych riesdenf, z ktorych

jedno pre ur&enie Zasu pritahu poufi jeme.
3.4 PRIBLIZNE ODVODENIE (ASU PRIFAHU ELEKTROMAGNETU

Z obrézku 3.3 je vidiet, Ze Zas prffehu t_ je rovny sus-

P
tu 3tartovacieho &asu ts a Casu zdvihu kotvy tz.

tzts"’t (3,24)

p z

Startovac! %as moZeme zjednoduSene urdit, ak zenedbdme vplyv
virivfch pridov a budeme predpokladef kon3tantnu induk&nost
L,, zo vztehu (3,1).
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Rovnicu potom m¥eme prepisat na tvar

di
U

B = Rei + LO. ( 3,25 )

at
Riedenfm vztahu (3,25) pri po&iato&nych podmienkach t=0, i=0

dosteneme vziah pre prud

U -%.t
i=-—R§—.(1-e o ) ( 3,26 )

Ak pozndme 3tartovaci prud is, moZeme urZif hodnotu Xasu tge

L I
t = 0 .ln—-——g——-

] .
R Ik-l8

( 3,27 )

'mc‘.

Ik je ustdlend hodnota prydu dené pomerom

" o

Cas zdvihu kotvy tz urdime zjednodu3ene, ak vyjdeme zo vzia-

hu pre silu

- ( )2, 1 ( )
F = e , «Se N.i . = 3,11
m A Ho ;F?‘ x2 )

Pohybovéd rovnica kotvy mé& po zavedeni kon3tanty kl tvar
k

mo;( = - % * ( 3,28 )
x
ktory mo%no pouZitim vziahu i=—%¥~ . v.—%%—, uprevit na tvar
dx
Mevedv = =k) 3 ( 3,29 )
P

PretoZe v Zase t=0 bola vzdislenost kotvy od jadra X, 8 rych=

lost v=0 méme po integrécii

1 > 1 1
— e MeV = -kl.( - ) ( 3,30 )
2 x x,
Okem%it4 rychlost kotvy je dand vziahom
ax 2.k 1 1
=V X - V‘““l— . - ( 3,31 )
dat m x x

Separdciou pPemennych a zevedenim konZtanty K1=

dostaneme rovnicu
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dx dx
dt B - = "Klo

1 1 X
(o] X

( 3,32)

Integrédciou tohoto vztahu dostaneme vyraz pre &as t

meX x x X
to= x . 2., ( R 2~ -1 + saretg 2. _ 1)
2.k1 X, x x

( 3,33)

Gas zdvihu kotvy ur¥ime,ek dosadfme do vziahu (3,33) za x ko=

nednd vzdislenost kotvy od jedra x

k
" MeX X |’ X l’ X
tZ = xo. _— o ( k . 2 -1 + erctg 2. - 1)
( 3,34 )

3.4.1 MERANIE (ASU PRITAHU ELEKTROMAGNETU

Ako je u% v kapitole 3.4 uvedené, ¥as prifahu je rovny
siltu &asu Startovacieho e Zasu zdvihu kotvy. Zariadenie na
meranie tychto dvoch ¥asov by bolo ndroZné & pomerne zloZité.
Pre jednoduchosf preto nebudeme rozlilovaf jednotlivé &asové
intervaly, z ktorych sa skladéd ¥as pritahu kotvy e budeme me-
rat ibe celkovy Zas pritahu kotvy. Elektrické schéme zariade-
nia na meranie celkového Zasu pritahu kotvy je zndzornené na
obrdzku 3.5

‘Obvod nekresleny na obrdzku 3.5 sa skladd z troch &ast{f.
Z obvodu, ktory vy3le impulz na zadiatku merania, z napdja-
cieho obvodu elektromagnetu a z obiodu, ktory signsglizuje im=-
pulzom ukondenie mersnia.

Cely obvod reaguje na prepnutie prepinada P. Pri prepnu-
t{ prepinada P z polohy I. do polohy II. sa vy3le impulz
na A-vstup 3ita%a BM 520. Zéroven sa otvor{ hradlo 7438, kto-
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Obr. 3.5 Schéma zapojenia pre meranie asu prifahu

ré vybudf diddu optoelektrického izola¥ného &lenu OP, ten gel-
vanicky oddefuje obvod elektromagnetu od signalizadného obvo-
du. Tym sa omedzuje posobenie rusivych vplyvov na signeliza&-
ny obvod. Svetlo diody posobf na fototrsnzistor optoelektric-
kého izoleZného &lenu OP a tyjm uvddza bezkontaktnym sposobom
do &innoati budiaci obvod elektromagnetu. Elektromasgnet pri=-
tishne kotvu. Kotva mé tverovany koniec, ktory prerusf sve-

telny tok medzi svetelnou diddou D3 a fototranzistorom T3

Prerusenie svetelného toku vyvolé impulz, ktory sa privddza
na B;vstup E{ta¥a. &f{ta& vyhodnot{ tasovy rozdiel medzi pri-
chodom impulzov na vstupy A a B. Tento Zasovy rozdiel medzi

Jednotlivymi impulzami Jje celkovym Zasom prffahu kotvy elek-
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tromagnetu.

Pre ndzornost bolo uskutodnené meranie na elektromegne-
te, ktory vyrdba vyrobca MEZ Post¥elmov, Elektromagnet typo-
vého oznadenia EMS 4210~1, je urdeny pre Jednosmerné napé ja-
cie napatie 24 V. Hodnoty ziskené meranim ne tomto elektro-
magnete pre dva rozne zdvihy kotvy ( 5 mm & 10,5 mm ) sd
prehlsdne usporiadané v tabulke 3.1 & tabulke 3.2. Elektromeg-

met bol merany v polohe zvigleje.

P.X4 Dréhe kotvy |Cas prifehu/ms/
1. 5 mm 23,1
. 2. 5 mm 23,1
| 3. 5 mm 22,9
4. 5 mm 23,0
De 5 mm 23,0
6. 5 mm 23,1
T 5 mm 23,0
8. 5 mm 23,1
9. 5 mm 23,1
10. 5 mm 23,2

Tebulke 3.1 Hodnoty Zasu prifahu

‘ P.%} Dréha kotvy 8as pritshu/ms/
1. 10,5 mm 55,9
2. 10,5 mm 56,0
3.] 10,5 mm 56,0
4. 10,5 mm 55,7
5./ 10,5 mm 55,8
6. 10,5 mm 55,7
Te 10,5 mm 55,8
8. 10,5 mm 55,7
9. 10,5 mm 55,8

10.| 10,5 mm 55,9

Tabulka 3.2 Hednety ¥asu prifehu
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Ako sa dalo oZakévaet, s narastajicou dréhou kotvy vzrasts
aj %as, potrebny na jej prekonenie. Zéroven podla kapitoly 3.2
klesd s narastajicou vzdialenostou prita?liv4 silsa elektromag-
netu. Zkrdtenie Zasu prifahu kotvy moZno dosishnut vhodnym bu-
denfm, vid napr. /5/ a /6/. Tento elektromagnet neni vhodny
pre na3e pouZitie, pretoZfe jeho 3frka (25 mm) nevyhovuje ne=-

3im poZiadavkdm.
3.4.1.1 MERANIE CAsu Prffanu ELEKTROMAGNETU OSCILOGRAFOM

PretoZe vy¥ysledky merania Zasu prifahu elektromagnetu
uvedené v kapitole 3.4.1 neboli dostato®ne presné, bolo toto
meranie uskutodnené e3te raz v KVU Elitex. Tu sa na rozdiel
od predchddzajhceho merenia nemerel rozdiel gasov, ale prie-
beh napé jacieho pridu elektromagnetu. Vy¥sledky zfskané tymto
meranim sui presnej3ie, %o vyplyva z toho, %e ¥asy namerené

touto metodou su kratlie.

1 2 3

4

Obr. 3.6 Blokovd schéma mersnia pomocou oscilografu

Predmetom merania bol elektromagnet-4, ktory vyréba
MEZ Postfelmov, typ EMS 4210-1, urleny pre jednosmerné napé-
jacie napatie 24 V. Elektromagnet~4 bol pripojeny na zdroj-1,
jednosmerného napatia, Aritma 6404, v.%.573 a ampérmeter-2,
DU 20, v.%.8333560. Paralelne ku svorkdm ampérmetra-2 bol pri-
pojeny siu¥kovy oscilograf-3, Southern F 10, v.¥.757. Meranie

prebiehalo tak, Ze po spustenf oscilogrefického zapisovada 3

- 27 =




sa pripojil zdroj-l1 na svorky elektromagnetu-4. éasovy priebeh
pridu zaznamenal sIuékovy oscilograf-3, pripojeny k ampérmet-
ru-2. Meranie sa prev4dzslo pre dve zdvihy elektromagnetu-4,
5.mm a2 10,5 mm. Magnet bol merany v polohe vodorovnej, bez za-
fa%enia kotvy. Casové priebehy priddov sd znézornené graficky
na obrdzku 3.7 a 3.8. CGasy vyhodnotené z grafov si uvedené

v tabulke 3.3

Zdvih 10,5 mm Zdvih 5 mm

1Oms DOms

. Obr. 3.7 Obr. 3.8
Grafické znézornenie Zasového priebehu
nepé jacieho pridu elektromagnetu pre dva

rozne zdvihy kotvy

por.&. | dréha kotvy /mm/ | &as prifehu /ms/
1. 5 18
2. 10,5 30

Tabulka 3.3 &as prifshu pre dva zdvihy
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3e4.2 MERANIE PRIFAZNEJ SILY ELEKTROMAGNETU

Meranie pritaZnej silv elektromagnetu spodivelo v snims-
n{ a vyhodnocovani deformécie votknutého nosnika. Toto mersnie

bolo tieZ realizované v KVU Elitex.

4m

——

6 LLLLL 2L 2L L1

5

I

Obr. 3.9 Blokovd schéme meracieho pracoviska

Predmetom mersnia bol elektromagnet-5, ktory vyrdba
MEZ Postielmov, typ EMS 4210-1, ur&eny pre jednosmerné napé ja-
nie 24 V. Kotva elektromagnetu priliehala k jednostranne vot-
knutému nosni&ku-6, na ktorom boli pripevnené drotene tenzo-
metre-4 (2 ks) SM 120, urdené k snimaniu deformécii nosnfka-6.
Ne tenzometrické snime¥e-4 bol pripojeny meract zosilovaé-1,
Hottinger KWS/II-5, v.&. 4458, ktory bol ociachoveny v gra-
moch. K nemu bol pripojeny oscilograf-2, Southern F 10,
v.&. 757. Napédjanie elektromagnetu bolo reslizované stabili~
zovenym zdrojom-3 jednosmerného napatie, Tesle MBS 101,
v.%s, 0004. Meranie prebiehalo tak, e elektromasgnet bol na-
pédjeny roznym napétim. Kotve elektromagnetu vyvodzovala vply~-

vom rozneho napatis rdzny tlak na nosnik a ten sa vplyvom
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tychto tlakov rozne deformovel. Meraci zosilovad-1 vyhodno-
coval tieto deformdcie pomocou tenzometrov-4 e ukazoval pria-~
mo silu (vyjedrend v gramoch), ktor4 posobila ne nosnfk. Tak
bola ziskand z4vislost prifaZnej 8ily ne velkosti nepdjecie~
ho napatia. Priebeh merania sa zdroven vyhodnocovel ne siu&-
kovom oscilografe-2. Vysledky ziskané meranim su prehladne
usporiadané v tabulke 3.4, kde su zaznamenané hodnoty napatia
& prudu prechddzajiceho elektromagnetom. Si&astne je v tabul-
ke zaznamenand aj velkost pSsobiacej sily pri réznych napéje-

cich napatiach.

Por.&. u /v/ I /a/ F /N/
1. 2,5 0,12 0,0981
2. 6 0,27 0,1962
3. 9 0,33 0,2943
4. 13 0,46 0,4905
5. 17,5 0,58 0, 5886
6o 20 0,68 0,6867
7. 22 0,7 0,7848
8. 29 0,9 0,981

Tabulka 3.4 Hodnoty pdsobiacej sily

Ako vidiet z tabulky 3.4, hodnote napatia v poslednom
riadku prekrodila dovolené napd jacie napatie elektromagnetu.
V tomto pripade islo o skimanie, Zi je elektromagnet schop-
ny vyvodit silu F=0,981 N, e pri akom napatf. Toto napatie
bolo privedené k elektromegnetu iba ako impulz, takZe k pos-

kodeniu tohoto nemohlo ddjst.

- 30 -




4. LISTOVY STROJ RL 600

Listovka RL 600 je rychlobeZny listovy stroj uréeny pre
pouZitie na modernych tryskovych stavoch pneumatickych a vod-
nych, ktoré dosahuju rychlosf asi do 650 prehodov idtku za mi=-
nitu /8/, /11/.

4.1 PRINCIP LISTOVEHO STROJA RL 600

RL 600 je mechanicky negativny listovy stroj, ktory pra-
cuje ne principe Hattersley, to znamend, Ze tento listovy
stroj mé balen¥nu pdku opatrentd na oboch koncoch hé&¥ikom /11/.

Listovy stroj systému Hattersley na obrézku 2.1 pracuje
tak, Ze pohyblivé noZe 2,9 undSaji po zaveseni platiny 3,14
v smere svojho pohybu. Ty¥m dochddze zdroven k pohybu balan&-
nej pdky 6, ktord je spojend s platinami.PretoZe na bhalenZnu
péku v bode A je pomocou tiahle pripojeny list, vykondva ten-
to pohyb zdroven s belan&nou pdkou aj list. Signdl o zaveseni
platiny prendSa &ftacie zariadenie 2z kolf¥kovej karty pomocou
mechanickych prevodov na platinu.

Listovy stroj RL 600, ktorého rez je zndzorneny v prilo-
he 1, precuje sice podobne ako listovy stroj systému Hatters=-
ley, 1131 sa v3ek v niektorych detailoch.

Ne pdke 1 (vid prilohsa 1), Jje zaveseny pomocou tiahla
list, ktory Je sfahovany pruZinami. Pdka 1 je spojené s pé~
kou 3 pomocou tishla 2. Na pédke 3 je balan¥nd pdka 11, opa=-
trend na oboch koncoch hdlkami 5, otolnd okolo pohyblivého
stredu A. Bod A, pokial péka 3 nekond pohyb, je totoZny so
stredom kyvajicej sa traverzy 4, ktord m4 v tomto bode pev-

ny stred. Pohyb traverzy 4 je budeny excentricky uloZenym




hriadelom. Balen&né péka 11 s ha&ikmi 5 Jje totoZnd s plati~-
nami systému Hattersley.

Signdl pre zavesenie hé&ikov vydédvae kartovy kol{i&kovy
mechanizmus 10, ktory neprismo ovldda zdmky 6 cez ramend 8.
Ramend 8 sd spojené so zdmkemi 6 pomocou pruZin 12, ktoré
majy va¥siu tuhost eko pruziny 13, ktoré protihd¥iky sta-

hujd k dorezom Te
4.2 CINNOST LISTOVEHO STROJA RL 600

Kartovy koliZkovy mechenizmus 10 (vid priloha 1) sa ot4-
Za kon3tantnymi otdZkemi 8x pomaldie, ako hriadel listového
stroja RL 600. Ak md8 dat signdl k zahéknutiu h&&ikov 5 so zém-
kemi 6, zdvihne pomocou kolf¥ka 9 rsmeno 8. Remeno 8 prenesie
svoj pohyb pomocou pruZiny 12 ne zémok 6. Tento sa postav{ do
cesty héd&iku 5 na balan®nej pdgke 11. Belandns pdka 11 kon4
kyvny pohyb okolo bodu A nédsledkom toho, Ze na zadné plosky
hé¥ikov 5, umiestnenych na balanZnej pédke 11, dosadd traver-
2@ 4, ktord koné kyvny pohyb okolo svojho pevného stredu
v bode A a takto prend3a svoj pohyb ne balaninu pdku 11,
Pohyb traverzy 4 je odvodeny od excentricky ulo%eného hria-
deia, na ktory Jje pripojend pomocou tiahla. Ak tled{ traver-
ze napr. na horny hd%ik, zadne ho unédZat smerom doprava tak
dlho, a% dojde k zahéknutiu h4dikas s hornym zdmkom. Teraz sa
traverza zafne od horného zamknutého hdZika oddalovaf a za%-
ne undsat dolny hélik. Tym, Ze do3lo k uzamknutiu horného
héa¥ika, dolny h4&ik, ktory je tlaZeny traverzou, zaZne pohy -
bovat celou balan&nou pdkou a tdto sa zalne natddat u? nie
okolo bodu A, ale okolo uzemknutého horného hé&¥ika. Tym dochéd-
dze k posiveniu bodu A & tym aj k pohybu celej paky 3. T4to
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potom pomocou tishla 2 prendSa svoj pohyb na pdku 1. Pédka 1
prend3a svoj pohyb cez tiashla priemo na list g takto reali-
zuje jeho zdvih. Ak mé dojst k uvolneniu hé¢ika 5, narazt
traverza na zedny pPlosku hé&&ika 5 Tym dojde k uvoineniu
zénku 6, ktory pruZina 13 stishne na doraz 7. Takto uvoline-
ny hé&ik 5 ga potom pohybuje s traverzou 4 smerom dofava,
Pri zamknutom dolnom héZiku 5 dochddza takto ku stehu listu.
Ak m4 zostat 1ligt zdvihnuty behom viacerych prehodov utku,

uzamkndi sa obidva hé&iky & list zostsene v hornej polohe. Ak
nems4 dogst k uzamknutiu héd&ika, kartovy mechanizmus ned4g sig-
‘ nél k uzamknutiu,to znamend, Ze neobsahuje koli¥ek potrebny
ku zdvihu paZky. Listovy stroj RL 600 pracuje s polovi&nymi
otdlkemi stavu t.j. 300 ot/min. Dviha maximdlne 20 listov
stavu. Roztel Jednotlivych listov Je 12 mm. Zdvih listov rig-
dehych listovym strojom RL 600 je ndteny, sfeh sa realizuje

pomocou pruZin (negativny).
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5. ELEKTROMECHANICKY PREVODNTK

Zémerom tejto prédce je navrhnutie zariedenisa, ktoré by
bolo schopné riedif zapfnanie = vypinanie hd&ikov a zémkov,
listového strojea RL 600. Ne rozdiel od siZastného riesenis
tohoto problému by malo mat schopnosf prijimef elektrické
riadiaece impulzy a tieto menit na mechsnické impulzy, ktoré
by boli zosilované mechanickym pohonom. Navrhované zsriadenie

by malo nshredif kartovy kolf{&kovy mechanizmus.
5.1 ALTERNATfVNE RIESENIA

Nevrhnuty elektromechenicky prevodnik (dalej len prevod -~
nik) je vlastne vysledkom niektorgch aslternativnych rielenft,
ktoré sfce predstavuji ur¥itd mo¥nost, ale sd bud ndro&né ne
vy¥robu,a tym sa stdvajui cenove ndro&nymi, alebo sui riedené
tak, Ze nevyhovuji bud z hiediska rdzov,alebo z hisdiska zo-
trvaZnosti. VSetky rie3enia,af na jedno, majui pohon realizo-
veny pomocou vadky, ktord predstavuje plynuly chod a moZe
zebezpe¥if urditud kTudovi vydrZ., Tdto vydr% sa nedd realizo~-
vef na kIukovom mechanizme. V nasledujicom texte budd uvede=

né & bliZsie popisané niektoré elternativy rieenia,

5.1.1 PREVODNIK s KLUKOVYM POHONOM

' 3
([t 2%{7«
A

Obr. 5.1 Schéma prevodnfke s kIukou
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Tento prevodnik mé realizovany pohon pomocou kIuky 1.
Kluke 1 sa otéZa kon3tantnou rychlosfou a tym zabezpelduje
vratny posuvny pohyb ty¥ky 2, ktord je zo svojej povodnej
polohy vychyloveng pomocou elektromagnetu 3. Elektromasgnet
Je riadeny mikropoZitaZom.

Nevyhodou tohoto rieZenia je vaZif polet prevodov,
ktory zaprifinuje urZitd zotrvednost mechanizmu. Naviac na
tomto zariadeni sa nedd realizovat kIudovd vydrZ. Toto rie-
Senie nie je vhodné pre nase pou%itie aj z toho hiadiska,
Ze ovlddacie tyZky 2 pre pdrne aj nepdrne itka si v jednej
rovine a vysuvaji a zasdvaji sa vietky nsraz, o je nevyhod-
né z hiadisk~ préce elektromagnetov 3 a tie? ej z hiadiska

umiestnenis na prevodniku.

5¢1.2 PREVODNIK S JEDNOU VASKOU

p O P
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Obr. 5.2 Schéma prevodnike s jednou vadkou
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Prevodntk s jednou vaZkou pracuje tak, Ze vaZks 1 posi-
va centrdlne rdm 2 g ndstavbou 3y, ktord nma vidlicovy cherak-
ter s otvornmi pre koli&ky 4. Na vidlice si volne poloZené
hranolky,vedené vo voditkech 8, tie? g otvormi pre kolfky.
Hranolky sud vedené s opieraji sa o zdmky 6 listovky. Ak msg
dojsf k vychyleniu zémku 6, vadka pohybuje rémom dofava. Vo
vhodnom okamZiku elektromagnet 7 zasunie kolf&ek 4 do otvo-
rov, ked sa prekryveji. T¥m d6jde ku spojeniu néstavby 3
s hrenolkom 5 g realizuje sa prenos sily na z4mok 6, ktory
sa jej posobenim vychyli,

. Nevyhodou tohoto mechanizmu je rédzové nemdhanie kolf&~-

kov ne strih a tie% to, Ze v pripade zaradenia hranolkov 5
pre pérne aj nepérne itko sa obidva hranolky pohybujui su¥ast-

ne,

5.1.3 PREVODNTK S DVOMA VAGKAMT

6
| |
® ]:::::T;;_:_j_j‘_‘::: - .
Il _____ | X
T 2
7
\ . _ F-=== ——
______ T s )
L ]
)—% . ‘ﬂ'
a b c

3
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Obr. 5.3 Schéma prevodnfks s dvoma valkanmi
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Prevodnik s dvoma valkesmi odstrenuje niektoré nedostat-
ky vy3&ie uvedenych alternativ. Ty¥ky 1 sd uloZené v dvoch
rovindch a pohon maji reslizovany pre kaédﬁ rovinu jednou
va&kou 2. Zvlastnosfou ty&iek 1 je, Ze sa skladaji z troch
%ast{ a, b, c. Cast a, sa opiera o zémok 3; Xast b, je uloZe~-
nid v zdsobniku 4, s dvomi otvormi; Zast ¢, je pritla&ovans
k valke 2, pruZinou 6, a naviac je vybavend na konci kolies-
kom, aby nedochddzalo medzi ty&kou a valkou k treniu. Zésob-
nik je upevneny na kotvu 7, elektromaegnetu 5, ktory zdsobnik
vysiva alebo zasiva podia potreby. Ak chceme napriklad aby
sa zémok 3, vychylil, zasunieme elektromagnetom 5, zdsobnfk4,
dovnutra. Tym sa dostani vZetky diely a, b, ¢, ty¥ky 1, do
Jjednej osi a zdvih valky 2, tySka 1, prend3a na zémok 3,
ktory sa vychyli. Ak nechceme prend%ef zdvih valky na zé-
mok, vysunieme elektromagnetom 5, zdsobnik 4, tak, aby
na miesto otvoru s ¥asfou ty&ky b, sa dostal prdzdny otvorx,
zdsobniku. Gast ¢, tydky 1, sa pohybuje potom vplyvom zdvi-
hu vaZky v prédzdnom otvore x, zdsobniku 4, a vychylenie
zémku 3, sa nedd realizovat. Prevodnik s dvoma velkami
umoZnuje vzdjomné natolenie vaiek, &fm sa d4 reaslizovaf
striedavé zdvihanie tyZiek pre pdrne udtko a tyZiek pre ne-
pérne utko.

Nevyhodou tohoto prevodnika je negat{vny chod,to zna-
menéd, Ze v jednom smere je tyZka tlafend valkou a v opal-
nom smere pruZinou, &o je pri zvy3Sovani podtu otd%ok pred-
pokladom ur¥itej zotrvednosti. DalZou nevyhodou je vass{
poet sty¥nych ploch, %o vedie jednak k rdzom & tie? k rych-

lejSiemu vzniku neZieducich vol{ v mechanizme.




6+ NAVRHOVANY ELEKTROMECHANICKY PREVODNTK

VyuZitim niektoryech vhodnych vlastnost{ vy33ie uvedenych
elektromechanickych prevodnikov vznikol ndvrh prevodnika,
ktory si podrobnej3ie popf%eme v nasledujicom texte. Navrho-
veny prevodnik je zloZeny z minimélneho po¥tu sifiestok, kto-
ré si pomerne jednoduché, tak¥e prevodnik priamo reaguje sko

ne pohon tak aj na elektromagnety, ktoré riadis jeho &innost.
6.1 PRINCfP NAVRHOVANEHO PREVODNTKA

Nevrhoveny elektromechanicky prevodnik je ur&eny pre vy-
chylovenie ramien 8, listového stroje RL 600, znézorneného
v prilohe 1. Cely elektromechenicky prevodnik Je rozkresleny
v semostatnej prilohe 2, ktoré obsshuje kon3truk&ny névrh
a vyrobné vykresy mechanickej Zasti prevodnikas.

Ako je naznsfené na vykrese zostavy (prfloha 2), cely
prevodnik je uloZeny v skrini 9, ktord je nosnym prvkom ce-
lej konStrukcie. V Zelnej stene skrine 9, su ovélne otvory,

v ktorych sa pohybuji ty&ky 8, v boZnych stendch skrine 9,

sui uloZené loZiskd 2, celého zariadeni®, ktoré nesu pohyblivi
gast celého hechanizmu. Naviac sdi v bo&nych stendech uchytené
pomocou Styroch skrutiek vod{itka s otvormi, v ktorych si ve~
dené tiahla 19, elektromagnetev. Na spodnej a vrchnej stene
su pomocou 3tyroch skrutiek uchytené dosky 14, z nemagnetic~-
kého meteridlu, ktoré maji v sebe vyrobené obdlZnikové otvo-
ry. Tieto otvory sliZia ako vedenie pre kotvidky 17. Celé
doska sluZi siulastne ako desadovd plocha elektromagnetov.

Vo vrchnej & spodnej stene skrine su vyvftané kruhové otvory,

ktoré sliZia ako vedenie pre tishla 19, elektromagnetav.
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Zéroven tieto steny sliZis ako dosaedovi ploche kotviiek 17.
Celd skrins je vyrobend z Plechu,hribky 3 mm. Jednotlivé spo-
Je skrine su prevedené tvrdym spdjkovanim. Detail skrine Je
zndzorneny na vykrese &f{slo dva, prilohy dva.

UloZenie pohybového ustrojenstve prevodniku si bliZsie
popiZeme.

V boZnych stendch skrine je vyrobeny otvor. Do tohoto
otvoru zapadd puzdro 10, ktoré je vybavené osadenfm pre ten-
to otvor. V pizdre je tieZ vysustrufené 1d%ko pre loZisko 2,
V loZisku je uloZeny hriadel 15. Puzdro Jev stene naviac
uchytené tromi zédpustnymi skrutkemi 1.

Osadeny hriedel 15, uloZeny v loZiskéch 2, prendSa po-
hybovy moment z pohonnej jednotky nsa ty¢ky 8. Prenos momen-
tu je realizovany nasledovne. Na vy&nievajuici koniec hrisde-
ia 15, zo skrine 9, je upevnend pohonnd jednotka. Pohyb po-
honnej jednotky prenéd3a hriadel na boZnice 3, ktoré su na
hriadeli pevne uloZené pomocou pera. V boZniciach 3, sd ulo-
Zené nosné tyZe 21. Z hiadiske pevnosti su naviac poistené
v bo&niciach kolfkmi 5. Na nosnych ty&isch 21, sd oto¥ne
uloZené silonové okd 16, v ktorych sd zaskrutkované ty&ky 8.
Vyskrutkovanim, alebo zaskrutkovanim ty¥ky 8, do oka 16, sa
d4 regulovat zdvih ty¥ky. Tydka je v oku zaistend poistnou
maticou 18. Presnd rozte¥ ty¥iek 8, v smere osi nosnej tyle
21, Jje vymedzend rozperkemi 11, 12, 13. Konce tyZiek 8, st
vedené v ovdlnych otvoroch &ela skrine. Ako je zrejmé z vyk-
resu zostavy, ty&ky su uloZené v dvoch rovindch nad sebou.
Konce tyZiek 8, sui upravené. Vyznem tejto upravy si vysvet-
lime neskor. TyZka 8, je asi v polovici svojej df%ky naviac
vedend v olku tiahla 19. Toto tiahlo je pevne spojené s kot~
vigkou 17. Na tiahle 19, je prispédjkovend podlozka 7, ktord
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vymedzuje predpatie pruZinky 6. PruZinka 6, udrZuje ty&ku 8,
pomocou tiashla 19, v pracovnej polohe v ktorej ty¢ka 8, na-

ré%a na remeno 8, zémku listového stroja RL 600.

6+1.1 VY¥POSET HRIADETA

Jedna tyZ¥ka 8,(vid prfloha 2) pri vychylovani ramena 8
(vid prflohs 1), zémku listového stroja RL 600, prend3a oso-
vi silu o velkosti F=4,9 N. PretoZe tydky si umiestnené do
dvoch rovin, zvl4st pre parne a nepdrne ttko, a v zdbere su
vidy iba tyZky jednej roviny, budeme prevddzat vypodet iba
pre polovi&ny polet tyZiek. Maximdlny po&et ty¥iek v jednej
rovine je 20. Obidve roviny sud od osi hriadels sumerne vzdia-
lené na ramene r=0,015 m. Z tychto udajov moZeme vypoditat
maximédlny moment, ktory hriadel prendza a na zdklade toho
zvolit prierez a materisl hriadefa, ktory by bol schopny pre-
nd%at tento moment. Celkovd sila posobiaca na hriasdel 15 (vid

priloha 2) je

F, = 20.F = 20.4,9 = 98,1 N ( 6,1 )

Dosadenim sily Fc do vzorce pre vypolet momentu dostdvame
M, = 2.F.r = 2.98,1.0,015 = 2,94 Nm ( 6,2 )

Aby sme mohli prendsaf moment hriedelom,musfme zvolif jeho
materidl tak, eby zniesol takéto zafm¥enie. Preto porovndme

vypoditané zafaZenie s dovolenym zafeZenfm podie rovnice

3 .
M 2 WyeTpoy ( 6,3)

kde W, = O,2.d3 & T gy Pre ocel 11 600 se pohybuje v rozme-

dzd T =4,5.106 - 5,08.106 MPa. Ak dosadime za 4 hodnotu
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0,008 m, dostdvame po dosadeni za M, z(6,2) do rovnice (6,3)

vyraz

2,94 ® 4,5 ( 6,4 )

Vidime, Ze materidl 11 600 a #3d=0,008 m vyhovuji denej bez~

pe&nosti. Priemer d4=0,008 m je minim4lnym prierezom hriade-

Ia.

6.1.2 VYPOSET HMOTNOSTL

Ak chceme navrhnit pruZinu 6,(vid prilohs 2), ktors
bude drZaf v zdbere ty&ku 8, musime poznat hmoty, ktoré budd
proti nej posobit. Vypolitame si preto hmoty Jjednotlivych sui=
¢isstok, ktoré budd posobif nea pruZinu. Ak budeme vychédzaf
zo vzorce pre vypolet hustoty
m
P& —— ( 6,5 )
\'j

po jeho Udprave dostaneme tvar

4.m

p= >

( 6,6 )

T.d%.1

Vyraz (6,6) upravime na tver ,vhodny pre vyjedrenie hmoty
p.T.a2.1

m = ( 6,7 )
4

Po dosaden{ jednotlivych velidin do vzorca (6,7), ktorého
vypo¥et nebudeme prevddzal, dostdveme jednotlivé hmotnosti

si¥iastok posobiacich na pruZinu

HmOtnOS{ tyéky 8.................m1

It}

0,01578 kg ( 6,8 )
Hmotnost kotvidky 17¢eeseceseccoemy = 0,00439 kg ( 6,9 )

Hmotnost tiahla 10¢sececcccccoesol

3 0,00197 kg ( 6,10)
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Dosadenim jednotlivyeh hmotnostf do vzfahu pre vypodet celko~

vej hmotnosti dostdveme

m, =my +m, +my = 0,0221 kg ( 6,11 )

Celkovyi hmotnost, pdsobiacu proti sile pruZiny. VypoZet bol
prevedeny podla /10/.

6.1.3 VYPOCET PRUZINY

Pre né3 u&el budeme uvaZoval tlaZnu prufinu z drotu o
priemere #d=0,2.10> m. PruZinu 6 (vid priloha 2), budeme

navrhovat pre priklad, Ze hmota m_ (6,11), tla¥f na pruZinu.

c
Podls obrézku 6.1, predstavuje sila F1=0,21 N, ktord je vy-
voland hmotnosfou m,, predpatie v pruZfine. Hodnota x=0,004 m
predstavuje stlalenie pruZiny & teda aj zdvih kotvilky. Pre
materidl pruZiny 12 090 mé modul pruZnosti 3myku hodnotu
G=83.1O9 MPa. Sfredny priemer pruZiny si zvolime DS=3,2.10-3m.
Sila na konei stlaZenia pruZiny je rovnéd hodnote F9=O,49 Ne.

Potom je moZné pre vysledné stla¥enie pruZiny napisat uprave-~

ny vztah /10/

Obr. 6.1 Pracovny diagram pruZiny




X

¥g = Fge = 7,16.107> m ( 6,12 )
F.~F
_ 9 “1
Dosadenim (6,12) do vziahu pre vypofet podtu zdvitov dostéva-
me
Yy 060‘54
n = —-L-_—_—3 = 7,3 zdvitu ( 6113 )
8.F9.DS

Porovnanim maximélnej sily v pruZine s jej maximdlnym stlale-
nim dosteneme jej kon3tantu tuhosti
o -1
c = = 68,5 Nm ( 6,14 )
Y9
Pre vypodet volnej dal2ky pruZiny pleti vztsh /10/

L, = Lpg + O,1.n + ¥4 ( 6,15 )

kde Ly,.=1,03.Ly & Ly=2z.d. Po dosadeni veliZin do vzishu (6,15)

dostdvame pre volni dl%ku pruZiny hodnotu

L, = 0,00933 m ( 6,16 )

6.1.4 NAVRH ELEKTROMAGNETU

Pri ndvrhu elektromegnetu musime uvé%if, %e na prevod-
niku meji byt umiestnené elektromegnety s roztefou 0,012 m.
To znamend, %e, hribka elektromegnetu, vrdtane vinutia nesmie
prekro¥it rozmer 0,012 m. Na zdklade tohoto udaja bude preto
prevedeny cely nasledujuici ndvrh elektromagnetu. Vypolet je
prevedeny podle /12/. Sila, ktord posobf proti elektromagne-
tu m4 velkost F=0,5 N. Plocha kotvy so stranemi a=0,015 m,
a b=0,004 m, Jje S=6.10‘6 m2. Zdvih kotvy Jje realizoveny
po drédhe 0 =0,004 m, ktora zédroven predstavuje vzduchovi me~-

dzeru elektromagnetu, ( u0=4:K.1O'7 Hm-l). S uvaZovanim sily




F mé%eme vypo¥ftat velkost megnetickej indukcie v medzere,

podla vzishu

Foll, 0,5¢447410" "
B, = [—— = — = 0,323 T ( 6,17 )
6.10

oS

S
Dosadenim (6,17) do vzfahu (6,18) dostdveme velkos{ magnetic~-

kého toku, prechédzajiceho prierezom S, vo vzduchovej medze-

re

6 6

@ B,-S = 0,323.6.10° = 1,938.10"° Wb ( 6,18 )

v

Magneticky tok v jadre bude o 20 % vy33f ( musf pokryt aj
rozptylovy tok )

6

®=1,2.0, = 2,32.107° Wb ( 6,19 )

Cely tok vtekd do kotvy, kde bude rovnaskd4 magnetickd induk-

cia
‘B, = B_ = 0,323 T ( 6,20 )

V jedre bude indukcia

o 2,32,107°
B = . = = 100 = 0,38 T ( 6,21 )

Vo vzduchovej medzere je intenzita magnetického pola

B 0,323 -
H, = —Y = = 2,5.10° An”l (6,22)
’UO 40”010

Ak budeme uvaZovaei iba jednu medzeru 1v=2' =0,008 m, bude po-

trebné magnetické napatie
Hy.1, = 2,5.10%.8.107% = 2 000 A ( 6,23 )

OdZ{tenim hodnoty z grafu /12/ strena 66, dostdvame pre

B,=0,32 T, intenzitu v kotve Hkxl.lo2 A m’l, takZe magnetic-

ké naepatie mé velkost
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Heelp = 1.20%.5.1073 = 5 , ( 6,24 )

OdZftenfm hodndt z grafu /12/ 8tr.66, dostdveme pre B=0,3s T,
hodnotu H=1,2,10° g p~1, Potom velkost magnetickeého napsatis

v Jjadre je
H.l =1,2.10%,0,282 = 33,84 a ( 6,25 )

kde 1=1,-1,=0,34-0,05-0,008 = 0,282 m, je d1zke strednej si-

lodiary v jadre. Celkové magnetické napatie m4 velkost

n
Fh = ) Hi°li =2 000 + 5 + 21,84 = 2 038,84 A

@ i=1

( 6,26 )
Prid v cievke pre N=2 530 zdvitov mé hodnotu
Fm
I“'—""'zo,BA (6,27)
N
Potrebny prierez vodita, ak J=2,5 A/mm® Je
I 0,8
SD = = ! = 0,32 mm2 = 3,2.10—8 m2
J 2,5
( 6,28 )
" Z toho vyplyva, Z%e vodiZ mé priemer
Sp 0,32 ' -5
d = 2. -;T—-=2. T =O,6mm'=6.10 m
( 6,29 )

Plocha prierezu cievky pre N=2 530 z&vitov mg velkost

Sc = SpeN = 0,32.2 530 = 809,6 mn? £ 8,1.10~¢ p2
( 6,30 )

Ak navrhneme elektromagnet s dvoma cievkami, prierez bude

polovi&ny
S

S, = —S- =4 05.10"% g2 ( 6,31 )
2

- 45 -




Ak budeme uveZovaf jednu strenu prierezu cievky x=0,1 m,

druhé bude mat velkost
Yy =4,05mm * 0,004 m ( 6,32 )
Hribka elektromagnetu je potom

h=b+ 2.y = 0,004 + 2.0,004 = 0,012 m
( 6,33 )

%o znamend, Ze ndvrh elektromagnetu splnuje poZiadavku ne
hribku,uvedend na zadiatku vypod&tu.
Hodnotu 3asu pritahu elektromegnetu obdriime po dosa-

den{ do vztshu (3,34)

_, 0,00439.0,004 0,0001 0,004 0,004
t, = 4.10 o N ¢ . -l+arctg 1l)=
277210 0,004 0,0001 0, 0001
= 0,034 s ( 6,34 )

6.2 MONTAZ NAVRHOVANEHO PREVODNIKA

Nekolko mé prevodnik nerozoberstelnmi skrinu, jeho mon-
té4% a nastavenie sa sustreduje iba na pohybové ustrojenstvo.

Na hrisdel 15 (vid pr{loha 2), nasunieme jednu bo¥nicu
3, do kruhovych otvorov bo&nice zasunieme obidve nosné ty-
e 21, ktoré zeistime v boZnici 3, kolfkmi 5. Potom na jed-
nu ty& nasunieme rozperku 11, & na druhi,rozperku 13. Po na-
sadeni tychto rozperiek, nasadzujeme striedavo na obidve
tyZe 21, oko 16, za nim rozperku 12, atd., a% celu ty¥ za-
plnime. Nekoniec nasadime na ty&, kde sme zadali rozper-
kou 11, rozperku 13, a na druhd ty&, kde sme zaali rozper-

kou 13, ddme rozperku 1ll. Po ukonZeni tejto operdcie na hria-
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del nasunieme druhd bo¥nicu 3, tak, aby nosné tyle ”l, ze~-
padli do kruhovych otvorov v bo¥nici 3. Po dosadnutf{ bo¥ni~
ce, zaistime nosné ty¥e v bo&nici kolfkmi 5. Potom nasadf-
me na obidva konce hrisdela 15, lo¥isks 2, ktoré sme pred-
tym nasadili do pdzdier 10. Tekto zloZeny mechanizmus vlo-
Zfme do skrine 9, tak, aby Jjednotlivé okd boli oproti ot=-
vorom v &elnej stene. Nakoniec pizdréd v bo&nych stendch
zaistime 3iestimi skrutkami 1. Teraz si pripravime tyZky8,
na ktoré naskrutkujeme poistné matice 18. Zéroven si prip=~
ravime tishla 19, na ktoré nevlelieme nejprv podloZku 7,

a potom prufinu 6. Takto pripravené tishla postupne vkla-
déme do otvorov vo vrchnej a spodnej steny skrine. Po vlo-
Zeni{ kaZdého tishla prevlelieme cez odko na jeho konci vol-
ny koniec ty&ky 8, s poistnou maticou 18, a tuto prevledie-
me zédroven aj cez prislu3dny otvor v &elnej stene skrine 9.
Potom zaskrutkujeme zdvitovu fast ty&ky 8, do prfsluiného
oka 16.

Po tejto operdcii vymedzime prislu3né predpatie v pru-
Zinkdch 6, tym, %e prislusnym tishlom 19, tlefime tydku 8,
na dorez. Medzitym pruZinku 6, pritldZeme podloZkou 7, ku
stene skrine tek, aby v pruZinke vzniklo potrebné predpatie.
FodloZku 7, v takejto polohe prispdjkujeme ku tiahlu 19.

Po ukon&eni tejto prdce na vSetkych tishlach e3te prispdj-
kujeme na volny koniec tishla, na vonkajsej strsne steny,
kotvi&ku 17, tak, aby dosadala na stenu skrine, tvoriacu
doraz kotvi¥ky. Polohy kotvi¥iek musia sthlesif s otvormi
v doske 14. Na tekto skompletovany prevodnik uloZime na=-
koniec dosky 1l4. Kotvidky sa musia v otvoroch volne pohy~-
bovat. Potom poukladdme na dosku elektromagnety, na ktoré

priloZime dosku zo silonu a tito upevnime k prevodniku.
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Obr. 6 2 U
o2 Umiestneni
enie prevodnike na listov
om stroji RL
600
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Touto operdciou je kmpletdcis prevodniku ukon&end. Nakoniec
naestavime tylky 8, tak, aby ich konce boli v jednej rovine.
Ty&ky,nastavené v danej polohe, zaistime poistnymi meticemi
18. Na vyZnievajici koniec hriadela 15, zo skrine 9, sa upev-
ni pohonnd jednotka, tvorend valkou. Jej pohon bude obstars-
vat elektromotor.

Pohon prevodnike nie je predmetom tejto diplomovej pré-

ce. PodrobnejSie je tentc pohon popisany v literatire /9/.
6+3 CINNOST NAVRHOVANEHO PREVODNIKA

Elektromechenicky prevodnik, sko u% sém ndzov hovor{,
je rozdeleny na &ast elektricku ( riadiacu ), & %ast mecha~
nickd ( riadend ). Pohon prevodnika vyvodzuje na hrisdeli 15,
(vid priloha 2 ) vratny kyvny pohyb. Tento pohyb je prend3a-
ny na ty&ky 8,ktoré vsak uZ konaji pohyb posuvny. Preto¥e si
0d osi hriedela 15, uloZené symetricky v dvoch rovindch, raz
sa vysuva hornéd reda tyéiek a zasiva spodnd rede tyZiek a o-
padne. Zdvih tyZky 8, je rovneky ako zdvih kol{&ka na karto-
vom mechenizme listového stroja RL 600.

Ak chceme realizovat zdvih remena 8,( vid obr.6.2 )
zdmku listového stroja, elektromagnet nedostdva impulz a pru-
Zinka 6, tla&{ ty&ku 8, pomocou tiashla 19, do polohy, v kto-
rej tytka 8, narédZe na remeno 8, zémku listového stroja
a vychyluje ju. Tym sa reaslizuje uzamknutie héZika 5, lis~
tového stroja.

Ak nechceme, aby do3lo k uzamknutiu hd&ika 5, musime
def impulz elektromagnetu EMG, ktory pritishne kotviZku 17,

( vid priloha 2 ). KotviZke prendSe svoj pohyb pomocou tiah~
la 19, ktoré je s kotviZkou 17, pevne spojené, na tydku 8.
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TyXka 8, je vedend v olku, vytvorenom nea konci tishlas 19.

Ak teda elektromegnet EMG, pritiahne kotvidku 17, vychyluje
zéroven ty¥ku 8, z jej povodnej polohy. Tylke 8, v novej po-
lohe nenarédZs nas palku 8, zdmku listevého stroja, a teda ne-
realizuje jej vychylenie, ale sa pohybuje mimo rsmena 8.

Ako je naznalené na obr. 6.2, rameno 8, je skrdtené a jeho
koniec je upraveny. Je to dole%ité z hladiska vyehylovanis
ty¢ky 8, mimo ,zéber".

Umiestnenie navrhovaného elektromechanického prevodni-
ke je pribliZne neznalené na obr. 6.2. Z tohoto obrézku je
zrejmé, Ze tento prevodnik je navrhnuty ako ndhrada karto-
vého kol{iZkového mechenizmu listového stroja RL 600. Ostat-
né mechanizmy listového stroja zostdvajui nezmenené. Upravuju
sa iba ramend zémkov, na ktoré posobi elektromechenicky pre-

vodnik.
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7. ZAVER

v ﬁrvej asti diplomovej préce, po uvedeni Zitatela
do problematiky, je teoreticky vyklad préce elektromagnetu.
Je tu podrobnejSie popisany pracovny cyklus elektromagnetu,
s ohladom na niektoré doleZité veli¥iny, ako sd napriklad
pruid prechddzajuici elektromegnetom, dréha kotvy a prifaZnd
sila elektromagnetu. Matematickd Zast se zaoberd zdkladny~
mi rovnicemi elektromagnetu neutrdlneho, z ktorych odvodzu-
je vztah pre vypoet sily a jeden z viacerych sposobov vy-

. po¥tu &asu prifahu elektromegnetu. V zédvere prvej Zasti su

uvedené dve rozne mofnosti mersania &asu prifahﬁ elektromag-
netu a merenie prifaZnej sily elektromagnetu.

V druhej &asti je uvedeny popis &innosti listového stro-
Jje RL 600, alternativne rie3enia elektromechenického prevod-
nika a tieZ navrhnuty elektromechanicky prevodnik.

Navrhnuty elektromechanicky prevodnik rie3i problém
prenosu informécii z mikropo¥itala na listovy stroj RL 600,
ovlddajuici pohyb listov tkacieho stevu, transformovanim
elektrickych impulzov na mechenicky zosilneny zdvih ty&iek.

.» V tomto 3téddiu rie3enia bol elektromechanicky prevodnik na-

vrhnuty sko model. Roztele jednotlivych tyZiek ako aj.hlav-~
né rozmery modelu sui v3ak prisp5sobené, podia vykresove j
dokumentdcie, rozmerov listového stroja RL 600. Navrhnuty
prevodnik m4 nahradif kartovy mechanizmus listového stroja.

Navrhnuty prevodnik predstavuje v spojeni s mikropo&{i-
tafom nové moZnosti riadenis tkacieho stavu., V suZastnosti
je listovy stroj schopny precovat s kolfZkovym raportom 150,
&o predstavuje 300 prehodov utku na tkacom stroji /11/.

Zlo%itej3ie vzory s va¥3im rapartom u% nie je schopny lis-
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tovy stroj zpracovat. Naviac riadenie pomocou pepierovej,
alebo foliovej karty je moZné iba do urditej rychlosti.

Pri vy3sich rychlostiach uZ &ftacie zariadenie nie Je schop-
né,&ftat"zdznam z karty.

Tieto nevyhody by mal odstrdnit mikropoZitad v spojeni
s navrhnutym elektromechanickym prevodnikom. Vyhodou takto
riadeného listového stroja je mnohondsobne vyZsia kapacita
a variabilnost vzoru. Dalsia vyhoda sa prejavi pri &astej
zmene vzoru, kde pri su¥astnom stave narastajii prestoje
a tym sa zniZuje produkcia tkacieho stavu. Vymene vzoru
pri nevrhnutom riedenf sa d4 uskutoZnif prismo v riadiacej
jednotke a tym sa prestoje prakticky odstrénia, pretoZe
tdto vymena je okemZitd, %{m sa d4 do ur&itej miery zvysit
produkcia stavu.

Navrhnuty elektromechanicky prevodnik po&ss svojej &in-
nosti posob{ rézovo ne remend listového stroja RL 600, %o je
uritou nevyhodou tohoto rie3enisa.

Dalsfm vyvojom by sa mohla odstrénif této nevyhoda nspr.
tym, Ze posuvny pohyb, ktory konaju ovldédacie tyZky navrhnu-
tého elektromechanického prevodnika, by sa nahradil pohybem
rotalnym. U prevodnika s takymto pohybom,ovlddacich tyZiek"

by vznikol problém s umiestnenim elektromagnetov.
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8. POUZITE ZKRATKY A SYMBOLY

™ o
Jx @ S-&S Jm @ o)

o]
w

-
P o <

H
B

D‘ZQ-C-oé/J

celkovéd sila posobiaca na hriadel
osovd sila v ty&kdch

moment posobiasci na hriadel
prierezovy modul krutu hriadele
hmotnost ty&ky

hmotnost kotviZky

hmotnos¥ tishla

predpatie pruZiny

meximélne stlaZenie pruZiny
maximdlna sila v pruZine
konstanta pruZiny ( jej tuhosti )
volnd dfzke pruZiny

modul pruZnosti v Smyku
megnetickd indukcia v medzere
magneticky tok v medzere
magneticky tok v jadre

magnetickd indukcia v jadre
intenzita magnetického pola vo vzduchovej medzere
intenzita magnetického pola v kotve
dlzke medzery elektromagnetu
alzka kotvy elektromagnetu
celkové magnetické napatie

prid v cievke

prierez vodida

pridové zataZenie

priemer vodila

polet zdvitov

hribka elektromagnetu
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10. zoznNaM PrRILOH

d.pril. Nédzov Format
1. Listovy stroj RL 600 Al
Qe Elektromechanicky prevodnik Al

10.1 ZOZNAM SAMOSTATNYCH PRILOH

1. Skrina Al

., 2. Pritladnd doska A3
3e Hriadel | A3

4. Nosné tyé& A3

S5e Doska A3

6. Voditko A3

Te Rozperks - 11 A4

8. Rozperka - 12 A4

9. Rozperka - 13 A4

10. PruZina A4

11. Nédboj A4

. 12. Kotva A4
13. Pizdro A4

14. Oko A4

15. Tiehlo A4

16. Tyd A4

17. Bo&nica A4

18, PodloZka A4

19. Rozpiska A4
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