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0ZNACENT VELICIN

E - modul pruZnosti v tahu

Fo - pridrind sila chytate

rs - sfla pruZiny chytate

F. - rndia;ni reakce mezi hridelem chytadll a driékem
Ft,ti - sily tfendi

G = modul pruinosti ve smyku

I, = moment setrvainosti chytate s dridkem
Ip - polérni moment prifezu hifidele chytaéd
N, - moment F k_ona hf{idele chytatd

w, = hnac{ moment

P = vikon stroje

B.Ri = polomér tiskového vilce

T, = doba celkového zdvihu hiffdele chytald
a = vysunut{ dorazu z tefné polohy k vélci
a = hodnota 3 pro z, = 0

ag - skuteéné vysunut{ dorazu

e,0, . = vzdilenost osy hii{dele chytad od osy valce
:.ri - soudinitel tfeni

!e = goufinitel &epového tfeni

k - bezrozmérny soulinitel &asu

ka.k - bezrozmérny soulinitel zrychleni

k',k - bezrozmérny soudinitel rychlosti

kp - soulinitel charakterizujici{ pribéh e
k,, - ohybové tuhost E4sti chytate /Nmpad™l/
kg - ohybové tuhost &4st{ chytale / Nm~l/

kp = ohybové tuhost pruiiny chytale

kyy - torzni tuhost hi{dele chytadd

k = bezrozmdrny soudinitel zdvihu



P - posuv &inné plochy chytate po dorazu

P - celkovy posuv chytate po dorazu

ichylka polohy chytae vzhledem k dorazu od jeji
statické hodnoty

F,ry - délka chytale

8,8, 8"~ délka &inné plochy chytaie

5 - tlousfka tiskového archu

vile mezi objimkou a drZédkem

¥

- deformace pfedni hrany archu v reviné kolmé k archu
- deformace pfedni hrany archu v roviné archu

- Ghel ‘dosedu thytale na doraz

thel urlujici smér F
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- Ghel spoleiného drZeni archu

dhel spoletného drieni archu pfi maximéln{ hodnotd Fe
- tihel uriujic{ polohu osy hfidele chytatd

- radiélni vidle uloZen{ drZdkd chytaid

- thel pootolen{ tiskového vélce
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soufadnice K v systému
- thel pootoleni vdlce ~ ¢
- celkovy zdvih hiidele chytaédh

xae

- soufadnice polohy driéku chytale

W = Ghlovd rychlost otdceni tiskového valce

Wy - thlovd rychloet chytate v okamZiku jeho dosedu
na doraz

Wy - thlové rychlost otédien{ hifidele chytaldd

Ws - thlové frekvence smyiky

Mg = vlastni dhlové frekvence smylky



1.0, OvoD

Pfenos informace tiskem mA v soulusné spoleénosti
stédle vétd8i vyznam. MnoZstvi tiskovin vzriistéd umérnéd s poz=-
natky ziskanymi lidstvem, které se takto nejsnaze dostéva ji
k ne j8irs{i vofo)no.ti. Spolu se stoupajici Zivotni tdrovni
rostou i poZadavky estetické, tj. poZadavky na kvalitu tis-
kovfch vfrobkid, roste podil vicebarevnych tiskil.

Vzhledem k situaci v oblasti pracovnich sil se pfedpo-
klad4, #e zvySené tkoly, které jsou kladeny na polygraficky
primysl budou zajisfoviany vfhradné ristem produktivity pra=-
ce. To vede vyrobce v3ech typi tiskovych stroj k neustalému
zvySovani jejich vikond.

I soulasny stav vyvoje archovych tiskovych stroji je cha=-
rakterizovdn snahou o neustdlé zvySovdni skuteéného vykonu
téchto strojd pfi dodrieni, event, zvf¥Seni kvality tiskovych
virobkd. MoZnost{, jak lze tento poZadavek realizovat, je
nékolik,

Znalné rezervy jsou ve sniZovdni technologicky nutn§ch
ztratovfch dasd a dédle v dokonalejSim vyuZfvdni stévajicich
moZnosti strojd (formdtové vyuzZitf, tisk lic - rub, vyuZiti
maximédlnfho vfkonu stroje, atd.),

Jednou z daldich moinosti zvyiovdni skuteiného vykonu
strojd je zvydovéni jejich teoretického vfkonu dosazeného
vys&1i tiskovou rychlosti, 3éZné vfkony soulasnych archov¥ch
tiskovf§ch strojd (provedme zde zuZeni na archové rotaénf
stroje ofsetové) se pohybujf okolo 10 tisic vytiskd za hodinu.
Existuji véak nékteré firmy (napf. Koenig & Bauer), které
uvedly na trh typy dosahujici vykoni aZ 15 tisfc vftiskl za
hodinu.



ZvySovani vykonu strojid nad 10 tisfc vytiskd za hodinu
pii dosazeni pFedepsané kvality tiskov§ch vyrobkd s sebou
pfina8{ celou fadu naro&nych problémi, které jo moino uspéd-
né Pedit pouze na zdkladé dikladné analyzy problematiky a s
pouitim ne jprogresivnéjiich prostfedkd pro syntézu ﬁ vyrobu
dile¢ich skupin stroje.

V souvislosti se zvysovidnim tiskové rychlosti stroje je
tfeba zajistit:

- Vyrovnanost kvality tisku v celém rozsahu pracovnich oté-
ek ltr;jo.

- Pfesny a spolehlivy prichod tiskového archu riizné hmotnosti
strojem vietné jeho vyloZeni a vyrovnani.

- Dokonalé ovladdédni vdech dileZitych funkci pro sefizeni stro-

Jo = wvyuZit v plné mife moZnosti automatizace tiskového pro-

Pfi vicebarevném tisku, jehoi podil v sortimentu tisko-
vfch vfrobkd stéle stoupd, je vyznamnym poZadavkem dodrzienti
pfedepsanfch toleranci{ soutisku, Jeho splnéni predpoklddd doko -
nalé zvladnut{ vdech mechanismil a skupin stroje, které se této
problematiky dotykaji. Mezi zAkladni skupiny patfi z tohoto
hlediska mechanismy, které zajisfuji naloZen{ vyrovnaného tis-
kového archu do stroje, jeho pifeddni mezi jednotlivymi tisko-
vymi jednotkami a spolehlivé vylozeni a vyrovnéni ve vyklada-
¢i, Tuto funkci pln{ tzv.|chytadové systémy, které je moZno
délit na:

- Chytatové systémy pfedchytadi,

Chytacové systémy preddvacich a tlakovych valcd.

Chytalové systémy obracecich valed,

Chytatové systémy pfedavucich Fetézov§ch transportéri,
= Chytadové mystémy vykladatd.



Pro konstrukéni ndvrh chytacéovych systeémd neexistuji
v soultasné dob& potfebné podkiady. V dostunue oduorne litera-
tufe jsou uvedeny jen velmi kusé informace o volbé nékterych
konstrukénich parametrid, bez uddni 3ir&ich souviglosti, coZ
mhZe vést v aplikaci aZz k nespravnym zaveérim, Chybi ob&irné j-
§1{ rozbor problematiky chytafovych systémt a z ného plynouci
obecné platné podklady potfebné pro konstrukéni navrh,

Nové konstrukini FeSeni ohvykle vychazi ze stavajicich
provedeni obdobnych systémi a dile ze zkusenosti tiskard
a konstruktéri. N&azory na vhodnost jednotlivych chytacovych
systémi jsou vSak &asto znacéné subjektivni, (roven téchto sys-
témd lze posoudit jediné na zakladé kvalitativniho hodnoceni
tiskového vyrobku (nejfastéji dle dodrzeni soutiskovych tole-
ranci) zhotoveného na daném tiskovém stroji. Na kvalité sou-
tisku se vSak podili celd rada dalsich skupin stroje (nahon,
ozubend kola, ram, atd.), pricemz neni moZné uréit vyznamnost
Jejich vlivii. Neni tedy znam ani podil vlivu chytadovych sou-
stav na vznika jici nesoutisk a nemiuZe tedy ani existovat objek-
tivaf prfedstava o kvalité jejich konstrukfniho FesSeni,

Lpilcm\tétu prace je stanovit obecné platné podminkv a do=-
poruteni pro konstrukci novych chytafovich systémd, které by
davaly predpoklady pro splnéni stdle rostoucich poZadavkd na
kvalitu tiskovych vyrobkii a vfkony tiskovych stroji,.

Tento zadmér je realizovdn na zakludé teoretické analyzy
problematiky chytafovych systémil a dédle zevieobecnénim vysled-
kd méfeni provadénych na archovém nfsetovém rotacnim tiskovém
stroji AD 724 a na specieinim zkuSebnim zarizen{,

PfedloZzenad préace se zabyva pouze chytadovimi systémy preda-
vacich a tlakov§ch valch, pfifemZz je moZno nikteré obecné zavéry

aplikovat 1 na chytacdové systémy ostatnich skurin,

-8 -



2.0. KVALITA TISKU

Kvalitu tisku je nutno chapat jako vysledek tiskového
procesu, ktery je dan zvolenou tiskevou technikou, konkrét-
nim tiskovym strojem, tiskovou formou, odbornosti tiskarfe,
kvalitou potiskovaného materidlu, atd. Vyslednoun kvalitu
tisku lze hodnotit na zakladé vyjadreni dilcé¢ich vlastnosti
kvality tisku - optimalni vybarveni, stejnomérnost vybarveni,
kontrast, gradace, tonovy rozsah, rozliditelnost tiskovych
prvkid, soutisk, smyk, barevnost.

V soulasné dobé se pro hodnnceni dosazené kvality tis-
kového v§robku pouzivd &tyf zakladnich kritérii:

- smyk

- optimalni vybarveni,
- barevnost,

- goutisk ,

Pro objektivai hodnoceni prvych tfi kriterii se doporuéuje
pouZziti mérnych testili, které jsou soufdsti tzv. tiskové
zkousky stroje. Hodnocen{ soutisku je zjisfovano "zkouskou
soutisku®, Chytacové systémy, které jsou predmétem této
prace, ovlivnuji kvalitu tisku predev&im z hlediska dodr?e-

ni soutiskovych toleranci,

2.1, Soutisk

Celosvétovy trend v tiskové technice se vyznafuje pfecho-
dem od &ernobflého tisku na tisk barevny. PFi barevném tisku,
pfi kterém dochazi k postupnému potiskovini papirua jednotlivymi
barvami, je kvalita tisku podminéna dobrym scutiskem jednotli=
vych barev. Dobrym soutiskem se rozumf{ nitisk jednotlivych

barev na sebe tak, Ze dochizi ke spravaému kryt{ tiskovych

e



elemontt v plo&e celého tisku, Fripustné odchylky skuteéného

soutisku od spravného soutisku se nazfvaji soutiskoveé dife=

rence. V praxi je béiné& udivana maximalni dovolend soutisko-

;Q diference, kterd se miZe u jednotlivych vytiskl vyskytnout,

aby byl splnén poZadavek na urcitou kvalitu tisku, Prekro&i-1i

soutiskova diference dovolené hodnoty, projevi se to na vice=

barvovém tisku =

- vznikem zkreslenych barevnych odstinit v disledku nespravné
skladby jednotliv§ch zdkladnich buarev,

- ztratou ostrosti obrazu,

- vznikem moiré.

Velikost dovolené soutiskové diference zavisi na hrubos-
ti poutité autotypické sité, na poZadavcich na kvalitu vysled=-
ného tisku, na pouZitém potiskovaném materiialu a pouzivané
barvé. V3eobecné plati, Ze &im jemné j$i je autotypickd sif
a &¢im vy351 jsou pozadavky na kvalitu vysledného tisku, tim
hlad&i musf{ byt potiskovany papir a tim uz&i byva novolend
soutiskova diference,

Velikost soutiskové diference vznikajici mezi jednotlivy=-
mi barvami se méni od své minimalni hodnoty, tj. idedlniho
soutisku, kdy je tato diference nulovid, a? do maximidlni dovo-
lené hodnoty. Toto je podminéno pisobenim nahodilvch vliwi,
JeZ jsou na sobé nezavislé a zadn¥ z téchte vlivh nepfeva-
Zuje za normalnich okolnosti ostatni, Z uvedencho plyne, e
skuteiné odchylky od idealnfho soutisku jsou v¥sledkem nahod=
ného stfetnut{ vzajemné nezdvislyca vlivil a proto lze oéeéﬁ—
vat rozloZen{ fetnosti skutefné naméfenych hodnnt podle zako-
na normilniho rozdéleni, neboli Gausovy kfivky.

U jednobarvovych strojii je soutisk ovlivnén zejména ples-

nost{ naloZeni, protoZe pfi vicebarevném tisku je nutno papir
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nalozit pro kaidou barvu samostatn¢., Precepsana Lolerance pro.
tento tzv. nakladadovy soutisk je v souéasn¢ dobc¢ stanovena
+ 0,06 o,

Na rozdil od jednobarvového stroje je soutisk n vice-
barvov¥ch stroji ovlivhovan predanim archu mezi tiskovymi
jednotkami., Vzhledem k tomu, Ze zde dochazi k naslednému tisku
do jesté ne zcela zaschlé barvy, jsou Lolerance tohoto tzv.

pteddvaciho soutisku ztiZeny na + 0,03 mm.

2.2, Faktory ovlivinujici soutisk

Vznika jic{ soutiskové diference jsou dany technologic=-
kymi a provoznimi podminkami ; prfedevSim pak konstrukénim
feSenim uréitych skupin tiskového stroje. Z téchto skupin je
nutno pfedev&im uvést ty, jejichi funkéni organy pfijdou primo
do styku 8 tiskovym archem, tj.

- nakladdaci mechanismus,

- chytadové systémy zajislujici transport archu stroje,

Ddle m& na soutisk vliv tuhost réﬁu stroje a téch skupin, ve
kterych jsou uloZieny chytafové systémy, vyznaumny miZe byt wliv
kmitd vznikajicich ve stroji a zvlisté v systému nahonu skupin
zajisfujicich transport tiskového archu. Tyto kmity jsou vyvo-
lany dynamickymi silami vznika jicimi ﬁfi nerovnomeérnem pohy-
bu nékterych fastf stroje, mohou byt vybuzeny od nahonovych
Jednotek nebo kompresorfi, ddile od ozubenych kol v systému na-
honu stroje, atd. Podil jednotlivych vlivi na soutisk neni
moZné prakticky zjistit a navic je u jednotlivich typi stroji

rlzny.
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2,3. Pofadavky kladené na chytalové systémy preddvacich

a tlakovych valch z hlediska poZzadované jakosti soutisku

Uvedené systémy musi pracovat s takovou presnosti, aby
byla dosaZena predepsana soutiskova diference (vyhondnocuje se
zde distribu&ni funkce nebo dle hodnoty smérodatné odchylky -
- viz /9/). PFitom je tFobﬁ si uvédomit, Ze izolované pojima-
né chytalové systémy se na soutiskové diferenci podileji s ra-
dou dalsich vlivd (viz 2.2).

Pozadavky na presnost predini mezi tiskovymi stolicemi
a dile z toho plynouci poZadavky na presnost jednotlivych
pteddni zédvis{i na ndvaznosti natisku jednotlivych barev u riz-
n§ch typd stroja /9/.

Jako jednoduchy priklad zvolme dvoubarvovy stroj pro zho-
toven{ dvoubarevného tisku. Tolerance soutiskové diference
dle 2.1 je v tomto pfipadé + 0,03 mm., Smérodatnd cdchylka pri
platnosti zAkona normalniho rozlozeni je 0,01 mm, Predpokla-
de jme, Ze soutiskova diference vznikne pouze viivem predani
archu chytalovymi soustavami a dédle,?e tato predani mezi tla-
kovymi vdlci obou tiskov¥ych jednotek jsou ﬁtyfi. Predpoklada-
me-li ddle, Ze vyskyt diléich soutiskovych diferenci vznika-
Jicich pfi jednotlivych pFfedanich vyhovuje té? zakonu normal-
niho rozdéléni, a Ze diléi smérodutné odchylky jsou si rovny,
pak dle pravidel platicich pro séiftanf normédlnich rozlezeni

Je

SC=JS%+ S%+S%+ SE =‘£,52=2s :

kde s ... vyslednd smérodatnd odchylka,

8, 8.. d{1¢1 smérodatné odchylky. 1§95

Kazdé dil¢{ predani musi byt zajidténo s presnosti + 3 8, tj.

8 pfesnosti{ + 0,015 mm,

- 12 =



S ohledem na to, Ze kromé vlastnich chytadovych systéml se na
soutisku podfleji i dalsi faktorvy, je treshba konstatovat, Ze
pozadovani pfesnost predanf, resp. odchylka od jeji stredni
hodnoty by neméla v tomto pFfipadé prekrocdit cca 0,01 mm.
Podobné lze spoéitat pozadavky na pfesnost predani i u jinych
systémi strojd (&tyibarevny tisk na étyrbarvovem stroji, &tyf-
barevny tisk na dvoubarevném stroji apod.).

Spoditanou hodnotu soutiskové diference je nutno chapat
pouze jako hruby odhad. Vzhledem k tomu, Ze nelze zjistit
skuteény stav (tj. podil pfedani na skuteéné soutiskové dife-
renci), vede toto k pozadavku na takové konstrukéni reseni,
které by davalo predpoklady priblizit se co ne jvice absolutné

pfesnému transportu tiskového archu strojem.

- 18 =



3.0. CHYTACOVE SYSTEMY TLAKOVYCH A PilLbAvVacfcH VALCU
Principielné predstavuji tyto systdémy mechanismus ulo=
2eny na rovnomérnd rotujicim valci, jehoi ukolem je prevzit
tiskov§y arch od chytafového systému pfedchozi skupiny stroje,
pfenést jej do mfsta styku s nasledujici skupinou a pFedat
chytatovému systemu této skupiny. Predani probiha pfi shodnfch
ihlovych rychlostech unasivého pohybu predavajicich si chyta=-
¢ovych systémii.Funkéni organ - cuytaé (resp. chytace) vykona-
vA vzhledem k vdleci, v kterém je ulozen, vratny kyvavy pohyb
se dvéma klidovymi polohami. Zvlasté narofn¢ poladavky jsou
kladeny na otvirdni a zavirani chytaéd, tj. na pohyby realizu=
jici pfedani tiskového archu mezi dvéma skupinami. U vykon=-
n¥ch modernich strojt musi cely cyklus pfedani probéhnout v do-
bé cca 0,002 8. To ve spojeni s poZadovanou pfesnosti pFfedani
pfedstavuje extrémni pracovni podminky, které musi konstruké-

ni feSeni respektovat.

3.1, Zakladni konstruké&énf{ usporfidani

Ne jeasté ji pouZivany chytafovy svstém, kter? se vyskytu-

Je na archovych tiskovych strojich v mnoha rfizn¥ch konstrukénich
modifikacich je zobrazen na obr, 3.1,

Jednotlivé chytace 1 jsou otoéné uloicrny na hfideli chy-
tadl 2, ktery je otoéné uloien ve valci 3. Poayb chytafi je od=-
vozen od vacky 4 pevné spojené s ramem stroje. Pri otaceni val-
ce ovlada vafka pres kladitku a pikn 5 hfidel 2, na kterém jsou
pevné ulozeny objimky 6 ovlddajici jednotlivé chvtaée pires pre-
dgpjuté pruziny 7. Po dosedu &inné plochy chytafe na doraz 8
(resp., na arch lezic{ na dorazu) dojde po prekonin{i predpétd

pruziny 7 k odlehnut{ chytaée od objimky 6 (vymez{i se vile w),

ol &
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takZe pfidriné sily jednotlivych chytaél jszou pak vyvozovi=-
ny pfisludnymi pruZiinami 7.

Charakteristickym rysem tohoto uspofidani je umisténf
pruzin vyvozujicich pridrzné sily chytalt prfimo do systému
nihonu chyta&d (seriové zarazeni s nalionem). VlioZenim téchto
pfedpjaty¥ch pruzin s relativné nizkou tuhosti jsou po ndlshnu-
ti dorazfi objimek od chytaét o predepsanou viili w zaruéeny
pFibliZné konstantni velikosti prfidrinych sil jednotlivych
chytaéfi. Pro pohon se pouliva vactkového mechanismu se silovym
stykem (pruiina 9). Hnacim ¢lenem pro zavirani chytaéd je
obvykle vafka, hnacim &lenem pro otvirani chytaét je pruZina.

[ Dal&i uzivany systém( je zobrazen na obr. 3.2, U tohoto
uspoifaddani jsou na rozdil od pfedchoziho pruziny vyvozujici
pfidriné sily chytaéil vlozeny nrimo mezi chytaé a téleso val-

ce. (paralelni fazeni s nédhonem - pouZito napf. u stroje

AD 812),

e e
7 i

Obr. 3.2. Chytaéovy systém s pruiinami Zarazenymi paralelné
k ndhonu chytadu



Na h¥ideli chyta&h 1 jsou pevné ulofeny objimky 2 s doruzy 3.
PFi zavirdni chytalf sleduje chytaé 4 'wman? pruzinou 3 ob jimku,
jejiz pohyb je pfi otafeni valce Fizen valkoun pevné spojenou

s ramem stroje. Po dosedinuti chytaée na doraz 6 se objimka

s dorazem 3 pohybuje dale - doraz 3 odlehne od cnytate. Fii=
driné sily jednotlivych chytacii jsou pak vyvozoviany prisiusny=-
mi pruzinami 5. Pro pohon je opét pouZzii vackovy mechanismus

gse silovym stykem. Hﬁacim ¢lenem pro zavirani chyta&i je pru-
Zina (5); pro otvirani chytaf je hnacim élenem valka.

Nasledkem odlisného umisténi pruzin, které vyvozuji pri-
driZné sily chytald, 1i5i se oba popsané systémy m.j. pribéhem
hnacfiho momentu. Z tohoto lilediska je podstatné vyhodneé jsi
systém s pruZzinami vloZenymi do serie s nahonem chytaéd (no=- <
drobnéji viz kap. 4.3.). Navic tento systém umoznuje realizovat
ne jnarofné j§{ funkci chytade - zavirdani s hnacim ¢lenem vaékou._f

Kromé¢ tdchto dvou zakladnich nejjednodus&ich uspofadant
Jjsou ve svété v soudasné dobé patentovany i nékteré ;jiné chy-
talové systémy, které vSak pro svou komplikovanost a & tim
souvise jic{ vys3f{ vyrobni ndklady nenachAze ji Sirsi praktické
uplatnéni, Jednd se predeviim o systémy realizujici kXolmy do-
sed chytade na doraz apod.

Vzhledem k vySe uvedenému je v této praci vénovana pozornost
pfedeviim chytafovému systému cle obr. 3.1, ktery dava predpo-

klady pro kvalitni funkci pfi minim&lnfch v¢robnich nakladech.

3.2, Princip nfeddn{ tiskového archu

Princip pfedani tiskovcého archu riezi dvéma rovioomérné rotu-

jicimi vdlci je zndzornén na obr. 3.3. Pfed vlastnim prfeddnim
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Obr. 3.3. Princip pfedani tiskového archu

A

(obr. 3.3?) je tiskovy arch unasen po obvodu pfedavajiciho
vilce (iﬁ&ix 1). Arch je pfitom drZen chytaéi za svou pFedni
hranu. Chytaée prebirajiciho vdlce jsou otevreny a jejich
konce se pohybuji po drdize S50

Pfedani tiskového archu je moZzno rozcélenit do tFi fazi,
Zalitek prvni faze pfedani je zadzornsén na obr. 3.3b. Je to
okamiik, kdy drdha konce chytafe s, protne drahu pfedni hra-
ny archu, tj. kruiZnici ki (bod K2)c Ahy nedoglo k porudeni
archu, musf byt chytate pfebirajiciho vadice otevFfeny tak,
ie jejich konce dosidhnou bodu K2 drive nez predni hrana
archu, Tato fAze je charakterizovina tim, Ze arch je drZen
pouze predavajfci{ soustavou chytald a pfebirajfci chytaée

se zaviraji, pfidéemZ jejich konce se pohybuji po dridze uvnitf

B



kruZnice ki. Ve druhé fazi pfedani dosednou prebirajici chy-
tate na dorazy. Tiskovy arch je drzen obéma soustavami chyta-
&0 - tzv. faze spoledéného drzeni archu - obr. 3.3c.

Ve tfeti fazi zacinaji otvirat chapade predavajici, arch je
undSen za svij predni okraj chytaéi prebirajicimi po krui-
nici ké, Za konec tétn fdze a konec celého preddni lze czna=-
git okamZik, kdy draha konce predavajicich chapafd protne
kruznici k, = obr. 3.3d.

Z minulého vyplyva, Ze na pohybovou zavislost chytacd
jsou kladeny mimo béZné kinetostatické a dynamické podminky
i dosti prisné poiadavky na &asovy pribéh zdvihu,

Pro umoinéni racionalniho nadvrhu zdvihové zavislosti
chytadl je ulelné zpracovat tzv, mezni zdvihovou zavislost
pohybu chyta&d, kterou lze uréit z podminky, Ze chytade pfi

své funkci se pravé dotyka ji{ povrchu tiskového archu,

3.3. Volba geometrického usporidani

Mezni zdvihova zaivislost pohybu chytadd je jednoznaéné

uréena volbou geometrického usporfadani chytalovych systémil,
ti.
- poloméry valecdl - Rl.‘2 i
- délkou chytaéd - ry,2
- umisténim hifdele chytadti ve valci -zzgi €2 ,
- délkou &inné plochy chytate =-s (s, s ") (bdZn® je s'= s°.
Vhodnou volbou té&chto parametrd (viz ohr, 3.4) lze pifiznivé
ovlivnit dynamické vlastnosti chytafového svstému, Vliv Jjed=
notliv§ch parametri je nejlépc patrny z obr. 3.5, kde je

zndzornéno pfevzeti (pfeddni) archu, jak se jevi pozorovate-

1i na pfebirajicim(pfedavajicim) valci, okolo kterého se



odvaluje pfedavajici (prebirajici) valec, V tomto nripadé se
pohybuje pfedni hrana archu po prosté epicvkloidé ep. Na obraz-
ku je zfejmy vznik &inné plochy chytade - tj. plochy, kterou

chytad pridriuje tiskovy arch proti dorazu.

Obr. 3.4. Parametry geometrického usporadini chytatovych

systémi

Obr, 3.5. Vznik &inné plochy chytate

- 20 -



Volbou uvedenych geometrickych charakteristik je jiZ urdena
poloha bodd Ky, Ky, které oznaéuji zactatek a konec predéni.
Tim je urden i potfebny zdvih chytale v oblusti pFfeddn{

( ¥x) a déle doba, resp. uhel pootodeni vdlce pro tento zdvih.

( ¥k ).

Pozn.: Celkov§ zdvih chytafe bude vdt&{, nebot v okamZiku

zaldtku a konce predani se chyta& jiZ pohybuje urlitou rych-

losti.

Exaktni postup pro optimalizaci geometrického uspofadéni
nelze uréit. Konstrukéni ndvrh by mél vyjit z Ffady syntetizu-
jicich a analyzujicich kroki, pfi kterjych je nutno pfihlédnout
k nidsledujicim okolnostem.

1. Geometrické uspofdddni musi zaruéit drZeni archu chytalem
tje vznik &inné plochy chytaée o poZadované délce s,

2} Néhon chytalld trojllennym valkovym mechanismem, ktery je -
konstrukZn® nejjednodusdsi,nedovoluje realizovat prilis
velky thel pootoleni chytafe. Pfi potifebé velkého thlu
pootolen{ (napif. u chytaéd prevraceciho valce) je nutné
zafadit mezi valku a hffdel chyta&d dals{ vloZeny prevod.

3, Zvétdeni doby predani (pfi konstantnim zdvihu chytace)
zlepBuje dynamické poméry funkce chytadd, ale je nutno ji
sladit 8 pracovnim diagramem stroje,

4, PFfi ndvrhu je nutno posoudit i velikost uhlu dosedu chytade
na doraz, Volba pri{lid malého thlu dosedu mi& za nasledek
vznik posuvd chytaéd po archu, coZ miZe mit nepfiznivy
vliv na pifesnnst soutisku,

5. Geometrické uspofddani musi vylou&it vzajemnou kolizi &le=

nl chytalov§ch soustav,
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Pfi praktickém konstrukinim niavrhu se vychazi{ z volby L)
primérd valed, které jsou dany piedpoklddanou velikosti po-
tiskovaného archu. Didle je vhodné volit hodnotu délky &inné 2)
plochy chytae. Na zdkladé téchto zvolenych hodnot je moZné
sestrojit obr, 3.6, ktery je pomickou pro volbu zbylych pa-
rametrd geometrického uspordddni - délky chytale a polohu
osy hiffdele chytaéd. V obrazku jsou vyneseny primky ¥, =konst,
tj. pfimky udadvajici polohy osy hfidele chapaél, pro které
je¥, = konst a dale kfivky yx = konst, tj. kifivky udévajic{
polohy osy hifidele chytald, pro které je ¥, = konst,

Obr, 3.6. plati pro uspofiadani Rl = R2 = 100 mm, s = 4 mm,
s = 6 mm,

Sestrojeni podobného grafu pro libovolné usporadani lze
provést ndsledovné - obr, 3.7.

Pro zvolenou hodnotu Py spoiteme souradnice bodu K v soufad-

ném systému x, 05, v.

Xy ={R1+R215in~pK - R;sin M\PK .

R, (3,1)
(o R X
=(R, +R,)cos ¢, R, sipr—t Rz
Y=(Ry+R;lcos ¢y~ Ry simr R, Pk
Hledanou primku pro Yy = konst proloZzime bodem S o souradni-
cich
X X
e =__ﬁ%__1 - Y = )E%%)ﬁl 4 (3,2)
o smérnici
Xy ~ X
o= K D
PR Tl (3.3)
, i bl 2re | x

kde Xp o Yp Jjsou soufadnice bodu D . xnaf 5, ¥p t.RQ.
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Obr.,

3.6, Geometrické usporfadani pro R = 100 mm,

S = 4 mm
8 = 6 mm



- Obr, 3,7, Volba geometrického usporddéni

Tuto pfimku pak pfetneme z bodu D dselkou velikosti

_wa‘xDF“[)’K‘)’DE 3.4)
L 5 ein %/2 :

Tak. ziskédme bod 0 -~ polohu stifedu hiffdele chytaid pro zvole-

né hodnoty ¥} ;{/ « Sestrojenim vice takovfchto bodd makresli-
me hlo_:_lany graf,

Je4. Mezni zdvihovd zadvislost pro zavirdn{ chytald

Pro zvolené geometrické uspofadani chytatového systému
je tzv, mezni zdvihovd zavislost pohybu chytald jednoznainé
déna, Za mezni zdvihovou zdvislost povaiujeme takovou, pfi
JejiZz realizaci se bude chyta& v oblasti pfedani pravé dotykat
povrchu tiskového archu,

V piipadé zavirani chytale pfedpoklédéme, 2e pifedni hra-
na archu i Spifka chytafe dosdhnou bodu K (obr, 3,8) souasné
a déle me chytal pohybuje tak, Ze jeho Spicka neustdle sledu-

Je povrch pleddvajicfho vdlce a tim i povrch tiskového archu.
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Obr. 3.8, Meznf zdvihové zivielost pro zavirani chytale
Pro stanoven{ mezni zdvihové zdvislosti lze pouZit ndhradni

&tyfkloubovy mechanismus dle obr., 3.9,

Obr. 3.9. Nahradni &tyfkloubovy mechanismus



Hledané mezni zdvihova zavislost je dana pootoienim 1,1"2] &lenu

OD v zavislosti napootodeni tP; &lenu 0, 0,.
Dle obr, 3.9 plati

':Vzr= o (3.5)
D2

cosff:,:—r"zﬂ— ) (3.68)
ra

e (R +R,)siny; ' (3279

a =\(R+ Rf+eJ- 2(R+R,)ecos ) (3.8)

Dosazenim do vztahu (3,5) ziskdme hledanou zAvislost

r2-R? +(R +R,)% e3- 2(R,+R,)e,cos ¢}

+
2r|(R+R }2¢e2-2(R7+REJecos~P'
2! tEg 2 -

%’=crccos

(3.9)
( Ry + RQ}Si n \Pé

(Ry+Rz)cosy; -e,

+arctg
Ziskanou zdvislost zakreslime v transformovanych soufadnicich
]
¢2=l}2-~P2 ]
! (3.10)
Yo=1% - W'+ Ay, .

Pozn,: V téchto soufadnicich je P = O pro stfedovou polohu
pFedén{; 4/2=0 pro uzavieny chytaé

Hodnoty whld L}zfz)‘c,jsou diny zvolenym geometrickym uspoifadénim.
Bhel A ¥ je zfejm§ z obr. 3,10,

Je to thel pootofeni chytafe odpovidajici pootoieni valce

0 hodnotu ay, , kde 4y, je velikost pootoleni vadloce od nulo=-
vé hodnoty dhlu ¢, , kdy dojde k dosednutf &picky chytate na

doraz,
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Obr. 3.10. Urdeni thludy,

Dle obr, 3.10 Jd

Ap,=8-5 (3.11)
S pouzitim vztaht

tgd = — i
R,
(3.12)
‘ 2
COSﬁ = Rg'i'sz'f[R +R2)2— Rz .
2(Ry +Ry) (RS +5*
Je
! T 2 2 (3.13)
Ay,=arctg —— —arccos Fg #sts IR+ 1Y) F%—
Rz 2(Ri+R,) RS +s'

Zavislost ¢5= f{%g](obr. 3,11) m& vyznam vySetifovat pouze do
bodu Ky ( ¥, ¥ ).

Heseni polohy tohoto bodu vede k FeSeni priseiiku kruZnice

8 epicykloidou ve vzdjemné obecné poloze, HeZen{ vede k alge-

braické rovnici 4, fddu nebo ke goniometrické rovnici 2,F&du,
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Kz ( LPrk.lyzk)

Ay,

sY,

9, 0

obr. 3.11, Mezn{ zdvihovd zavislost pro uzavirani chytaéd

JjejichZ FeSeni je velmi pracné a pro praxi nepouZitelné.
Vzhledem k tomu, Ze polohu bodu.K2 neni tfeba znidt s velkon
presnosti, lze se spokojit s jeji pFfibliZnou hodnotou zji#té-
nou grafickym fedenim pifi dostatedném zvétSeni geometrického
usporddéani,

3.5, Mezn{ zdvihové zdvislost pro otviridni chytadi

Z obr, 3.12 je zitejmé, Ze pro redeni otvirani chytaéd
nelze aplikovat stejny postup jako pro Ffedeni zavirani chy-
taéd,

Pro stanoveni mezni zdvihové zavislosti budeme predpoklé-
dat, Ze ¢innd plocha chytale bude sledovat piedni hranu archu,
a to opdt a2 do okamziku, kdy tento projde bodem Kl. Dle obr.
3.12 se tloha redukuje na vydetienf{ telen vedenych z jednotli-

vych bodld epicykloidy ep, ke kruinid k_ o poloméru

?
Q = R, -ecos),
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obr, 3,12, Urieni podminek pro stanoveni mezni zdvihové

zdvislosti pro otvirédni chytaid

Pro vypolet zavedeme pravotthlé soufadnice x,0,y a dale
soutadnice x°, 0;. L
Soufadnice bodd epicykloidy v soufadnicovém systému x: 01, y'

Ry +Rp ,

x! = (R, +R,)siny, - Rysin SL2=24)
(3.14)
y'= (R;*R,) cos @ R,cos BIE—RLQ'
2

Pro sourfadnicovy systém x,0,y je nutné provést transformaci
soufadnic pootolenim a posunutim,

fhel pootofeni je dle obr, 3.12 p::arctg-%%-

Posunuti je ecosi} resp. esini :

Hledané souradnice v soustavé x,0,y

e i (3.15)
X,= X.COsj +y'siny -ecosd

Y, = ¥jcosp -xising +e;sind}

-29 -



Tefny ke kruZnici kg ziskdme Fesenim soustavy rovnic

20
X2+y "Q [

(3.16)
y_yl = ktx—xi] '
kde k je smdrnice hledané teény.
Vyloulenim y ziskéme algebraickou rovanici 2, Fadu pro x
2 g 2
Z(Ka1)+ x -2 x-2Ky) + KX 4y + 2kxy,- 0= O (3.17)

Podminkou pro to, aby pfimka (3.16) byla te&nou kruZnice (3.16)
je, e diskriminant rovnice (3.17) musi byt roven 0, Z této
podminky dostaneme opét algebraickou rovnid 2.Ffadu pro smér-

nici teény k

L o 2xyielaxyE 4lo®-y?)
12 5

3.18
* 2(p%x?) : ]

Hledany uhel pootoéeni chytade je
2X| Y+ 'AXZYF' 4(02‘)’?) (3.19)
2(p°- x?)

V parametrick§ch rovnicich epicykloidy mad parametr ~N nulovou

¢, =arctg

hodnotu pro polohu véalce 0;.
Ziskanou zdvislost (/] =f(xpf) (viz obr, 3,13) zakreslime v trans=

formovanfch soufadnicich, které jsou zavedeny podobné jako

v pfipadé uzavirini chytaédi.

K, (. ¥ix)
2

e ‘L’W

0

=0

Obr, 3,13, Mezni zdvihovad zavislost pro otviradni chapadd

LT



0 =0
%:% ! (3.20)

Poloha bodu Kl' kterd opét omezuje potfebny rozsah fefeni je
mofno vydSetrfit opét graficky.

3.6, Skuteéna zdvihova zAvislost pohybu chytaéd

Zakresl ime=1i obé ziskané meznf{ zdvihové zavislosti do
spolefného grafu, ziskdme mezni zdvihovou zdvislost pohybu

chytadd pro pfeddni tiskového archu, obr., 3.14.

Kz
\\ T«IE K1
1L I \\ | | o 1l 0
\\ n /
A L
~ //
\'\\ //
if{/2:! \\ // %d
B s \
Ay | AICEERT
‘p! - ‘A\O A"Pz | ‘pf

Obr, 3.14. Mezn{ zdvihovd zévislost pohybu chytadd

Z obrazku je zfejmé, ie pfi dodrZeni mezni zdvihové zAvig-
losti nen{ zarudeno spolelné drieni archu(v oblasti piredéni)
obdma systémy pfedavajicich si chytald, ale naopak v tiseku
APrAP, dochazi k tomu, Ze tiskovy arch je zcela uvolndn,
Velikost ( A Y, +A p,) je déana zvolenym geometrickym ugpoe-

Ffddanim, tj. R.

1! sl aiy Ji [

JeetliZe tedy vyZadujeme na jisté drdze,resp. v jistém 2ase,
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ipoloéné drieni archu predepsané uhlem spolefného drzeni n ,.
pak skute&na zdvihovad zavislost chytalii musi prochazet body
Apr Age Posunutim charakteristik do téchto bodd vSak dochédzi
k deformaci pfedni hrany archu o hodnotu ¥4 5
Pripustime=-li tedy uréitou nutnou deformaci potigkovaného
archu, miZeme body Al’ A2 proloZit kfivky posunuté oproti
meznim zdvihov§m zavislostem o hodnoty Zid .

Timto vymezime tzv.

- oblast funkéni, | ,

-~ oblast pFfipustné deformace archu, If,

~ oblast podkozenf archu. |I| .

Skutelnd zdvihovd zavislost by méla byt proloZena body
4, 42' nemdla by prochazet "oblasti poskozeni archu" a méla
by ddle prochézet v dostatelné vzdalenosti nad body Kl, Kz,
aby tak bylo zajidténo bezpelné obejiti hrany archu chytadem.
Vzdédlenost konce chapafe od hrany archu pri jejim obchazeni
me doporufuje volit cca 2 mm /21 /,

Je zfejmé, Ze pFi volbé zdvihové zavislosti pohybu chytadd
se nelze vyhnout tomu, aby v okamZiku dosedu chytadd na dorazy
nedochdzelo k riazdm, Prakticky zde neni moino dodriet podmin-
ku bezrédzového dosedu -~ tj. nulové dosedaci rychlosti.

Tato okolnost se nepfiznivé odrdZi v dynamickych vlastnostech
chytaéovych systémd, Pri dosedu chytaéd na dorazy miZe dojit
v nejnepiiznivé j8im pifipadé az k odskoku chytadd od dorazu

(a to pravé v dobd vlastniho pfedani archu), MoZnosti pro
zlep8eni téchto nepfiznivych pomérd jsou velmi omezené,
Intenzitu razu pfi dosedu chytale na doraz lze sniZit znende-
nim spoledného uhlu drieni archu nebo pripusténim vétd{ de-

formace potiskovaného archu.
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3.7, (hel spole&ného dr?eni archu

V minulf$ch kapitoladch bylo poukdzano nu velk§ vyznam
dhlu spole&ného drieni archu, Na velikost tohoto uhlu jsou
kladeny protichidné poZadavky. ZvétSovani jeho hodnoty, kte-
ré je Zadouci z hlediska dynamickych pomérd pfi pfedani
archu, ma za nasledek zvét3ovani deformaci pfedni hrany ti-
skového archu.

Y dalsdim je proveden rozbor vzniku a velikosti deforma-
ci, ke kterym dochazi v disledku poZiadavku na spolec¢né drie=-
ni archu. Deformace pfedni hrany archu a ji prfilehlych Zasti
archu je ndsledek relativnich posuvi chytalh predavajicich

si skupin.

3.,7.1, Deformace pfedni hrany archu od relativnfho posuvu

chytalh v roviné kolmé k archu

Vznik této deformace je patrny¥ z obr. 3,15,

REZ V OSE

EZ e : REZ V OSE
PREBIRAJICIHO CHYTACE

PREDAVAJICIHO CHYTACE

T
e R s e
e DORAZ DORAZ -

e

o
| —
|

7 |

!

Obr. 3.15, Vznik deformace pfedni hrany archu od relativniho

posuvu chytaél v roviné kolmé k archu
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Dr2i-1i chytale pfedavajiciho i pFebirajiciho valce arch jiZ
v poloze I - tj. v poloze pootoiené o iihel FV2 od stfedové
polohy 0,0,, dojde k zvlnéni pfedni hrany archu, jehoZ maxie

m4élni hodhota je ddna mirou 2z _ .

Z obr. 3.16 je maximiélni hodnota této deformace

2y = 2t Z0= Zigt Zytr Zigt Zi \3nted

po vyjadfeni Z|;Z; a dosazeni je
2,22 (sindesin L) 4R (1 - cos Lt e L (3.22)
k2(5n2 sn2]+ 41 cos—5-) +R,(1 cos>~) ,

kde 8 ... délka éinné plochy chytade ,

nl... tthel spoleéného drZen{ archu

Ri"' polomér valcd .

(] ]
211 Zyg

s
o
i

KEKHEB1

Obr. 3,16, Velikost max. deformace prednf hrany archu
Pro pfedstavu o velikosti té&chto deformaci je zpracovana gra=
ficka zavislost z = f{R,s,!]) pro Rl = R2 = R

Ne= n,= 20,40’ 6°

"
‘lb
e
[=2}
o
g
e,
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Zavislost z, = f (R.s,q ) je zpracovana v obr, 3,17, z kte=-
rého je zfejmy vliv jednotlivych téchto parametrd na velikost

uvedenfych deformaci.

0,9

jmml
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0‘7 [Ty

0,6

0,5
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0;3

0,2 —

0,1

100 150 200 R/mm|

Obr, 3,17, Deformace od rel, posuvu chytadd | k reviné archu
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Pro posouzeni spolitanych deformaci tiskového archu je nutno
vychézet z napéti, které tyto deformace v archu vyvolaji,
N, velikost vznikl§ch napdtf{ ma vliv i rozte& dvou sousedaich

chytadd pfedavajiciho a prfebirajiciho valce, obr. 3.18.

CHYTAC 1 DORAZ 2

i '—4?’.- T
i i = zk |

S

DORAZ 1 b CHYTAC 2

obr. 3.18. Vliv vzddlenosti chytaéd (b) na velikost napéti

v archu

UvaZujeme-1li pro zjednoduSeni pripad jako jednoosou napjatost

hrany archu, vyvola deformace Z_  pomérné prodlouZeni

| zZ e
= 1+—D$-—1=—2—-l6: {3.23)

Zvolime-1i nejnepfiznivéj3i poméry z obr. 3,17 ( q = 6°,

s = 6 mm, R = 200 mm) a vzddlenost chytat¢d b = 20 mm je
£ =g,08 . 107% ~ 17,

Tomuto pomérnému prodlouzeni pfi modulu pruznosti v tahu
840 = 250,000 N/cm2 (dle /22 / pro ofsetovy papir o plodné
hmotnosti 80 g/ma) odpovidé.tahové napéti G = 230 N/cmg.

Tato hodnota odpovidd pribliZné 5 % hodnoty pevnosti v tahu,
Ani pro tyto extrémni poméry nehrozi nebezpel{ poskozeni ti=
skového archu., Omezenf je zde spife ddno nepripustnymi trvaly-

mi deformacemi pfednf hrany archu. Dal3im omezenim miZe byt

i "znalkovdni"archu ,vznikajic{ od hran chytadd. Nebezpet{
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vzniku tohoto poikozeni je moZné sniZit zaoblenim hran &inné

plochy chytaid.

V odborné literatufe /21 / je uvidéna moZnost sniZeni
deformaci tiskového archu vysunutim dorazl smérem od osy
tiskov§ch valcd., Provedme v§polet hodnoty tohoto vysunutf

tak, aby bylo dosaZeno minimdlni hodnoty uvedenych deformaci.

: E ]
Zi

Obr. 3.19. SniZeni{ deformace tiskového archu vysunutim

dorazi z teéné polohy k povrchu valce

PFi vysunuti dorazi o hodnotu a se dle obr, 3,19 sniZi deforma-
ce v poloze I na hodnotu Z)=x zki—GCOSWZ

a v poloze II pak vznikne deformace opaéného smyslu o veli=-
kosti a, Vypolet hodnoty a provedem z podminky, aby se defor-
mace papiru rozdélila na dvé stejné velké deformace opalné-

ho smyslu,

e



Musi tedy platit Z,=Z,

Maximdlni hodnota 2" bude v okamiiku, kdy kruZnice o polo-
méru HO protne osu x (je-li 20=N), nebo je-li 20 =N pak
maximdlni hodnota Z;' je pro polohu I (bed H).

Z obr. 3,19 je

27 =5sin')y + R(1-cosM) -acoslfp

(3, 24)
Z;XETS—%]R’ pro ZaET],
Z;x C_Osa_cos{a r]/z] s pro 20 =N
Je tedy pro 20 = n
-
5/2 5mW2+R[2 cosNph -(cosd )]
ccsn/2+{c053 I
pro 26"—""" i
(3:25)

5/2 sin'h +R[2 cos'h —{COS a) cos (0 -"5) ]
cos'lp +(cosd J'cos(d -NA)
Hodnoty vysunuti dorazdi z teéné polohy spoéitané dle (3,25)

Jsou graficky zpracovidny v obr., 3.20 pro volené hodnoty R,S,

PouZzitim obr. 3.20 a 3.17 lze vyhodnotit v§znam vysunu-

ti dorazd na velikost deformaci pfedni hrany archu zpfisobené
relativnim posuvem chytaéd v roviné kolmé k plosSe archu., PFi
vysunut{ dorazu o hodnotu a se sni?{ maximilni hodnota defor-
mace Z, o hodnotu 2.a.coser .
Tak napf, pro q =4° s =5mm, R = 100 mm je a = 0,058 mm,
Pivodn{ deformace archu klesne z hodnoty ~ 0,3 mm na hodnotu

~ 0,18 mm., Tak lze pfi zachovadni jistych povolen§ch hodnot
deformace archu zvétSovat vysunutim doraz@i dhel spoleéného drZeni

archu,

- 18 =



0,2

a/mm/

A

100 150 200

R /mm/

Obr. 3.20. Vysunuti dorazu pro minimialn{ hodnotu deformace

archu dle kap. 3,7.1 - 2,
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3.7.,2. Deformace pfedni hrany archu od relativniho posuvu

chytaéd v roviné archu

Vznik téchto deformaci je patrny z obr. 3. 21,

Obr. 3.21, Vznik deformaci archu dle 3.7.2

Na tomto obrdzku jsou nakresleny dorazy predava jicich si

vdled v poloze I - zalétek predani (dosed chytaie na doraz)

a v poloze II - stfed preddni, Obrizek je nakreslen pro nu-
lovou tlousfku papiru a symetrické rozlozeni s (s’= 8°7),
Vzhledem k tomu, %e FL # NL a v poloze II body B, N,splynou,
mus{ dojit bud k posuvu potiskovaného archu vzhledem k dorazim

nebo k zvlnéni archu,

Velikost posunut{i chyta&d v roviné archu lze spofftat a Je

— —

dle obr, 3,21 z.=NL -RL ,
kde
(Tl Aoy =t
(3,26)
NL =Rtgae

s dpite



S pouZzitim vztahi

g:af-ﬁ-a’;

o (8420)
a = orcigiﬁs )
sin Y Zy

sin(6+N2)  ON,

k cosd 4

2
O, « (2l « 22

R
COS 26 =——
DN, 4

lze spoéitat velikost posuvu Z, ,
Velikost takto vznikajicich posuvid je v obr. 3.22 spoétena

pro h =27 4° 6° s =4,5, 6 om R =R, =R = 100-200 gm.

Vysunuti dorazu, jak o ném bylo uvaZovano v kap. 3.,7.1 mé vliv
i na velikost deformace archu vznikajicf{ od relativnich posu-
vl chytaél v roviné archu., Jeji velikost se vysunutim dora-
zu sniZuje,aZ pro uréitou hodnotu @ je nulova,

Hodnota @ je dle obr. 3,23 dadna vysunutim,kdy plati

,_ cos(a )

cosgd
Cosnb (3,28)

P = N.

a =R

Hodnota a je opét pro zvolené velikosti parametrd R, =, n zpra=-

covana v obr, 3,24,
Vlivem rozdilné dréhy bodd P, N dojde sice k jisté nepatrné

deformaci v roviné archu, ale po premisténf F, N, — P, , N,
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Obr. 3.22, Deformace od rel, posuvu chytaéfi v roviné archu
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Obr, 3.24, Vysunutf{ dorazd pro nulové hodnoty de formact Zr i
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klasnou tyto deformace opét na nulu, To plati pouze pro a = ¥,
Ve v8ech ostatnich prfipadech dojde béhem pfeddni k jistému po-
suvu archu, jehoZ hodnota so pohybuje v mezich 0 - Z, (dle
polohy dorazd).

Vysunuti dorazi o hodnotu @ mi4 za ndsledek deformaci pred=
n{ hrany archu v hodnoté pfibliZné rovné deformaci odpovidaji-
ci tedné poloze dorazd. - deformace ma4 opaln§ smysl. (Zde je
minéna deformace od relativnich posuvld chytaéd v roviné kolmé

na arch).

3.7.3. Vliv tloustky potiskovaného archu

V pfedchozim byla vidy uvaZovdna nulovad tloustka archu,
resp, nastaven{ pfedﬁ?ajicich sl védlch takové, Ze vzdilenost
mezi povrchy vdlcd je rovna pravé tloudfce archu, Vo skuted-
nosti je vile mezi védlci ddna maximiln{ tloudfkou potiskované-
ho archu. Ovahy o posunuti dorazd pak plati pro tuto maximél-
ni tlousfku, ]

Z hledigka vzniku deformac{ kolmfch k roviné archu by

mélo byt voleno vysunuti dorazu
9 = (5,7 5)+a (3.29)

kde § - .. maximélni tloudfka potiskovaného archu
§ e.e.e tlousfkapotiskovaného archu,
@ +e... vysunuti dorazd zvolené dle obr, 3,20,

8, sccee skutetné vysunut{ dorazi.

To by vyZadovalo dorazy stavitelné dle tlousfky potiskovaného

archu,
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PFi pevnfch dorazech lze doporudit volit

05= Em;s-'zgml'n+a : ; (3030)
kde S, § ,, Jsou maximidlni a minimdln{ tlousfky sorti-

menta potiskovanych archi,
Pro docileni miﬁimélnich hodnot deformaci v roviné archu,

jak byly uvedeny v kap. 3.7.2, je vhodné volit

2k {3:31)
a,=a +—42& 1 2

kde @ +... posunuti dorazu dle obr, 3,24 ,

A seo Viile mezi povrchy vélcid.

3.7.4, Shrnuti

fhel spolefného drien{ archu ve fazi pFfedini mezi dvéma
pfeddvajicimi si skupinami s sebou nese deformace pifedni hra-
ny archu, které vznikaji relativnim posuvem chytaddl v rovinéd
archu .a v roviné k nif kolmé, Velikost téchto deformaci je
moZné omezit vhodnou volbou polohy dorazd, coZ umoZnuje volit
i vétS1 dhel spoledného drieni archu,

Volba vysunuti{ dorazu by méla byt volena v mezich vypo-
¢itanfch dle vztahfi(3.30)a (3.31). Pokud vychdzi trvalé defor-
mace pfedni hrany archu (dle 3,7,1) v pfijatelnych mezich, lze
doporuéit volbu vysunuti dorazd spise dle vztahu (3,31).

fhel spoleéného drieni archu Je nutno pfitom valit s ohle-

dem na volbu dalifch parametrd - R, s, (g;ax -5 ), b, mecha-

min
nickych vlastnost{ potiskovan§ch archi,

Maximilni hodnotu thlu spole&ného drieni doporudenou
v literatufe /21 / 1) = 2°- 4° jo moZné pfi vhodném uspofadani

dorazd i prekrodit,
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3.8, Celkovd skutelns zdvihovad zdvislost pohybu chytald

Skutelné zdvihovAd zAvislost pohybu chytaéd, jak byla
dosud definovéana, pfedstavuje zdvihovoﬁ zdvislost pouze pro
&4st pohybd chytalh, a to od okamZiku, kdy s jistou rezervou
minou chytafe pfedni hranu archu aZ do okamZiku dosednuti chy-
taéd na dorazy,

Celkovéd skuteénd zdvihovd zdvislost je zobrazenma na obr,

325,

ﬁ? % K o v

; 'y
0 ¢ ! L

Obr. 3.25, Celkovad skutelnd zdvihova zavislost chytaid

Zde je "skutelnd zdvihov4 zavislost" roziifena o éast danou
soufadnicemi ¢y ¥, coi je &4st zdvihové zavislosti, kterd je
nutnd po dosednuti chytaéd na dorazy k vymezeni{ prfedepsaného
odlehnut{ pfitlaénych pruzin chyta&d od dorazl hnacich objimek

a dile k vymezen{ pruinych deformac{ v chytafovém systému (tato
hodnota se uplatni pouze u pomérnd poddajnyoh chytaov§ch systé-
md - napi. AD 724), Dile je zdvihov4d z4vislost rozdifena o usek

dany soufadnicemi ¢, ?ﬁ » coZ je usek nutny pro plynuly roz=-

bdh. (resp. zastaven{)chytald,

= AR



Pfi navrhu celkové zdvihové zavislosti chytadi musi tedy
konstruktér dodret, resp. kontrolovat, nasledujici poZadavky.
1. Zdvihova zévislost wffﬁg musi prochazet bodem A (viz kap.

3.6) danym soufadnici ¥y .

2, Zdvihova z4ivislost musi prochédzet v dostatefné vzdalenosti
nad bodem K, ktery je dan soufadnicemi bodu A.

3. Celkovy zdfih Y a celkovy &as zdvihu, kter¥ odpovidd
thlu ¢ , jsou evdzény s geometrickym usporddédnim mechanis=-
mu (viz kap. 3.3). Jejich volbg mid vliv na hodnoty maximil-
niho zrychleni pohybu chytadd.

4, ZAvislost mus{ mit plynuly pribéh zrychleni,

5. V bodé A (okamZik dosedn chytadd na dorazy)by méla co ne j=-

mendi hodnota rychlosti pohybu,

Dals{ poZadavky plynou z realiz#ca zdvihové z8vislosti valko-
vym mechanismem,

8, Kontrola nahodf!:nnt! profilu vadky.

7. Kontrola maximdlnfho dhlu tlaku,

8. Pevnostini kontrola styku kladilka-valika na Hertzdv tlak,

Posledni tri poZadavky Gzce souvisi s volbou zadkladniho polo-
méru vadky. S ohledem na tyto poZzadavky by mél b¥t z&kladni
polomér vadky volen vZdy co nejvétsi,

Navrieni{ vhodné zdvihové zivislosti, kterd by vyhovéla viem
poiadavkiim v technicky prijatelné mife, je velmi nérodné. Jako
ne jvhodné j81 se zde jevi pouziti polynomickfch zdvihovych z&-
viglost{, kde volbou stupné polynomu a ddle volbou velikosti
konstant u jednotlivych &lenit polynomd 1ze splnit poZadavky
kladené na zdvihovou zavislost., Raciondln{ zvladnut{ tohoto
problému je moZné pouze s vyuZitim v§poletn{ techniky, Pro
tento tlel je zv14Atd& vhodn§ podfitad, ktery mi v periferi jnim
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'zai‘izen:l soufadnicovy zapisovaé (napf. poditaé Hewlett-Packart:l
9200 B), na kterém je moZiné pFfimo srovnivat volenou zdvihovou
zdvislost s pfedem zakreslenou mezn{ zdvihovou zAvislosti.

I pFi pouZitf politade je nutné pfi nadvrhu postupovat v fadé
syntetizujicich a analyzujicich krokld, jejichZ vysledkem by
mélo b¥t technicky pfijatelné FeSeni.
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4.0, FAKTORY OVLIVNUJfCT PRESNOST TRANSPORTU TISKOVEHO ARCHU

Zcela mimofadné naroky na piresnost funkce chytacovych
systémd kladou aZ neobvyklé poZiadavky na jojich knnstrukénf
provedeni., Konstrukce chytalovych systémi musi divat predpokla-
dy pro co nejpfesnéjsi funkci, a to i pfi nejvy&sim vykonu
tiskového atroje.

‘Zékladn{ v§zpam pro presnost vedeni archu tiskovym
strojem md velikost pridriné sily chytald - tj. velikost pfed-
péti pruiin chytaéd, Jeji{ velikost mus{ zaruéit, aby sily
tfeni, které vyvoldvd v mistd styku tiskového archu s chyta=-
&i, resp. dorazy, byly vidy vét8i neZ ulinky adhésnich a ko-
hesnich sil pisobicich na arch v misté jeho styku s tisko-
vimi vilei. Tato podminka mus{ bft splnéna, aby nedochizelo
k vytahovdni tiskového archu ze sevfeni chytald. Za plred-
pokladu znalosti uvedenjch kohesnich a adhésnich sil, koeficien~
tu tfeni mezi archem a chytalem, resp. dorazem, je touto pod=-
minkou uréena minimiln{ hodnota pf{idrZné sily chytale. Defini~-
tivn{ ‘volbu velikosti pridrZné sily je nutno provést s pifi-
hlédnutfm k jejimu vlivu na dynamické vlastnosti chytafové-
ho systému,

Presnost transportu tiskového archu je ddle ovlivnéna
a) zkreslenim teoretického &asového diagramu pFedan{,

b) vznikem relativnich posuvl &inné plochy chytale, tiskového
archu a dorazu v okamZiku predani.

Ptifinou tédchto neZddoucich jevd Jsou jak statické, tak i dy-

namické podminky funkce chytadd,

Rozbor této problematiky ve statick§ch podminkich Jje pro-
veden v nasledujicich kapitolach,

=i Fojoi



4.1, Vznik relativnich posuvi mezi chytadem, tiskovim

archem a dorazem

Uvedené posuvy vznikaji ve f4zi prfeddini tiskového archu
ve smdru kolmém napfedni hranu archu.
Jejich pricinou je
- §ikmy dosed chytafe na doraz ,
- ohybové podda jnost chytale,
- chybov4 poddajnost hiidele chytaéd,
- vile v uloZeni chytald,
- vile v uloZeni hifideld chytadd,
- thel spoleéného driZeni archu.

Dédle je proveden rozbor a ndvod pro vfpolet velikosti jedno=-
tlivfch sloZek celkového posuvu a doporuéeni pro konstrukéni
fedeni, které tyto posuvy bud zcela nebo alespon z&isti eli=

minu je,

4.,1,1, Vliv 8ikmého dosedu chytale na doraz

Z konstruk&nich ddvodd je znalné obtiZné zajistit kol-
my dosed chytale na doraz. V pfevdiné vétdind konstrukénich
alternativ se pPfipousti dosed chytate na doraz (tiskovy arch)
pod uriitym dhlem - obr, 4,1.

|
R

4
%
¥

Obr. 4.1, Vznik posuvu chytade po dorazu vlivem Sikmého dosedu
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Velikost thlu dosedu chytafe na doraz (¢ je ddna zvolenym
geometrickym uspofdddnim, Dojde~li po dosedu chytate na tis-
kov§ arch k deformaci archu o hodnotu A S, pak nisledkem toho,
3e se Spicka chytade pohybuje po kruinici o poloméru r opsané
z osy chytalového hfidele, vznikne posuv chytale vid&i dorazu
o hodnoté p,

Velikost tohoto posuvu lze uriit ze vztahu

p = rNsinoc+2§cosoc-{ér—5—)Z «s'rnoc] (4,1)
- 2
Po jednoduchych upravach a pri zanedbéani ¢&lend ( Ar ) 1lze vztah
(4.1) pFevést na tvar
(4.2)

p=zaAsScotgce

Na obr. 4.2 je tato zdvislost zpracovéna graficky., (Relativni
chyba ve stanoveni p pomoc{ tohoto obrazku oproti vfpoétu
dle vztahu (4.1) nepfesahuje pro dand ¢, AS, r 1%).
Obr, 4,2 je nakreslen pro A4S = 0,001 aZ 0,1 mm, Do hodnoty AS
je nutno zahrnout vlastni deformaci archu od tlakového zati-
2eni chytate a ddle i hodnoty deformac{ archu vznika jie{ na-
sledkem mikronerovnosti{ povrchu dorazd i chytaéd (tyto mohou
byt vyznamné zv14§té u uméle zdrsnénych &innych ploch dorazi
a chytaéd),

Velikost této sloZky posuvd lze sniZit zvySovanim uhlu
dosedu chytale na doraz, tj. vysouvanim osy hridele chytaé&d
co nejbliie k obvodu valci,

Pro upiné vylouteni vlivu Zikmého dosedd chytaéi na
dorazy pouZzivaj{ nékter{i vyrobci tiskov§ch stroji speciel-
ni konstruk&ni uspofddanf. Praktické pouZiti takovychto systémi

je dosti problematické vzhledem k znaénym vyrobnim nikladiim.
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Obr. 4.2, Posuv chytaél vlivem Sikmého dosedu na dorazy

Pf{ikladem takovéhoto uspofddani je chytalov§ systém patento-
vany firmou Miller Printing Maschinery - USA = obr, 4,3,
Tento systém vyuZivd dvojkfivkového vedeni té&lesa chytadle.
Bod 0 cﬁytaée opisuje kruZnici k; druhou wvazbu zajiéfuje kla-

diZka, kterd je pruZinou dotlafovdna na kfivkovou drédhu s%

Obr. 4,3, Systém s kolmym dosedem chytald na dorazy
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4,1,2, Ohvbové deformace chytade

ZatiZenim chytaée po jeho dosedu na doraz dochazi k ohybo=-
vim deformacim ¢4asti chytade a ndsledkem toho k jeho posuvu
po plose dorazu, Velikost takto vzniklého posuvu je dédna hod=-
notou ohybové deformace chytaie a ddle celkovym geometrickym
uspoirdddnim chytadového systému. Vypolet velikosti posuvu je

proveden na obr. 4.4.

y'
c/A

_\I 0sa hr.chyt.

Obr. 4.4, Vznik posuvu chytale po dorazu vlivem chybov§ch

deformaci chytala

Na obrdzku je A ..., misto dosedu chytale na doraz ,
B ¢.ee misto vetknuti chytade na drZdku,

C ¢.oo konelnd poloha chytade po Baho zatiZent,
Celkovy posuv chytade v roving plochy dorazu Bi= ﬁ-p"

kde pf= y'COfga ;

(4,3)
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Je tedy
. |
pzy'cotger -y" (4.4)

nebo ma-li chytaé vyrazny bod vetknut{
p = y(sinBcotgax-cosf) (4.5)

Vysledny posuv m4 kladné znaménko, je=-li smysl posuvu chytale
po dorazu shodny se smyslem otdfeni chytale prFi zaviraai,
Rozborem vztahli (4.4) a (4,5) 1ze urcit podminku geometrické-
ho usporddini, kdy pro Y = 0 dochdzi k nulovému posuvu,

Z rovnice
sinfcotgac-cosf = 0 ~ y'cotgex-y'= 0,
se dojde k¥ podmince

1]
ecr 5y ;!, =cotgo¢ (4.6)

To didva teoretickou moZnost navrhnout poddajny chytad, kte-
ry vykazuje minimdlni posuvy po dorazu, Volbou geometrického
usporddani lze docflit i zApornych posuvd (napif., tlakovy vdlec
II. tisk,jed, AD 724).

SniZeni posuvd chytadél po dorazech v nédsledku jejich ohybové
deformace lze tedy provést:

a) zvySenim ohybové tuhosti chytadd,

b) vhodnou volbou geometrického usporadani,

4,1,3, Ohybové deformace hiridele chytaé&h

Hiff{del chytadd je pfi své funkci zatiZen prostorovou

soustavou sil - viz obr, 4.5.
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Obr. 4.5, Zatizeni hfidele chytaéd

Tato soustava se kvalitativné mén{ v dobé, kdy dochidzi ke
zméné pridriné sily chytadl, Uvedené zatiZeni vyvold v hride-
1i ohybové deformace, jejichZ velikost a smér se tedy v oblag-
ti pfedini tiskového archu méni, To m& za nésledek zménu polo=-
hy osy otdfeni jednotliv§ch chytaiil, Nové polohy os otidfeni chy-
tadd jsou zdvislé na zméné zatiZeni hiidele a ddle na poloze
chytale na hiffdeli (v podélném sméru),

Zména polohy osy chytade se projevi posuvem chytaée po do-
razu. Jak je zfejmé z obr. 4.6, vyvola posunuti'osy 0 hiidele

o hodnotu A x ve sméru x posunutfi chytale po dorazu

Posunuti osy hfidele 0 ve sméru y o hodnotu A y vyvold posunu-

t1 chytade po dorazu

D:FZ-lrcosoc—aylz -rsina =aycotgo piree

Pozn,: Smysl posunutf{ je uvaZovan jako v kap. 4.1.2,

V¢sledny posuv chytade od ohybovfch deformaci hiidele je dén
algebraickym souétem diléfch posuvi dle (4.7) a (4.8),
SniZen{ posuvlt na pfijatelnou hodnotu lze dosahnout dostatel-

nou ohybovou tuhosti{ hfi{dele = tj, volbou dostatedného priméru



hfidele a jeho uloZenim na vice podpor,

-3-——]-- - P

ay

Obr. 4.6, Vznik posuvil chytade po dorazu od ohybové defor=-
mace hifidele chytadd

4,1,4, Vile v ulofenf chytaéd (drZiku chytaéd)

PFfi dosedu chytade na doraz se mén{ silové zatizZeni
dridku chytale., Méni-li se smér reakce mezi drZakem chytale
a hifidelem, dochéz{i v rédmci viile mezi témito &leny k jejich
relativnim posuvim, které se projevi posuvem chytale po dora-
zu, PFfi znalosti sméru pisobeni reakci lze s pouZitim vzorcd
uvedenych v kap. 4.3 tyto posuvy spoéitat. Dle obr, 4,7 je zména
soufadnic stfedu drZiku chytade

Ax:%{—cosa' +cosy') (4.9)

by=—Al+sing -sing")

Vysledny posuv chytade po dorazu je pak

(4.,10)

p=(r’- (rcosc-Ay) - rsine-ax =4 ycotgo-ax

- 58 =



Ohly y,y' ve vztazich (4.9) udévaji sméry sil, kterou pliso=
bf hfidel na drZak chytade pifed a po zménd jeho zatiZeni.

Obr. 4.7. Posuv osy otafeni chytade pr'i zméné sméru reakce

mezi hifidelem a driékem chytaie

Eliminace vzniku posuvl chytall po dorazech nidsledkem wviil{i

mezi drZdky chytadd a hridelem lze provést vhodnym konstruké-
nim uspofddénim chytalového systému, které zaruéi, Ze pfi
funkei chytade bude mit reakce mezi hridelem a dridkem stdle
ste jny smér, Prikladem takovéhoto Feseni jsou chytale pouZiva-
né firmou Planeta VEB (NDR) - obr. 4.8,

Obr. 4.8, Chytafovy systém s eliminaci vlivu vile mezi hifidelem
a drzdkem chytade



Piednosti tohoto provedeni je, m.j. i to, Ze na pfesnost ulo-
7eni jiZ nemusi byt kladeny prilis vysoké ndroky.

Pozn.: Pfikladem nevhodného rFedeni je usporddani chytalového
systému AD 724, kde v okamZiku otevieni chytale je drZzik zati-
ien pouze dvdma silami, leZicimi na spolefné nositelce, Poloha
chytafe vzhledem k hrfideli v této fazi je pak dédna GZinkem
dynamickfch sil,_tfeni, atd , a nebude zrfejmé - pri nulové
reakci mezi hfidelem a dridkem - vidy stejnd. Néasledkem toho

nebudou ani posuvy chytacd po dorazech vidy stejné veliké.

4,1.5. Viille v uloZenf{ hfidele chyta&d

Chytafovy hifidel jeo uloZen zpravidla ve tfeech ¢i vice
loZiskéch, ZatiZien{ hrfidele se pFfi funkci chytaéd méni co do
smdru i velikosti a nésledkem toho a existujicich vil{i v ulo-
2eni vznik4d op&t moZnost posuvi chytalll po dorazech. ﬁplné vy-
loudeni vlivu této vile umoZnuje pouze usporadini chytafového
systému s pruZinami chytald zafazenymi paraleiné k jejich néa-
honu (viz obr. 3.2). PFi vhodné volbé polohy pruzin a dorazi
lze ede doséhnout toho, Ze smér i smysl zatiZeni chytafového

hfidele se nemén{ - obr, 4.9,

A

DA

Obr. 4.9. Vymezenf vlivu radialnf vile v uloZen{ hiidele chytadd
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Tento systém vdak vykazuje nepfiznivy pribdh hnaciho momentu
- viz ddle v kap. 4.3,
U systému se seriové zarazenymi pruZinami (obr. 3.1) je moZné
pouze snfZit Ginky vili v uloZen{ hiidele pouZitim pfesné j-
§iho ulozeni.
Pfi uloZeni hridele na valivych loZiskdch se sniZenou radiél-
ni vili (loziska Cy, 023 je pro hiidel prdimér 10 - 30 mm
u kuliZkovych loZisek =~ max, vile 9 aZ 11 }Im /

minim. vile 0 pm,
u jehlov§ch loZisek - max. vile 20 aZ 25}1m ;

minim,vile IO}Jm .

Dile lze pfedpoklddat, Ze vzhledem k tomu, Ze se jednd
o hift{del uloZeny na tfech a vice podpérach, dojde pfi montéZi

k E4steinému vymezeni wil{ nesouosym ustavenim tdles loZisek.

4,1.,6, Spoledéné drZeni archu

Krom& posuvu &inné plochy chytald po dorazech, jejichZ
pifiZiny byly uvedeny v kap, 4,1,1. aZ 4,1.5, miZe mit na pFes~
nost transportu tiskového archu vliv relativniho posuvu chytali
pfeddva jicich si valel ve fdzi predani archu v jeho roviné (viz
kap. 3.7.2). O tom, zda dojde k relativnimu posuvu archu vzhle=-
dem k chytali a dorazu, &i zda dojde k posunut{ celého archu,
rozhoduje skutelny pribéh prfidrinfch sil preddvajicich si chy-
tatd, tuhost tiskového archu a hodnoty soufinitele smykového
tienf mezi archem a dorazem, resp., chytaéem,

Teoretické maximalni hodnoty téchto posuvl jsou uvedeny
v obr, 3.2.,2, Jejich ¢dsteénd &i uplnd eliminace je moZné&

vhodnou volbou polohy dorazd (kap. 3,7.2),
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4,1,7. Vliv pasivnich odpord

V minulych kapitoldch, kde bylo pojedndno o relativnich po=-
suvech chytaél a dorazi, nebyl brén zfetel na pasivni odpory.
Sily tfeni, které se ve skutelnosti v systému vyskytuji maji
za nasledek sniZeni teoreticky vypoltenych hodnot posunuti
chytaél po doraiach. Teoreticky vypoltené posunuti se rozdéli
na dvé &4sti. Z¢édsti dojde k posuvu chytale po dorazu a cést
se prenese silami tfeni a zplsobi deformace v chytalovém sys-
tému, Pomér téchto dvou sloZek zAvisi na velikosti soufinite-
le tifeni a poddajnosti chytaiového systému ve sméru piisobicich
sil tfeni.

Mnohem zédvainé j§1i pro pfesnocst funkce chytalového systému
je relace hodnot souliniteldl smykového tfenf mezi innou plo-
chou chytnég a archem papiro {fll a mezi archem papiru a dora=-
zem (£,)e
Sila, kterou dr2ft chytaé.arch papiru je dle obr, 4,10

3

(4,11)

o s R BB S0

Obr. 4,10, Silové poméry

Pro pfesnou funkci chytafového systému by méla byt tato sila

co nejvétéi. Z toho plyne poZadavek na maximédln{ hodnotu vy=-

=R



razu (rl i fz). Hodnoty soufinitele tfeni v uvaZovanych plo-
chach lze zvydit ryhovanim téchto ploch, nanddenim karbidd
kovi apod., Pfitom je nutné pfi volbé soufiniteldl tieni vychéa-

zet z nasledujici tuvahy. Pro dosaZeni presného transportu archu
by nemélo dojit k jeho posuvu pn dorazech. Podafi-1i se vhodnym
konstrukénim uspofddanim celého systému zajistit posunuti u viech
chytadd nulové, &i z hlediska poZadované kvality soutisku zaned--
batelné, je moino volit f, = £, = fmax‘

Dochazi-1i v3ak k nadmdrnym posuvim chytaéd relativné k dorazlm,
mdlo by vidy dojit k posuvu chytale vzhledem k archu (arch by

se nemdl po dorazech posunout). O tom, ve které ploSe dochézi

k relativnimu posuvu rozhoduje velikost soulinitele treni,

Pro vf3e uvedeny poZadavek musi platit rl < fj.

Pokud tato podminka neni splnéna (a zde se miie neprfiznivé proje=-
vit i vliv ostré hrany konce chytade - obr, 4,11), pak mOZe do-

jit k posuvu tiskového archu spolu s chytadem po dorazu,

7 7/

spatné dobre

Obr, 4,11. V1iv hrany &inné plochy chytade

Nepfiznivy ufinek ostré predni hrany chytafe se miie zv1asté
projevit u stroji s pevnymi dorazy, kdy 2innd plocha chytade
nedosedd vidy planparalelnd na tiskov§ arch (riznai tlousfka

tiskového archu).

=



‘4.2. Zkrosini idealni statické charakteristiky predéni archu

Ide4lni statickd charakteristika predani archu pfedpo=-
kl4d4 dokonalou tuhost vSech Zasti systému. Tato charakteris-

tika je nakreslena na obr. 4.12,

=4

S

on

Jo

Obr, 4,12, Idedlni staticki charakteristika pfedani

PridrZna sila chytale roste skokem z nulové na maximélni
hodnotu. NepfihliZime-1i zatim ke zkresleni tohoto prdbéhu v dy-
namick}ch podminkdch, dochdzi ke zkreslenf této teoretické
idedlni charakteristiky vzhledem k v§skytu pruznych deforma-
¢i v systému vahadlo-hfidel chytadd= chytady Nejvyrazndji se
zde projevi ohybové deformace chytale a torzni deformace hifi=-
dele chytadd.

S narfistajici{ vzddlenost{ od vadky klesd rychlost ritstu
(poklesu) pridriné sily chytade vlivem klesajic{ torzani tuhos-
ti hi*{dele. Pro posouzeni statickych charakteristik pf{driné
8ily je rozhodujici nejnepFiznivdjsf - tj. nejvzdélend j&{ chy-
tal od hnac{ vadky,

{hel pootofenf hfidele { pro vyvozeni jmenovité pridriné
sfly n-tého (tj. posledniho) chytade Jje

s [

s



(4,12)
I]Zn:%o'*#hni g

yﬁ) je thel odpovidajici vymezeni ohybovych deformaci chytacde
ykhn je dhel odpovidajici vymezeni torznich deformaci hride-

le chytade .

Dle obr. 4.13 je

(4.13)
v e g
ro k
e (4.14)
g -_aﬁ-[[ (n-i+1) |
: chytace
porkd - 2 e e e
PR V5 e i [

Obr, 4,13, Schéma usporédani chytadové soustavy

PFi malé torzni tuhosti hiidele a zv145td prfi umisténi hnacich
valek na stejné strané stroje miZe dojit k vyrazné diferenci
statickych charakteristik prfeddani, Na obr, 4.14 je nakreslena
statickd charakteristika pribéhu pfidrinych sil pfi pledant

pro

"= dvojici predavajfcich si chytadd umisténych u vadky = plnéd
¢éra ,

= dvojici pfedavajicich si chytadd umisténfch na druhém konci
chytaiového hiffidele - &Arkované,
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Obr, 4.14, Statické charakteristiky predédni

V obr, 4.14 je statickd charakteristika zakreslena jiZ soufad-
nici Fc -9 . Po trahsformaci provedené na zdkladé zvolené
zdvihové zavislosti valky

Hodnota ¢hlu ¢ odpovid4 hodnots ¢ .

Z obrazku je zfejmy rozdil mezi uhlem spolelného drZeni nrchuq
a Ghlem spoleiného drieni archu 7)' pfi maximélni hodnotd Foe

U prvni dvojice chytaé&h ( u valky) je rozdil téchto thld déan
poddajnosti chytade a torzni poddajnosti &4sti hiidele mezi
vatkou a chytafem, U posledni dvojice, kde se podili torzni
podda jnosti{ cely chytafovy hiridel, neni jiZ spole&né drieni
archu pri maxim4lni pridriné sile zaji&téno. Prdbéh statické
charakteristiky lze priznivé ovlivnit volbou dostateZné ochybo-
vé tuhosti chytale a torzni tuhosti hiidele chytaéd, prip, umi-

sténim hnacich valek na protilehlé strany valci,

4,3, Unisténi pruZin chytaén

V 3.1 byly popsidny dva zédkladn{ systémy, které jsou chara=
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.kterizovény unisténim pruzin chytaél vzhledem k jejich ndho- ;
nu. Oba systémy jsou zndzornény na obr. 3.1 a 3.2,

Dile je provedeno porovnéini obou usporfdddni z hladiska
potfehného hnaciho momentu.

NepfihliZime-1i k setrva¢nym ulinkdm hmot a k pasivnim odw-..

pordm, musi byt v kaidém okamiiku zachovdna rovnost
M,w =Muw, (4,15)

kdo My aeee hnaci moment,

M, s+eo moment piidrinych sil k ose hridele chytadd,

@ +e.eo Uhlova ryhhlost otdteni vdlce,

W, e+se Uhlovd rychlost ot4dleni hifdeld chytald.
Vyjadiime-1i @, pomoci bezrozmérného soudinitele rychlosti
k, /17/ a celkového pootoéen{'chytaée ¢ a jemu odpovida-
jicimu &asu T je

Y
o = va— ; (4-16]
a je-Ii
T - L i
w (4.17)

kde ¢ je dGhel pootoleni vdlce odpovidajfc{ dhlu I je po
dosazen{ do (4.15)

(4.18)

My = Mck, —F— =Mk K
kde K je konstanta dand usporiddadnim mechanismu,

Na obr. 4.15 je znézorndn prdbsh M_, My, k_, ¥ v zévislosti
na &ase pro uspoidddn{ se seriovd zafazenymi pruZinami, Na
~obr, 4,16 je totéZ pro uspoifdddn{ s paralelnd zatazenymi pruli-

nami,
- Bh =



Mc

! Mhlrr!cx

T

| MhII max

|
B e

Obr. 4.16. Pribéh M, Mpe Ky o ¥ pri paralelnd zaf,pruzinich
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Na obrézcich jsou znézornény pomdry pii zavirani chytaéd. Cas
t = 0 odpovidd dobd, kdy kladidka najede na ¢inny bok valky.
Usek t, odpovida vymezeni viile w mezi objimkami a driékem
chytadld, dsek t; odpovidd vymezeni deformaci v chytatovém
systému,.

PfibliZny pribdh hnaciho momentu je zakreslen pro oba pfipady
24rkovand. (Podobny pribdéh ma4 hnac{ moment i pfi otviréni
chytadd - Hh m4 pouze opaény smysl},

Maximidlni hodnota hnaciho momentu je
Mpmes K [ MKy {4."19}

Pro b&Zné uspofdddni vychazi pomér Mysax Io5 N ns o O 1 : 100
Vihodnost uspofddédni se seriovd zatazenymi pruiinami jo déna
tim, Ze hiidel je od chytaéll zatiZen aZ v okamZiku, kdy je hod-
nota k. velmi maié (stejnou tdvahu lze uéinit na zdkladé srovné-
ni{ dhlu tlaku mezi vahadlem a vaékou).
Z toho je zfejmé, %e v pifipadd uspofddini se seriové zafazeny=
mi pruZzinami je poZadavek hnaciho momentu pro vyvozen{i pfidrie
né sily chytadd prakticky zanedbatelny, K tomuto momentu se
v obou pfipadech priditd je3té& hnaci moment potfebny k deforma-
ci pfftladné pruZiny vadkového mechanismu, (Jeho velikost vy=-
chazi z podminky vymezeni odskoku kladiiky od valky)
Celkov§ hnaci moment pro béZnd uspoifadéni vychdzi u systému
8 paralelnd zafazenymi pruZinami asi 10 x v&t3{ neZ u systému
ge seriovd zafazenymi pruiinami, :

Z provedeného rozboru je zFfejmé, Ze chytadovy systém
8 paralelnd zarfazenymi pruZinamu vnadi pfi své funkeci do stroje
znafné razy, které zvy3uji nerovnomdrnost chedu stroje, vybuzu-
J1 intensivn{ kmitén{ pfedevi3im v n&honovém systému stroje a tim
zhorduji kvalitu tiskového v¥robku. {
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‘4.4, Shrout{ - zaviry

Pro zhodnoceni vyznamnosti jednotlivych faktord ovliviou-

jicich kvalitu transportu tiskového archu strojem (za sta-

tickych podminek) aplikujme uvedené vypoéty na chytalovy sys=

tém tlakového valce prvni tiskové jednotky ofsetového archo-

vého tiskového stroje AD 724,

1.

2

3e

4e

Posuv dle 4.1.,1 - Sikmy dosed chytale na doraz,

Pro &¢ = 40°, r = 50 mm,AS = 0,007 mm (tato hodnota byla
zjiSténa m&fenim pro ofsetovy papir 80 g/ﬁ2 » hladky chy-
tad, zdrsnény doraz)

p = 0,008 mm

MoZnosti sniZeni této hodnoty jsou minimalni,

Posuv dle 4,1.2 - ohybové deformace chytatde.
Dle /5 / je pro y = 0,13 mm, ¢ = 40°, B = 50°,
p= 0,035 om

Tato hodnota lze sniZit prakticky na nulu,

Posuv dle 4.1.3 = ohybové deformace hiidele

Dle /5 / je pro hifdel P 17 uloZeny na tifech podporich

Poax 0,040 mm

Hodnotu posuvu 1ze vfrazné sniZit zvy3enim ohybové tuhosti

hit{dele uloZenim na vice podpor a zesilenim hif{dele,

Posuv dle 4,1.4 - viile v uloZeni chytadd,
Vzhledem k nejisté poloze vllle pfi otevienych chytaéich
Je pro dané uloZeni

p = 0,016 az 0,054 mm

max

Hodnotu tohoto posuvu lze opét sniZit prakticky na nulu,

Aritmeticky soulet viiech posuvli uddvd celkovou maxim4lni hod=-

notu posuvd, tj. 0,137 mm, (Rifenim provaddnym dle kap.5.0

gl r A



‘byly naméfeny skuteéné maximalni hodnoty posuvi pro toto
uspoirddani 0,09 az 0,15 mm). Z provedeného vypoltu je zrejmé,
30 se na téchto posuvech podili nejvyznamnéji ohybové defor=
mace chytadd a hifidele a ddle vile v uloZeni chytald. I pies
tyto pomérnd znadné hodnoty posuvu chytald vykazuje stroj

AD 724 pfi zkouSkéich soutisku pomérné dobré vysledky, Divo-

dem miZe byt:

a) Chytale stroje AD 724 maji hladké &¢inné plochy, zatimco
dorazy jsou zdrsndny. Nédsledkem toho zfejm& dochdzi k re=
lativnim posuvim chytadd po tiskovém archu, pficemZ arch
ge vili dorazdm neposouvé,

b) Pii tisku miZe v mistech jednotlivych pfedéni dochédzet
k stile stejnym posuvim tiskového archu, Konstantni posunu-
ti archu pak lze nastavenim stroje zcela vyloulit dmyslnym

posunutim ndtisku druhé barvy,

Problematické je v3ak dodrZet takto dosahovany piesny
soutisk v celych seriich strojd, pfi rdznfch vykonech strojd
a déle i v Zase, Pfesnost soutisku je za téchto podminek zé=-
visld predev3i{m na okamZité hodnoté soulinitelll tfeni ve sty-
kovych plochdch archu s dorazy a chytali,

Z tohoto diivodu by mélo byt snahou konstruktéra omezit
velikost posuvu chytald) po dorazech na minimidln{ moZnou miru.
Vhodnym konstrukénim FeSenim, pfi respektovani vSech zéasad
uvedenych v minulych kapitolach, je moZné hodnotu posuvi
enf?it na prakticky zanedbatelnou velikost,

V§sledky provedenych rozbord chytadovych soustav za
statickych podminek lze shrnout}

1. Chytalovy systém by mdl byt navrZen co nejtuisi,
2, Vhodnym konstrukénim feSenfim by mdl byt eliminovan vliv
villi v systému,



3, Pruliny chytatl zafazené seriové do nahond chytadd davaji’
lep&i piredpoklady pro pfesnou funkci stroje neZ pfi paralel=
nim zafazeni.

4, Yhodnou volbou soulinitele tfen{ mezi tiskovym archem
a dorazem, resp. chytalem, je sice moZné dosdhnout pfes=
ného transportu archu strojem i pfi nadmérnych posuvech
chytald vzhledem k dorazim, ale pfesnost transportu a tedy
i soutisku je velmi obtiZné dodriet v celfch serifich stro-

jt,pfi rdzny¥ch v¥konech a v éase,

Pozn,: K bodu 1 je nutno podotknout, Ze definitivni volbu
tuhost{ &lend chytaédvych soustav je nutné provést i s ohle=-

dem na dynamické vlastnosti soustavy.
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'5.0. TEORETICKE HESENT DYNAMICK?CH VLASTNOSTI CHYTACOVYCH

SYSTEMU

Vzhledem k vykonim souéasnfch tiskovych strojid neni
moZné pfi ndvrhu chytadovf§ch systémd vychdzet pouze ze sta=-
tickfch podminek. Nerovnomérny pohyb &lent chytacovych sys=-
témd md za néalédek vznik setrvaénych sil, jejichZ ulinky
mohou podstatnou mérou ovlivnit vliastnosti soustuvy.

Ne jvfrazné j&i vliv dynamick§ch udinkd lze olekavat ve
f4zi zavirani chytedd (tj. v oblasti pfedani archu) a to
zvl45té po dosedu chytadti na dorazy. V této fdzi dochazi ke
vzniku rdzovfch sil nasledkem néhlé zmény rychlosti chyta&d
g dridky. Tim dochdz{ k vybuzeni kmitd, které pfimo ovliwvni
pribéh nértistu pfidrinych sil chytata,

Zjidténi dynamickych vlastnosti je moZné provést na zé-
kladé experimentdlniho nebo teoretického vfzkumu. Obé tyto
metody maji své prfednosti a na druhé strané i nevfhody,

Experimentdlni vyzkum, kter¥ pracuje se skhteﬁnuu soustae=
vou, davé objektivni vysledky, ale je pomérnd zdlouhav§, né=-
kladny a nelze u n&j vidy zjidfovat izolované vliv jediného
parametru,

Teoreticky vyzkum, ktery vychéz{ z rdznf¥ch zjednodusujicich
aproximaci ddvd vysledky, které je nutno vidy posuzovat s ohle-
dem na pfijatd zjednoduSeni a konfrontovat je se skuteénostf,
V9zkum je pfitom méné &asovd naroiny a snadno umoZnuje sledovat
izolované udinky zmén jednotlivfcﬁ vstupnich parametrit, pfip,
uvaZovat jejich libovolné konfigurace.

S ohledem na uvedené skutefnosti bylo pro vysSetrovan{
dynamickych vlastnosti chytalovfch systémd poufito kembinace

obou metod. Soubéiné s experimentélnim vyzkumem (kap. 6) byl

T Sy



‘vytvofen vypodtovy model chytalového systému a Fosen pomoci

samocinného politace.

5.1, Matematick{ model chytafového mechanismu

Mechanismus chytall pfedstavuje pomérné sloZitfy dynamicky
systém s mnoha stupni volnosti, ktery obsahuje éetné silné
nelineidrni prvky. Proto byl nejprve vytvofen model samot-
ného chytale 8 drZdkem, ktery je buzen nezkreslenou zdviho=

vou zavislost{ valky. Schéma modelu je na obr, 5.1.

Obr., 5.,1. Vypodtovy model chytate s dridkem

Pohybovd rovnice pro chytaé s driékem je
JCIK +Frf5r5+f§(rc+fr1,|—ff)rp:0 (5.1)

V pohybové rovnici se vyskytuje Fada nelinedrnfich Clend:
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a) Sila od pruiiny - Fp

Charakteristika nelinearity Jje na obr. 5.2.

Obr., 5.2, Charak teristika nelinearity Fp

Pro Fp < Fo

kde
E
o o ;
al¢"¢ a ¢ﬁ / ¢a¢K k,ﬁ) /
Jje
Fp '—'k1rpﬂ¢/, (5.2)

kde k, je ohybovd tuhost zadni 24sti chytale /Nm'l/
sy =y -

Pro Fp > Fo ‘

Jje

knk (5.3)
ER=E *—=—1—Kp+k1 Ll oy-ay )

b) PFf{drina sfla chytale -~ Fc

i

Obr. 5.3, Charakteristika nelinearity Fy

ke



Pro 4 >0,
(5.4)
Fo = kot ¥

¢) Soudinitel smykového tfeni mezi chytalem a archem

A
fl

f
L

Obr. 5.4. Charakteristika f

i ﬁT (5.5)

d) Soudinitel depového tfenf mezi driikem chytale a hiidelem

f ]

Obr, 5.5, Charakteristika fé

f: = W 4/[ (5.6)
o) Reakce mezi hiidelem a dridkem - re
Tato sfla je ddna podminkou rovnovahy drzéku chytace

(kde se uplatnujf v§ie uvedené nelincarni &leny)

FiR +(F «Rt) (5.9

A e



Pohybova rovnice, kterad md byt FfeSena, je nolinedrni
diferencidlni rovnice druhého radu, Z FeSeni nés zajima
predevdim prdbéh pfidriné sily chytate po dosedu chytace na
doraz, a to prakticky pouze v pribéhu prechodového d éje.
Analytické Feseni rovnice (5.1) nelze provést, Jeji Fedent
bylo provadano'numarickjmi metodami.

Pol4dteéni podminky pro feSeni jsou: F = F, = Fp =0
Daldf polAte&ni podminkou je rychlost drZiku chytale s chy-
tafom v okamZiku jeho dosedu na doraz, Jeji vypolet je proveden

za pFfedpokladu, Ze se chytaé aZ do svého dosedu na doraz pohy-

buje nezkreslenou zdvihovou zavislosti vacky,

v 0

d{ :
! b

Y =fle) (5.8)

Obr. 5.6, Zdvihov4d zavislost vaéky

Bod zdvihﬁvé zdvislosti D odpovidd dosedu chytade na doraz,
tj. poldtku vypo&tu. Na useku ( ¥~ #) dochazi k vymezen{
deformaci chytale a dile k vymezeni predepsané viile w mezi
objimkou a chytafem ( viz obr., 3,1). Z (5,8) se ur?{ odpo-

vidajfc{ hodnota ¢, potfebnd pro vypofet dopadové rychlosti
chytale Wy e

W, = (ﬂ)r% = (_dﬂf_) ‘W (5.8)
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Pozn.: V programu jsou pouiity bezrozmérné souéinitelé kine-
matickych velidin /15/

bezrozmérny soulinitel &asu b= 9ﬁ' /

bezrozmérny soulinitel zdvihu ky= flk) ,

berzormérn¥ soulinjtel rychlosti K,= f?k}!

pomoci kterfch lze vyjadrit

Y
Gr = kg"p ; W= kw_-f:"' ’
kde T je celkovy &as zdvihu (~ ¢ ¥, ¥  je celkovy zdvih

Vy¥poéet k., je jiZ zahrnut v programu.

Reseni pohybové rovnice bylo provedeno v /11/., Pro prvni
dva kroky FeSeni byia pouzita metoda Runge-Kutta, které vysta-
¢{ znalost poédtefnich podminek. V zdkladnim tvaru resi metoda
Runge-Kutta diferencidlni rovnice prvniho fadu, proto byla
provedena transformace fe3ené rovnice na soustavu dvou rovnie
prvatho #4du, Na tuto soustavu pak bylo aplikovdno schéma Etyf-
bodové metody Runge-Kutta dle /14/. Pro dosaZeni dostatedné
rychlosti FeSen{ byla dadle aplikovina metoda Steuernerova tfe-
tiho radu, ktera vyiﬁduja znalost feSeni ve tfech pfedchédzeji-
cich bodech., Algoritmus v§po&tu byl prfevzat z /12/,

V¥poétovy model je feSen na samolinném &islicovém jodftaédi
MINSK 22, Programy jsou napsany v jazyce FEL-ALGOL. Podrobny
popis programu v&. vyvojového diagramu je zpracovan v /11/.
Vystup byl volen na &iroké tiskarné, kde hodnoty jednotliv¥ch
krokdt jsou tistény ve sloupcich, Ti&téné hodnoty - bezrozmérny
soutinitel &asu, pridrinid sila, oznaleni lokalniho minima a maxi-

m pifidriné sily, pootodeni chytaia,
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5.1.1. VyuZiti matematického modelu

Na zakladé vytidténych aodnot pifidriné sily je moZné
zakreslit jeji &asovy pribéh a dle néj posoudit dynamické
vlastnosti chytafe. Pro posouzeni kvality pfedani je rozhodu-
jici prabdh pridrzné sily v oblasti pfechodového déje. JelikoZ
je pribéh F, v-této oblasti znaéné ovliviovan velikostf tlume=-
ni, byly nejprve voleny riizné hodnoty f, f; az se pribéh Fc
ziskany FeSenim na poéitaéi shodéval s pribéhem F_ zjisténym
experimentalné,

S takto upravenym modelem je ddle mozné zjistovat vliv
daldfich parametri na pridbéh oY pfechodovém dé ji a provést
doladéni uspordddni chytade. _

Na pifechodovych kmitech se podil{i:

- Dopadovd rychlost chytaie na doraz.

Tuhost zadni ¢4sti chytace,

Tuhost pfedni &4sti chytace,
- Moment setrvalnosti chytade s dridkem,

Soudiniteld tieni.

Pro zjidténi v§znamnosti vlivu jednotliv§ch faktord byl
zvolen systém pokusd s pouZitim matematické metody plinovén{
experimentu /13/, kterd ddva ndvod k volbé systému pokusi a vy-
hodnocovani jejich vysledki.,

Pro systém pokust hvly »vnleny jako proménné parametry:

- Tuhost pfedni &4sti chytade.

- Tuhost zadni Zasti chytafe,

- Pledpét{ pruziny chytade.

- Momeni sstirvaloosti chytulc,

Dals{ parametry, tj. soutinitelé tieni a dosedacf rychlost

chytace,uyly voleny pro vsechny pokusy kenstantni,
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'Hodnoty horni a dolni trovnd proménnych faktorl jsou uvedeny

¥ tabs H.ls

Tab., 5.1. Orovné proménnych faktort

Faktor tiroven
e
k, /Na~l/ 3,108 ; 3.10°
ko i /0 "1, 5L 108 | 3.10°
F, 40 20
I, /kga®/ | 190.1077 | 370,107

Pozn.: Hodnoty arovni byly voleny s ohledem na expcrimental-

ni vfzkum

Oroven ostatnich faktord, které nejsou zahrnuty do matice

nidhodné bilance

Faktor firoven
Vékon stroje 9 500 h~2
I 0,1
i fé 8120

Tab, 5.2, Hodnoty neménnfych faktord

Vipnéet dopadové rychlosti chytade na doraz ie v =rozrazu
politan pro zdvihovou zédvislost patého radu (viz /11/).

Byl zvolen polovinov§ kraceny pokus 24

« Kracenym faktorem
Je moment setrvadénosti Ic. Matice ndhodné bilance uvedena
v tab. 5.3 prifazuje jednotlivym pokusim trovn& faktord
kddovanou proménnou

horn{ tiroven + 1 znateni +

- ’ d ¥
40Inf tdroven -1 Zhuleni =



Tab. 5.3. Matice ndhodné bilance

Cislo pokusu Faktory o

i kl k2 Po Ic

1 i - + s =

2] ] + +_ﬂ- +

3 H__*;_—_h _:"mvh + +

4 + = 2 b

5 - i + + l +

f 6 s AP FEE 3
7 - S =

8 _ = z =

5.1.2. Yyhodnocen{

Pro vyhodnoceni v§znamnosti jednotlivych faktord na sle-
dovany jev, tj. prbé¢h pridriné sily v pFechodovém déji, je
nutné prifadit priibéhu Fc ¢iselny tdaj kvalitativné hodnotfci
pribéh Fc.

Za tuto hodnotu byl zvolen bezrozmérny soudinitel
ko LRme®

Fcr'nc'. x* Fcrnin
kde chin - chax Jsou lokdlni extrémy Fc v oblasti pfecho-

(5.10)

dového déje,
llodnota kp pro nékteré pifipady je uvedena v obr. 5.7,
Zvoleny soufinitel kp zvghodnuje kmit o stejné hodanté

(F - F

AR cmin’ Pro vy3sf stfedni hodnotu kmitu,

Pribéh piidriné sily je tim lepsf, &im vice se sou&initel
kF bl{Z{ hodnoté 1, Pro ke = 2 dochdz{ jiZ k odskoku chy-

tale od dorazu,

i



kF: 200

ke=125 ke=115

Obr. 5.7. Charakteristické priibéhy F, = hodnoty kp

V¥sledky pokusii jsou uvedeny v tab. 5.4.
- Tab, 5.,4. Vysledky pokusii dle matice ndhodné bilance

Cislo pokusu PridrZna sila /N/

chax chin kp
1 54,8 22,4 L a2 b ni
2 74,8 [ ter 21,00
3 45,0 . 33,4 1,15 3 =
4 38,3 31| 11 1,94 |
5 [~ 80,0085 -39,5 3,01 |¥r =
6 50,6 -~33,3 ' 5,85
T 38,5 15,5 1,43 3
8 23,2 P AT 1,31

Pozn,: Zaporna4 hodnota F je hodnnta fiktivni, ktera

cmin
charakterizuje mohutnost odskoku chytade od dorazu

Ve skutelnosti je(F Jmin = 0

cmin
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Vyhodnoceni je provedeno pomoc{ diagraml rozptylu, ktery

je na obr. 5.8,

Velikost vlivl jednotlivych faktord je ddna rozdilem medidni

vysledkd Y pro horni a dolni uroven prisludného faktoru,
FC
20+
15+
101 s
dola';’ll_" \
. G A
7] W | 1 &5 e |
4,88 L - 450
| I 1= 1984 a1
351 L A e
119 {|247| 2,92 e
= ”“I’b 142“ y - i = 1,50
Ll i r142
]
2 Ry KR~ + FO - + JR -

Obr, 5.8, Diagram rozptyld
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Z rozdild hodnot medidnd jo zfejmé, Ze nejvét3i vyznam na prii=
béh Fc lze pfiéist tuhosti pfedni fasti chytale, dile hodnoté
predpét{ pruZiny chytade a momentu setrva¢nosti chytale s drZi-
kem, Hodnota tuhosti zadni &éasti chytale md opalny vliv ne2
hodnota predni ¢4&sti chytade, tj. vy$si tuhost této casti dava
lep3{ dynamické vlastnosti chytade. To vede k jednoznadnému
zdvéru - volit tuhost zadni &asti chytale co nejvétsi,

Srovndni ziskanych vysledkt jednotlivjch pokusil s vysled=
ky exbarimentﬁ potvrdilo kvalitativni a pribliiné i kvantita-
tivnf shodu obou feseni. Tim byla prokdzdna adekvatnost ma-
tematického modelu skuteénému chytadi a potvrzena jeho pouzi-
telnost pri optimalizaci chytadového systému,

PFi praktické optimalizaci lze poméry znaélné zjednodu$it
tim, 2e se sriZi pofet proménnych parametrii. Napr. lze volit
tuhost zadni &4sti jako konstantni (co nejvy8&{i); tuhost pfed-
ni 24sti chytale lze volit s ohledem na splnéni podminek plat-
n¥ch pro statickou charakteristiku. Zbylé parametry pak lze

optimalizovat na zdkladé pomérnd malého poétu vypolti.

5.2, Vipoltovy model kompletniho chytadového systému

Vépo&tovy model sestava z razeni dvou prvkd - &léanek
hrfidele, vlastni chytad s drzakem.

Model byl sestaven za téchto pFedpokladil:
- chytadovy hitfdel kmitd pouze torzné - bez vnitfniho tlumeni,
- setrvafné ¢inky €lanku hfidele jsou redukovany do hnacfich

oD jimek,

= hnac{ objimka ie dokonale tuh&f
- hitidel je buzen nezkreslenou zivislosti valky,

- chytaé je uloZien na hifideli bez viile.
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Obr, 5.9. V¢poltovy model komplet. chytafového systému

Pro i-ty kotoué lze psat pohybovou rovnici

J#=ky | Ya- o) sk ¥ Pa) - M, (5.11)
kde

MI = Fp, rp +'[:.f.J fcrg; (5.12)

Hedeni pohybové rovnice je provedeno opét v /11/ na é&islico-
vém pofitadi MINSK 22,

Aplikace tohoto vypoltového modelu se v3ak ukdzala jako ne=-
efoktivni, Hegen{ jednoho vypoétu vyZadovalo cca 16 hodin
strojniho fasu pofftade, PFipadné vyuiiti{ programu by si vy=-
%24dalo pouziti moderné jdiho politade.

5,3, Zavér

Prfedpoklady pro efektivni postup pfi optimalizaci chyta=-
¢ovych systémi dava aplikace vypodtového modelu samotného chy-
tate, a to zvlasté v kombinaci s neprili§ rozsdhlym experimen=
talnim vyzkumem, Ppstup takovéto optimalizace je uveden v kap.7.

Pouzitli vypuliuvéno mouelu celého systému se naproti tomu
ukdzalo jako neefektivni, zvlastéd s ohledem na omezenou kapa=-

citu pouZitého politace.
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6.0, CAST EXPERIMENTALNY

Chytadovy systém predstavuje sloZitou kmitajici soustavu
s celou fadou nelinearnich vazeb. Teoreticky rozbor dynamick$ch
vlastnosti byl z divodh uvedenych v kap. 5.2 omezen na FeSeni
dynamickych vlastnosti izolovaného chytafe, I toto Fedeni bylo
provedeno za urditych zjednodusujicich pFedpokladd, K ovéfendi
vhodnosti zvolenych aproximaci (tedy i vf§sledkl teoretické
tdsti) a ddle za tlelem komplexniho rozboru dynamickych vlast=-
nost{ celé chytaiové soustavy, byla provedena fada méfeni.

Pro objektivni posouzeni chytadovych systémi by bylo
tfeba zndt jejich vliv na dosaZenych soutiskovych diferencich.
Z1iskdni tohoto tidaje je v8ak velmi obtiZné, ObtiZnost je déna
pfedeviim tim, Ze na soutiskovych diferencich se podili nékolik
pifeddni archu a mimo to i vlastnosti ndhont ozubeanfch kol, ra-
mu stroje atd, PrFipadné méfeni s uvedenym cilem by bylo Zaso-
vé netinosnd nédroéné, Dle téchto méfeni by nemohly byt uréeny
konkrétnf pf{liny vznikajfciho nesoutisku a tedy ani pot¥ebné
konst;ukéni zmény systému nutné pro zlepS8eni jeho funkce.

Z’téchto divodd byla providénid méfeni orientovdna na
zjisfovan{ vlastnost{ chytadovfych soustav v dynamickych pra=
covnich podminkdch, Tyto vlastnosti byly srovndvany s idedlnim
chytadovym systémem a dle tohoto srovnan{ byly hodnoceny jedno=-
tlivé konstrukéni alternativy a je jich pfedpoklady pro pfesny
transport archu tiskovych strojii. Fomoci navrZené metodiky
méfeni bylo moZno ziskat pomdrné rychle objektivn{ a obs&hlé
poznatky o dynamickych viasluostech ruaznych Kenstrukénich

alternativ chytalovych systémi,
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Provddénd mdfeni lze rozdslit na:

1. méFfeni skutelného &asového diagramu pfedén{

2, zjisfovani dynamickych vlastnost{ chytafovych soustav,
- méfenim &asového pribéhu ptidriné sf{ly chytalt,

- méfenim Easového pribéhu posuvd chytaéd po dorazech
i\

3. pomocnd méfeni ,

yéreni Casového diagramu piedan{ bylo provedeno na ofsetovém
archovém tigkovém stroji AD 724,

Pro zjistovani dynamickfch vlastnosti chytatov§ch soustav

bylo navrZzeno specielni zku$ebni zarizent, jehoz zdklad

tvorfil tlakovy valec stroje AD 724,

Visledky byly vyuzity jednak pfimo pro inovaci stroje AD 724

a dile po provedeném zobecnéni je lze vyuiit obecné pfi navrhu

chytatovych systémi,

6.1, Mé6Ffen{ chvtaovfch systémll na stroji AD 724

Tato méfeni byla provedena v rdmci komplexniho v¥zkumu
stroje AD 724, jehoZ hlavnim ulelem bylo zhodnotit ty skupi-

ny stroje, které svou funkc{ mohou ovlivnit prfesnost soutisku.

8.1,1, Ofel a zpisob méient

fzelem této ¢4sti méfeni byle zhodnoceni chytalovych syste-
m\ dvou pfed4dvajicich si valett - tlakového a pFfebiracifho vélce
prvnf{ tiskové jednotky v dynamick?ch podmiinkach,

Pro z{sk4n{ fasového diagramu pfedini archu je nutné pro-

vést mifeni velikosti pfidrinych sil chytatéd v zdvislosti na

tase, Pro tento tdel bylo zvoleno méifeni pomoci odporovych ten-

2ometrdl, které byly nalcpeny pirimo na chytate, viz obr. 6.1,
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Obr. 6.1. Snimdni pfidriné sily chytaée

Zmény odporu odporovych tenzometri vyvolané ohybovym namihéa-
nim chytade (pfidrinou silou) byly pfevedny na zménu proudu
(napéti) pomoci mistkové mdfici metody. Pro docileni teplot-
ni kompenzace byly pouZity kompenzaéni tenzometry, Vodie
od tenzometrd byly vedeny na krouzky krouikového pifenosu
a odtud na vstup tenzometrické staticko-dynamické aparatury
TDA 6. Zapis naméfenych hodnot byl proveden pomoci oscilo=-
grafu, Pro kontrolni déely bylo provddéno sledovidni pridbéhu
Fc na obrazovce katodového osciloskopu. Technické parametry
mdiic{ soupravy - viz obr, 6.2 - jsou uvedeny ddle:
Udporové tenzometry = M 120 (Mikrotechna Praha),

konstanta K = 2 .

KrouZkovy prfenos - SK 12 (Hottinger NSH).

Tenzowsirickd staticho-dyuwmicki aparatura TDA 6 (Mirkotechna),

Nosny kmitocet - nosny kmitofet 5 kHz ,
Oscilograf - 8 LS 1 (RFT NDR),

rychlost z4znamu 1 /st

Tuikovy galvanomdr - 4623,12 (RFT NDR),
vl.frekvence 1 700 Hz .



Pouzit{ smytkového oscilografu k zdznamu méfeni piidriné

sily md za ndsledek jisté amplitudové a fazové zkrosleni.
Vzhledem k tomu, Ze méfeni prfdrZné sily pfedstavuje nérofné
dynamické méfeni, byla tdmto otazkdm winovana zvlidtn{ pozor-
nost, Pro pouZitou smylku byl do jejiho obvodu zafazen vnéj=
§1 odpor 150 £ ', &imZ je zarufcno doporulené elektrodynamické
tlumeni smyky (X = 0,6 - 0,7), které zajisfuje plochy priabéh
amplitudové charakteristiky smylky - viz obr, 6.3,

_ |katodovy
F~*Mosciloskop
i
aktivni :
|
M 120 SK12 H TDAB—>38LSI
kompensac,
M120

Obr, 6,2, Méifici{ souprava
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ﬁt*ua | =02 %
1.2 N {ﬁ\
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06 NG 10 A
A \ \
0.4 _—— Q§§
“ 20,
0

01 02 05 1.0 2.0
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Obr. 6,3. Amplitudovd charakteristika

To umoZniuje u pouzité smylky méfit s dostatelnou presnosti
do frekvence 1 000 Hz,

Didle byla provedena kontrola dynanmick$ch vlastnost{ smylek

pfi skokové zménd zatfzoni, K tomu ucéelu byla na mér{ici smylku



pfivedena a zapsana skokovd zména proudu (pomoci generitoru
funkei Hewlett Packard). N zapisu bylo sledovdno fazové a ampli-
tudové zkresleni, Pro nastaveni tlumeni ¢ = 0,6 az 0,7 bylo

jak fazové, tak amplitudové zkrosleni zcela zanedbatelné,

6.l.2. Podminky méfent

Méfeni bylo provedeno na seriove vyrobeném stroji Adast
Dominant 724 - &,v.724750171.
Pro méfeni byly na stroji provedeny pouze nepodstatné dpravy:
- pfizpdsobeni vdlcl pro uchyceni krouZkov§ch pfenosti a vyve-

deni vodi¢d od odporov§ych tenzometrd,

- nalepeni odporovych tenzometri.
Na tlakovém a prebiracim vdalci byly namontovédny seriové chy=
tatové systémy (I/0- viz tab, 6,1)
Méfon{ byla provedena pfi priichodu papiru strojem (ofsetovy

-2)'

papir o hmotunosti 80 gm bez tisku - tj. odstavené barevni=-

ky s vlhéenim, obé& tiskové jednotky pristaveny do tlaku.

6.1,3, V§sledky médieni

V¢sledky méfen{ jsou pifekresleny z oscilografického zaznamu *
v nasledujicich obrdzcich.
Na obr, 6.4 jsou uvedeny zaznamy prib¢hu pfidrinych sil chytald
tlakovéhn vilce (obr. 6.5 - dtto prebiraciho védlce).
Na obr, 6.6 jsou uvedeny zdznany predani pro krajni dvojice
chytadd tlakového a prebiracfho vélce.
Fozn,: 1, chytace jsou chytace na konci chytacového hiidele

ze strany hnaci vatky.

. Qg
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Obr, 6.4. Prdbéh pridringch sil chytadh tlakového valce
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Obr, 8,5, Priibéh pif{drinych sil chyta&@ pfebiractho valce
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Z provedenych méfen{ lze vyvodit nasledujici:

1. Y celém rozsaohu méfengch v¥kontt nedochdzf prFi preddnf
k spoleinému drZeni archu pfi Jmenovitych pridriZnych silach
chytadd, Maximdlni spoleénd pridrina silu chytaéd se pohy-
buje v mezich 60 aZ 100 % jmenovité hodnoty.

Tento stav je zplsoben pfilidnou poddajnosti systému ného-
nu chyta&ii a vlastnich chytaé&s.

3. Maximdlni spoledn& pridrZnd sila chytadt klesd s rostouct
vzddlenost{ pfedévajicich si chyta&d od hnaci valky.
PF{linou je torzni poddajnost hfidele chytaii. 3

3. S rostoucim vfkonem stroje se zhorSuje &asovy diagram
pfedén{ (8 vyjimkou oblasti vjkonu 8 000 hod™1), V oblasti

vykonu 8 000 hoa~!

dochdzi k vyraznému uklidnéni knitd
v nidrdstu pfidrinych sil, :

Pif{&inou jsou dynamické vlastnosti celého systému,

4, Zkresleni statické charakteristiky rdstu pfidrZngch sil
v dynnmick?ch podminkdch je pro jednotlivé chytale rizné.
Projevuji se zde pfedevSim rdzné amplitudy torznich a ohy-
bof}ch kmitth chytadového hiidele v misté uloZeni jednotlivych
chytadd.

5, V okam?iku odpovidajf{cifmu ndb&hu kladitky z minimélniho po=-
loméru vaiky na jeji pracovni bok dochiz{ k intenzivnimu
rozkmité&ni chytadového systému.

PFf&¢inou byla nevhodné volba zdvihové zévislosti vatky
a volba prilis velkého poloméru kladifky vzhledem k mini-
milnf{mu polomdru kfivosti valkové drahy.

8. Chytafové soustava pfebiracfho vdlce vykazuje lepif dyna-
mické vlastnosti neZ chytafové soustava tlakového vdlce,
PF{&inou miZe byt: men5L polet chytadd (8 a 10) - mendd

zat{3en{ hiidele chytaéd, rtzny profil vaiky (ruéni zhoto='

'y b B



veni poloméru 0,5 mm zajisfujiciho dovieni chytale).

U tlakového vdlce dochézi pFi zavfenych chytaéich k pozvol-
nému rlistu pff{driné sfly asi o 20 % jej{ jmenovité hodnoty.
Pfi otvirdn{ chytail dojde nejprve k vymezeni tohoto pfi=
rdstku a po krdtké prodlevd poklesne piidrind sila plynule
na nulu,

Piifina byla dodate&nd zjisténa v nekruhovitosti &asti
vatkové drahy zajisfujfci zaviené chytate. Tak dochézi

k dalsimu mikropohybu hffdele chytadd a smykovym tfenim
mezi hridelem a drZiky se tento pohyb pFenese a% na chytaé;
coZ se projevi uvedenym kolisdnim pFidriné sily.

6. 1 «ds Zavér

Poznatky ziskané pfi provedenf¥ch mérenich jsou platné

pfedeviim pro konkrétni zkoumany tiskovy stroj. |

Pfesto v3ak je moZné po zevieobecndni ziskanych poznatkl vyvodit

nékteré, obecné platné zavéry.

1.

Tuhost jednotlivych &4sti chytadového systému musi bf¥t vo-
lena tak, aby bylo zajisténo spolefné drieni archu za jmenovi=-
tych pfidrinych sil ve statickych podminkdch. Z tohoto hle-
diska je rozhodujic{ pifedevSim volba ohybové tuhosti chyta-
¢4 a torzni a ohybové tuhosti hiff{dele chytaid, ale i veli-
kosti pfedpéti pruZzin chytaél. (Vétsi predpéti pruZin vyZa-

VA AR sk
duje v&ts{ tuhost systému). Satast

2, Charakter pribdhu pfidrZngch sil uzavirani chytatd je ovli=-

3.

vnén dynamickymi udinky a s rostoucim vykonem stroje se
zhorfuje,. i

Charakter prfitbdhu pfidrZnych sil je pro jednotlivé chyta=-
&e rfiznf§ vlivem d&inku kmitl samotného chytade a torznich

a ohybovfch kmitt hiidele chytald, Rovnomérn$ pribéh pf{-

PR



drinfch sil vyZaduje co nejtuizdi{ hifidel chytaéd. %
4, Zdvihovd zAviglost hnac{ vaéky musi vykazovat co nejmens{
hodnoty maximdlniho zrychleni, Vatka musi byt brousena po
celém obvodu a mus{ byt dodrZena kruhovitost jeji drihy

zajidfujic{ chytad v uzaviené poloze.

8.2, M&Feni na zkuSebnim zarfizeni

Mdfeni kompletni chytalové soustavy pfimo na stroji dava
objektivni tdaje o vlastnostech chytaéové éoustan. Tato méfe=-
ni jsou v8ak velmi ndroénd na pfipravula neumoZnu j{ odzkouseni
vice konstrukénich alternativ, Kromé toho zde neni moZné provéw
dét mé&rfeni velikosti posuvu chytaélt po dorazech.

Z téchto didvodd bylo navrieno a vyrobeno zkuSebni zafizeni-
které dovolilo provést rozsihla méfeni chytafovych soustav rfiz-

nfch konstrukénich provedeni.

6.2.1, ZkusSebni zafizen{ a metodika méfeni

Z;‘zéklad zkudebniho zarizeni byl vzat tlakovy valec
stroje AD 724, Tento védlec byl pevnd uloZen v loZi, ke kterému
jo pPitaZen dvéma tfmeny. Na hiideli valce je volné otoiné
ulozena klinovd Femenice, se kterou je pevné spojena vatka
chytaéid, Pohon femenice (vatky) je proveden klinovym femenem
el stojnosmérného motoru s plynulou regulaci otaiek, Pomoci
pfedlohy jsou otd&ky motoru zpfevodovany tak, Ze je moiné je

1, Pro nastavent hladiny

nastavit v mezich O a% 12 tis. hod~
otaBek je pouiito tachodynamo s v§stupem na cejchovany volt-
metr,

Na zkuZebnim zaffzenf{ byly provadény dva druhy méfent,

- g9 -



a) M8feni Zasového pribéhu pfidrinéd sily chytaéd
Metodika téchto m&feni je shodnia s metodikou pouZitou pfi
méfeni na stroji (bez nutnosti pouzit{i krouzkového p?edo-
su). Pro zvydeni citlivosti byly u nékterfch typd chyta=-
&4 pouZity dva aktivni tenzometry v teplotné kompenzalnim
zapojeni. K vyhodnoceni velikosti pridrZné sily byly chy-
tade cejchovdny zdvaiim znémé hmotnosti zavéSeném vi sméru
pisobeni pfidriné sily chytadé.
Zédznam pribdhu pfidriné sfily chytale b&éhem jedné otalky

stroje je na obr. 6.7.

|

0 t E T}1 Tb Tﬁ TE

Obr. 6.7. Pribé&h piidrZné sily chytale

PFi svém zavirdni dosedne chytal na doraz (T,) a po vymezeni
deformaci systému a vile mezi objimkou a driékem ptsobi
chytat jmenovitou pffdrZnou silou na doraz. V okamziku T
najede kladilka na &inn§ bok vakky (otvirani chytale).

K odlehnuti chytae od dorazu dojde opét po vymezeni ville
mezi objimkou a dridkem a deformaci systému (Iull.

Za zéklad pro vyhodnocovan{ pribéhu pffdriné sily byl

vzat usek uzavirdni chytaée, Pro vyhodnoceni byla v tomto
dseku(kromé vizudlni kontroly) pouZita opét konstanta kg
{viz kap. 5.1.2 = vztah (5.10)).

Osek drieni archu (T,, - T, ) a otvirani chytate (T, - T,,)

byl vyhodnocen pro vdechna méfeni souhrnné,

e ndd



b) Méfeni Zasového pribéhu posuvu &pifky chytate po dorazu
Pro tato mé&Feni byl pouZit bezdotykovy diferenéni indukén{
enimal polohy TW/12 (Vibrometer - Svycarsko), Snima& byl napa -
Jen na mistek Vibrometer 8-ATR-1/S s nosnym kmito&tem 8 kHz,
Pro zépis byl pouZit opét oscilograf 8 LS a méfic{ smylky
typu 4623.12 s vlastni frekvenc{ 1700 Hz,

Zpisob upevnéni snimade a jeho cejchovidni je na obr. 6,8.

‘B: TW/A2 |- _ _ |

#,

Obr. 6.8. Snimidni a cejchovani posuvu Spiéky chytale

po dorazu

Na mdfeny chyta& byla napéjena mérnd destifka,proti které

byla ustavena &inné plocha snimafe. Cejchovan{i snimale

bylo provdd&no pomoci tisicinového tichylkoméru. Chytaé byl

postupnd otvirédn po 0,01 mm, Nastavené hodnoty byly zapsény

na oscilograficky zdznam soulasné se zépisem pfidriné sily

chytate, Tak bylo stanoveno mé&ifitko posuvu chytale po dora=-

zu a dédle okamZik dosedu chytaée na doraz s pfesnosti 0,01 mm,

(viz obr. 6.9).

Pfiklad z4pisu posuvil je na obr, 6,10,

Pro vyhodnoceni prdbshu posuvd byly pouZity dvé hodnoty:

A Pgtat *°*° tichylka kone&né polohy chytafe od polohy pfi
statickém zaviran{,

Ps eesseee COlkovd hodnota posuvu chytale po dorazu bez

- 95 =
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Obr. 6,9, Cejchovidni snimade poéuvu chytadée po dorazu
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Obr, 6.10. Zaznam zdpisu posuva chytaée po dorazu
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Obr. 6.11, Celkové usporadini méffci soupravy
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Obr. 6.12.
Nédhon hridele

/ chytatd
4

Obr, 6.13,

Snimaé posuvu chy=
tate po dorazu




6+2+2, Rozsah méient

Pro méfeni na zkuSebnim zaFizeni byly s pracovniky
n.p. Agqast pfipraveny konstrukéni alternativy, které spliujf
podminky kladené na statickou charakteristiku pFidriné sily.
Byly to systémy se zv§&enou tuhosti chytale a se zv§&enou
tuhofti hiidele ﬁhytaéﬁ. Pfehled méfenych konstrukénich al-

ternativ je uveden v tab, 6.1.

Pozndmky k tab. 6.1.
Yalka oznaleni{ A: zdvih 10 mm (polomér vahadla 35 mm)
thel &inného boku vadky 24°
zdvihovd z4vislost je tvofena dvéma kruho=-

v§mi oblouky 8 vloZenou pFrimkovou &4sti
oznalen{ B: zdvih 10 mm

25-// ghel &inného boku vadky 24°
20 - zdvihova zévislost - polynom 5.Fadu dle /16/
154 |1z
ksT I A kET B
5 - Ay e
Mlide sl 0
- 54 [””,,_——{ -5 \\\\xh_ﬁ/’/zq

Obr. 6.14, Prdbéh bezrozmérného koeficientu zrychlen{

pro vafku A a B

Dorazy éinné plocﬁy zdrsnény plasmatickym ovrstvenim

karbidem wolframu.

Dridk s chytatem zdkladni geometrické usporadant je na

obr. 6,15,
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Obr. 6.15. Uspofddéni drZzakd chytadtt s chytafi

6.2.3. Méfen{ a vysledky méfeni

a) Méfeni konstrukini alternativy I/0

Prvni méfeni provedené na zkufebnim zafizeni bylo

uskuteinéno na pfiivodni chytadové soustavd, tj. soustavs,
kterd byla proméfovdna na stroji AD 724, Ci{lem bylo ovérit
vhodnost navrZeného zkudebnfho zafizeni srovninim vysledkd
obou uvedenych méfeni.

~Pfi m&Feni byl postupné proveden zipis viech deseti
chyta#d pFi maximélnim vykonu stroje = 9 500 h7l,
V¥sledky prokdzaly, Ze pribéh pifidrinych sil vykazuje pfibliZ-
né atejny charakter jak byl zjidtén pii méfeni pifimo na stro-
Ji.

Vyhodnoceni charakteru ndrustu pfidrinych sil je proveden

na obr, 6,16, pomoci koeficientu kg.
Zipis naméiengch posuvd chytale &, 8 (umistény v misté maxi=-

@alni ohybové deformace hiidele) je na obr, 8.22 a 6,23,

- 100 -



/N

10 |
120348 4 5 b7t 399510
- CHYTAC

Obs. 6.16, Vyhodnoceni prabéhu piidrZnych sil - I/0

Vi¥sledky méfeni prokézaly:

1.

2.

3.

4.

b)

Vhodnost navrieného zkusSebniho zafizeni pro hodnoceni
chytalovych soustav,

Znaéné rozdily v charakteru priibdhu pfidrinych sil je-
dnotlivych chytaédi. Charakter priibdhu F, se zhor3uje

8 rostouci{ vzdédlenost{ od hnaci valky a ddle je vyrazné
ovlivnén ohybovy§mi kmity hiidele chytaii.

Zna&né posuvy chytaéd po dorazech vzhledem k mélo tuhému
systému, coZ nezarufuje ani uspokojivou statickou chara-
kteristiku pfedédni.

Zkoumany systém nevyhovuje z hlediska dynamickfch vlast-

nosti pro vfkony 9 500 h~! a vyse.

Méfen{ konstrukfnich alternativ 8 i/ Brmat el S

Dalsi méfeni byla provedena pro systémy se zv§Senou

tuhost{ chytaéi, Ddle byla zv§Sena ohybova tuhost hiidele

phuataAf ominan
1yLacu ne

orxtu ulozeni ze 3 na 5 (zv#Seni ohybové

AL
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tuhosti cca 8 x )s» a snizen moment setrvalnosti drzakd s chyt&éi

(s v§jimkou alternativy I/1 - viz tab. 6.1).

Vysledky méfeni jsou uvedeny déle,

Na obrdzeich 6,17 aZ 6.21 jsou zpracovany pribéhy pFidringch

sil ve fézi zavirdni pro prvni chytale a ddle pro chytale

které vykazovaly nejnepfiznivé j§i pribéh Fc pomoci souéinite-

le kg.

Na obr. 6.22 a 6,23 jsou souhrnnd zpracovény velikosti vzni-

kajicich posuvd po dorazech(pro alternativy 1/0 - 1/10) =

s pouzitim ﬁatodiky uvedené v kap. 6.2.1.

S vyjimkou alternativy I/1 vykazuji mﬁfoné alternativy

podstatnd zlepSené dynamické vlastnosti i pFfi zvfdené tuhosti

systémll a tedy i zlep3éné statické charakteristice. Soudasné

bylo dosaZzeno rovnomérné jsiho pribéhu pfidrinych sil a sniZi-

la se i velikost posuvd chytaéll po dorazech. (Na obr. 6,22

a 6,23 jsou zpracoviny posuvy nejnepfiznivé j&iho chytale).
Téchto v¥sledk bylo dosaZeno pfedeviim gqmezenim ohybo=-

vych kmitd hifidele chytald a ddle pak sniZeni kinematické

energie dosedajicich chytadl s drzadky sniZenim jejich momentu

sotrvatnosti, Pouziti zesilené pruZiny chytaéd ( F, = 04 l)

zlepfilo ponékud charakter pribéhu ?c, ale na druhé strané

se opét zvfdila hodnota posuvi chytalft po dorazech,
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Obr. 6.19, Vyhodnocen{ pfidrinych sil - I/8
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Obr. 6.21. Vyhodnoceni piidrZnych sil - I/10
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c¢) Méfeni konstruk&nich alternativ II/0, 1, 3

Na obr, 6.24 aZ 6.26 je vyhodnocen pribéh pfidrinfch sil
chytadd pomoc{ koeficientu kp.
Tyto typy chytadd, které jsou pouZity u tlakového vdlce druhé
tiskové Jednotky stroje AD 724 se od v3ech pfedchozich 1lis{i
geometrickym uspofddénim chytade s drZdkem, Vzhledem k poloze
bodu vetknuti{ chytale na drZdku vykazujf tyto chytade praktic=~
ky nulové posuvy po dorazech. Jedndtlivé chytafe tohoto uspo-
rd4dani vykazuji podstatné vétsi rozdily v pridbéhu pFfidringch
gil v zdvislosti na umisténi chytafe na hifideli. Zvydend ci-
tlivostna torzni a ohybové kmily hifdele miZze byt zpisobena
manﬁim tlumenim smykovym tfenim mezi chytalem a dorazem vzhle-

dem k témdF nulovym relativnim posuviim téchto &lenf.
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Obr, 6.24, Vyhodnoceni pribdéhu pfidringch sil - I1/0
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Pozns: U vétdiny brovadanych néfeni bylo moZno konstatovat,
Ze prvni chytad - tj. chytaéd unistény na strané hnaci vadky,
vykazuje nejpfiznivé j§{ pribsh pfidriné sily, Rozdily v dyﬁamic-
kych vlastnostech jednotlivych chytadd se podstatnd zlep3ily
uloZenim hiidele chytadd na pdt podpor. Touto Upravou se zv§-
§ila ohybovd tuhost hiffdele, zatimco torzni tuhost zdstala
nezméndna. Na nepfiznivy vliv nedostate&né torzni tuhosti
hiffdele chytatd bylo jiZ upozorndnoe v kap, 3 a 4. Dald{i méfe~
ni byla proto zaméfena na zjisténi dynamickych vlastnost{

u soustavy se zesilenym primérem hifidele chytaéil, Cilem méfe-
ni bylo zjistit vliv ﬁmezeni ohiybovych a zvl4sté torznich kmi-
td hfidele na dynamické vlastnosti chyta&d. Pro mdfeni byly
pouZity chytale usporidini II, u kterych se vliv kmitdni hfi-

dele projevoval ne jvyraznéji.

d) Hﬁféni jednoho samotného chytafe - II/3

Pfed mdfenim se zesilenym primérem hfidele bylo provedeno
mdfeni soustavy s piivodnim hiidelem (@ I7 mm) s namontovanym
pouze -jednim chytalem,

Pro méfeni{ bylo pouZito zkuSebni zaf{zeni popsané v kap.
6.,2.,1, na kterém byl montovidn vidy pouze jeden chytad.

Chytad, johoZ dynamické vlastnosti byly vySetfovany, byl monto-
vin na riznfych mistech hfidele pro zjisténi vlivu umisténi
chytade na hif{deli v podminkéch minimilniho zatiZeni hfidele,
Dale byl zjidfovan vliv momentu setrvaénosti drZiku chytale

s chytalem a vliv velikosti predpéti pruziny chytade na dyna=-
mické vlastnosti izolovaného chytale. Na obr. 6.27 jsou vyhodno-
ceny zAznamy pribdhu F, pro konstrukdni alternativu II1/3 pro
samostatny prvni a des&ty chytal. Na obr, 6.28 jsou vyhodnoceny

z&znamy prbéhu F  pro konstrukéni alternativu II/0 pro samo~
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statn? prvni a desaty chytaéd.

0bd alternativy se od sobo 1i31i momentem setrvadnosti chytacde
8 driédkem,

N
s i et
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0br. 6.27. Vyhodnoceni pribéhu piidrZnych sil pro samostat=-
né chytade - I1/3
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Obr. 6,28, Vyhodnoceni priib&hu pﬂidrinych'sil pro samostat-
né chytade - 11/0
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‘Na obr. 6.29 je uvedeno vyhodnoceni pridbéhu pridrZnych sil
pro konstrukéini alternativu II/0 pro samotny prvni a desaty
chytal pii zménd velikosti pFedpdti, M&feni byla provedena

pFi v§konu stroje 9 500 h~l.

2.0
kF

o \10 CHYTAC

_ P=9500 K'
16 .
N
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1,2 ' \\

10| 3800 6500 10300] —k, [Nmmi']

g 20 39 A Fo [ N ]

Obr. 6.29, Vyhodnoceni priibdhu pfidrinfch sil chytafd pfi
rizném predpéti pruziny chytald - Fo

Dle provedenych méfen{ lze zhodnotit:

1, Chovéni samotného chytale v podminkdch, kdy torzni a ohy-
bové kmity hifdele chytald jsou minimilni,
ZatiZeni hfidelé chytald od jednoho chytale a dynamickych
sil vznikajfoich merovnomérnym otdéonim hifdele chytadd
a objimek zfejmé vyvolalo zcela nepatrné kmity hiidele,
které se na pridbdhu pridriné sily prakticky neprojevily,
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Charakter pribéhu pfidriné sily je téméF shodn§ a nezé-
vigly na umisténi chytale na hif{ideli.(Pridbsh F, je pribliZ=-
né shodny jako u prvniho chytade kompletn{ soustavy).
To potvrdilo pfedpoklad, Ze na pridbsh pridringch sil chy-
tadd majf vliv torzn{ a ohybové kmity hif{dele vybuzené
predeviim téméF skokovou zmdnou zat{Zeni hridele od pruZin
Jjednotlivych chytadd,

2, Vliv momentu setrvaénosti chytafe s dridkem a pfedpétl
pruZziny chytade. ]
Moment setrvadinosti chytale a velikost pfedpdti pruiiny
chytafe neni{ moZno chdpat oddélend., Je-li voleno dostatelnd
velké piedpdti pruZiny, vykdZe i pomdrnd hmotny chytal
pifiznivé dynamické viastnosti, V8tE1 pledpdti a tedy i vatsf
zatiZeni hiidele chytald se §éak v systému s plofm poltem
chytaéd projevi tim, Ze vybudi intenzivni kmity hiidele,
(Pokud tento nen{ dostateénd dimensovén).

3. Méfeni ﬁamotného chytade a jeho vysledky byly vzaty za ziklad
piinteatovani adekvAtnosti zvoleného v§poditového modelu
(vii kap, 5).

o) Mdrfeni chytalového systému se zesilenym priimérem hifdele ~TI/4

Méfeni byla provedena opét na zkuSebnim zaifizeni popsa-
ném v kap. 6.2.1. HFidel chytadd byl zesflen ze 17 na 25 mm
a uloZen na péti podporach. U chytalové soustavy bylo zacho-
vdno geometrické usporddédni i ostatni uréujici parametry (Ic,
TR
vého systému v piiéném fezu je na obr. 6.30.

k kp) jako u alternativy I1/3. Uspofddéni chytado-

V obr. 6,31 je vyhodnocen pribéh Fc pro alternativu se zesfle-
nym hif{delem II/4 (plnou &arou)a pro alternativu II/3 s pidvod=
nim primérem hifdele (&4rkovand).
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Obr. 6.31. Vyhodnoceni pribdhu pifdrZngch sil - 11/3, 11/4
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Chytalovd soustava II/4 byla dmyslné navriena shodné
se soustavou II/3, To umoZnuje vyhodnotit vliv zes{leni
hifidele,
Visledky mdfeni potvrzuji pfiznivy vliv zesileni hifidele.
ZlepSeni se projevilo pfedevdim v docileni téméF shodného,
pfiznivého pribshu piidringch sil u vSech chytadd., Tuzsfl
hifidel ddvd kromd toho pFedpoklady pro uziti vysifho predpéti
pruZin chytald. Zesileni hfidole m& za nidsledek pouze nepatr-
né zvydeni dynamickych sil (pohyb hiidele s objimkami je ply-

nuly aZ do jeho zastaveni).

6.3, Dals{i poznatkvy z méreni

a) Vliv seffzeni chytalového systému

Pfedpis pro seffzeni jednotlivfch chytadd stanovi jejich
soufasny dosed na dorazy. PFi viech m&fenich byla sef{zenf
ténov&nn maximédln{ pozornost, nebof byl zjiétén v§znamny§ viiv
sofizeni na prdb&h pfidrinfch sil chytaéd.

MéFenim bylo prokdzéno,Ze zvlasf nepfizni;é se projevi
opozdghy dosed chytale ( ve srovnéni s ostatnimi chytali) na
doraz. Napf. pfi mdfeni konstrukini alternativy II/4 pfi v§=-
konu 9500 b~} byl druhf chytal zpoZdén o 2° pootodeni vadky,
Toto zpoZddni dosedu chytale na doraz mélo za ndsledek zménu
koeficientu kF z hodnoty 1,2 (pfi piesném doaedu) fia hodnotu
2,0,

Naopak bylo prokézéno, Ze pfedfasny dosed chytale na do=-
raz m4 ze ndsledek spife zlepfeni prdbéhu pfidriné sily,

b) Usek drieni tiskového archu
Po uzavieni chytadd najede kladitka vahadla na vndjsi

kr;hovou dréhu vaéky a chytate by mdly v této fazi vykazovat
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konstantni pridrinou silu.

Méfeni prokdzala, 2e velikost pfidriné sily se v této
oblasti méni a to v souladu s odchylkami od kruhovitosti '
kruhové dréhy vadky, Mafenim byly prokédzény odchylky od kru-
hovitosti u pouZitych valek aZ cca 0,1 mm, Zmény ve velikosti
pfidriné sily pfitom &inily 2 - 40% Jmenovité piidriné sily.
Takto vfrazné koliséni piidriné sily je umoindno Zepovim tfenim
mezi dridkem chytale a hiffdelem chytad, Dochdzi-li ¥ uat&lé-
ném stava k mikropohybu h#{dele vlivem nekruhovitosti vadky,
pfenese se tento pohyb z&4sti pifimo na dridk chytale., Zména
velikosti pfidriné sily je pak z4visld na ohybové tuhosti
chytadp;, momentu Cepového tieni a velikosti odchylek od kru-'
hovitosti pffslufné &dsti vaiky. '

Nepfizniv® se projevuje 1'pfilié hrubé opracovini vndjsi
kruhové dréhy valky. Ndsledkem toho kmitd velikost pifdrZné
pily okolo jmenovité hodnoty, Amplituda kmitfi roste s tuhostt
chytale. I w tomto pfipadd dochdzi k pfenosu mikropohybu kla-
didky prostfednictvim depového tieni pfimo na chytads

K eliminaci tdchto nepffiznivfch viivll je zapotFfebi provést
vnd J&1 kruhovou dridhu valky broudenou s minimédlnimi odehylkami

od kruhovitosti,

o) Otviréni chytatd

Pokles pfidriné sily chytaéd na nulu je -plynuly. V§jimku
tvoi{ pripady, kdy z divodd uvedenych v odst. b) této kapito=-
ly, je pfidrZind sila zvy3ena tdinkem momentu depového tieni.
VY tomto pripadd dojde nejprve k poklesu tohoto pfirnitku pri=
dr2né sily a po kritkeé prodlevd k plynulému poklesu na nulovow
hoénotu.

d) Opakovatelnost jednotlivych méfent
Hodnoty P. , Pgtat’ kF uvedené v kap, 6 jsou zjisStény



vidy jako prdmdrné hodnoty ze ti{ a vice méfeni. V¥sledky
Jednotlivych mdFeni byly pfi nezmdnéanfch podminkéch méfeni
prakticky shodné. V§jimku v tomto sméru &inila mdfeni s vaﬁ-

ey

kRou A (viz kap. 6.1), kde rozptyl namdfenfch hodnot byl vatsi,

Gedo ZAvér

' V rémedi experimentélniho vfzkumu dynamick ych vlastnosti
chytadovfch systémd byly hndnocenygsyntémy pouZivanéd na stqu
Ji 4D 724 (alternativa 1/0, 11/0). -
: Provedend méfeni prokézala, Ze chytalov§ systém pouZiva=-

“nf u tlakového viloe prvni tickové jednotky (I/0) je pfiliﬁ

&

" béh piidrzné aily jJiZ pii vykonu 6000 h

“si chytalfl a krdpé toho dochfizi ke znadn¢ym posuvim chytaéd
po dorazech. Yelikoht tdchto posuvll je znafnd zAvisld na vie ‘

poddajny. V disledku toho neni zaruleno pfi pledsn{ spoledné
drZeni archu’ pfi maximdlnich pRidrinfch siléich preddvajicich

koad stroje.
Vlastnosti chytadového systému tlakového Vilce druhé tis-
kové Jednotky jsou zcela odliZné, Tyto typy chytaél jsou vzhle~

" dem ke svému geometrickému uspoféddidni (misto vetknutl uhytdﬁa)
" velmi citlivé ma torzni a ohybové kmity hifdele chytail. Pri=

1 nedéva pitedpoklady

-pru'p?elné preddni.(ky = 1, 85). Naproti tomu se tytu chytale

"'vyzgnéuji prakticky nulovymi posuvy chytald po dorazsch.

Po rozboru v¢sledkd jednotlivych méFfeni byly postupné
nafrhOVany a odzkoudeny nové typy chytadovych soustav. Novd
navriené chytalové soustavy maji zv§3enou tuhost chytaZd

a'hiidele chytald a Enizuny moment setrvadnosti chytale s drid-
kem , Dynamické vlastnosti jeou podstatnd lepsi neZ u soustav

plvodnich, Koeficient kp se pohybuje v mezich 1,2 -~ 1,4 v rozf FR3

LY
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sahy vikond 7 000 aZ 12 Q0O h'I, Posuvy po dorazech jsou

ainimdlni a témdf nezdvislé na vykonu stroje.

PFestoZe bylo dosaZeno vyrazného zlepdenti dynamickfch’
viastnosti, nelze oznafit uvedené soustavy za optimalni,

Nehyl zde napf, dosud eliminovdn vliv wiile v uloZeni drZéku

chytale, systémy I nebyly méfeny se zesilenym primérem hiidele

chyta&il. To pfedstavuje mj. jo&té dald{ moZnosti ke zlep&eni
dynsmickfch vlastnosti chytadovfchi soustav.

" V§sledky provdd&ného experimentdlniho vyzkumu lze zobeéhit
‘do nésledujicich pozn;tkﬁ a poZadavkl na kopstrukei chytalo=
v$ch systémis ‘ ' _ _'

1, Chytatovd soustava musi bjt dostatu&néltuhé. aby bylo mog-
né dogdhnout urlité hodnoty thlu spolelného drieni archu
pfi jmano?itych piidringch sildch chytaéd.

2, Dynamické vlastnosti samotného chytale, jehoZ puhyb jo fizen
hezkreslenou zdvihovou zdvislosti vatky, omusi zajistit co
nojlepsi pribéh pfidriné sily (kp —~1). '

3, Chytad umi{stény u hnaci vaﬁkyl{tj. v misté minimdlnich ohy-
Bbdvfch a torznfch kmitd hfidele chytald) vykazuje pfidliZnd
‘ghodné dynamické vlastnosti jako soustava s Jednim chyté&gm.

4, V3echny chytale musi vykazovat pfibliZnd stejné dynamické
vlastnosti bez ohlodu na jejich umistdnf nahFfdeli chyta-
&3, Podminkou pro splnéni tohoto poZadavku je dbstnteéné

* ohybovd i torznd tuh§ chytafovy hiidel,

5, Chytadovy systém musi byt piesnd sefizen, tj. musi TR

zarulen soulasny dosed viech chytald na dorazy.

6, Volbu tuhosti'chyiaéﬂ, momentu setrvadnosti chytale s dridkem °

a pruliny chytale je nutno posuzovat komplexnd v souvislos-
ti slgaometrickfm uspofédéanim, tuhosti hiidele chytald,

gsoutiniteld smykového tfeni atd. Jednoznalné& lze doporuéit
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volbu mazimdin{ ohybové a torzni tuhosti hridele chytadi.
Volbu ostatnich parametr® lze ur#it optimalizaci skuted-
ného neba v§pottového modelu samotného chytaée. ‘

7. Vét3ina méfeni byla provedena bez tiskového archu. Dynamlc-

~ ké vlastnosti soustavy pfi vloZeném papiru mezi dorazy a chy-
tale se prilis nezméni. Dochdzi zFe jmd k vyrovnéni vlivu
zv§Seného tlumeni a zvySené dopadové rychlosti chytadd na
dorazy.

8. Zdvihov4 zévislost vaiky F{dici pohyb chytadd mus{ mit
plynuly pribéh zrychleni s minimdln{ maximdlni hodnotou
grychleni, l

9, Yalkovd drdha musi b§t po celém obvodu broudena a na vnéjéi
kruhové drdze ( chytale uzavieny) musi vykazovat Qin}g@lﬂi
edehylky cd kruhovitosti.

10. Pruiina piitlaéujici vahadlo s kladilkou k vadce musi za=-
Jieatit saély styk kladlékg s valkowvou drahou,

Dynemick¢ vlastnosti chytafovfch systémd maji s rostouci-..
=i v§kony tiskovyoh strojd stdle vdtS{ vyznem. Jejich zJisténi
Jo zaéhb prakticky pouze experimantalniﬁi metodami,

Navriend metodika m&feni Zasového pribéhu pPidrinfch sil chy=
tadd a jejich posuvil po dorazech se osvddiila. Visledky lze
pou2{t k objektivnimu hodnoceni chytalovfch systémd a k ndvrhu
novych systémd, které dava j{ pPedpoklady pro pifesnou funkecl

v poZadovaném rozsahu vykonu stroje.
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7.0, SHRNUT 4 ZHODNOCENT VYSLEDKU

V pfedchozich kapitoldch je proveden obdirny rozbor
problematiky chytadovych systémi. Nejddlezitsé jii visledky
uvedené v jednotlivych dil&ich z&vdrech jsou shrauty v né-
sledujici &asti,

V kapitole 3'je popsdn princip pfeddni tiskového archu mezi
dvéma rotujicimi vdlci a dva zdkladni principy chytadovych sy-
stémld, Jo navriena metodika volby ghometrického uspofddéni s
vyuZitim grafické pomdcky pro stanovenilnalohy osy h#fdele
chytadld, Ddle je navrien postup pfi ndvrhu zdvihové zavislos-
ti valfky chytald., Feji ndvrh vychdzi =z tzv, mezni zdviﬁové
z4vislosti, kterd je zpracovéna pro otvirani a zavirdni chyta-
&8, Zna&n? rozsah je vénovédn problematice volby hlu spoled-
ného drZeni archu, V kap. 3.7 je proveden podrobny rozbor defor-
.maci{ tiskového archu, vznikajicfch v ddsledku spolefného drZeni
archu a je uveden zpQdob sniZenf téchto deformac{ vhodnou vol-
bou polohy dorazli. To umoZnuje volit vdt3{ thel spolelného
drZenfarchu., Celd tato ¢dst je doloZena grafick¥m zpraco-
vénim vysledkd.

V kap. 4 je proveden vyiet konstruk&nich faktord, které
ovlivauji pfesnost transportu tiskového archu strojem.

Po rozboru téchto faktord jsou uvedeny ndvrhy na eliminovini
jojich nepFfiznivych vlivii, Je rozebrén a FeSen vliv geometrické-
ho uspofadani, vili, deformaci jednotliv§ch &lend éhytaéového
systému, pasivnich odporf a vliv umisténi pruZin chytadd.
V¢sledky lze shrnout::

1. Chytadovy systém by mdl byt navrien co nejtuzsi,

2, Vhodn¥m konstrukénim FeSenim je moZné eliminovat vliv

radidlnich wiil{ v uloZeni,
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3. PruZiny chytadd zafazené seriové do ndhonu chytadd ddva ji
lep3{ prfedpoklady pro pfesnou funkei chytadového systému,

neZ pruZiny zarazené paralelné,

V kap. 5 a 6 je proveden teoreticky a experimentélni
vyzkum dynamickjch vlastnosti chytafovfch soustav. Dynamické
vlastnosti jsou ﬁodnoceny pfedeviim podle prdbdhu pfidriné
sily chytaddl a podle velikosti posuvd chytadd po dorazech.
Vyzkum je aplikovén na chytalové sﬁhstavy tlakovych vélct
tiskového stroje AD 724, Vysledkem jsou nové navriend chyta=
tové systémy, které vykazuji podstatnd lep&i vlastnosti, neZ
systémy plvodni a déava ji pfedpoklady pro pfesnou funkci do v§-
konu stroje 12 000 h'l. Zobecndné vysledky méfeni jsou uvedeny
v kap. 6.4,

Navriend méfeni pro hodnoceni chytalovfch systémd se plnd os-
vddiila. Na zakladd tdchto méfeni lze jednoznalnd zhodnotit
pfedpoklady. chytalového systému pro splnéni poZadavkil klade-
nych na jeho funkeci. ;

Pro raciondlni postup pii optimalizaci chytafovfch systé-
md (z hlediska jejich dynamickych vlastnosti) lze doporudit
kombinaci experimentdlniho a teoretického vyzkumu. PPi optima=-
lizaci je vhodné vyjit z méfeni pfedbé&ind navrZeného chytale,
v jeho? konstrukénim provedeni jsou respektovana vSechna dopo-
ruden{ uvedend v kap. 3,4. Matematicky model prizplsobit vhod-
nou volbou f, fé tak, az vysledky jeho reSeni odpovidaji v§-
sledkdm experiment&lnd ziskaného pribshu F . Dile je moiZno
provést vlastn{ optimalizaci s pouZitim upravencého matematic-
kého modelu, PPitom je nutno dodrzet:

- minimdln{ hodnotu Fc stanovenou ze zati{Zen{ tiskového archu,
~ minimaln{ hodnotu tuhosti chytade (viz ddle bod 4).

Vy§sledky provedend optimalizace lze op&t ovérit méifenim,
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Pro ndvrh chytaového systému lze doporudit ndsledujici postup:
1. Volba geometrického usporddani - umisténi hifidele chytaid,

2. S ohledem na prostorové uspofddan{i volit co nejtuzif hiidel
chytatd,

Gy

3. Navrhnout polohu dorazll a stanovit pFf{pustny thel spoleé-
ného drZeni archu,

4. S ohledem na boiadovany thel spoleéného drZeni archu pFi
Jmenovitych hodnotdch prfidringch sil urlit minim&lni ohybo-
vou tuhost chytald. (Tuhost zad&i tasti chytale k, volit
co nejvyssi).

5. Nawvrh zdvihové zavislosti vadky.

6., Provedeni optimalizace jediného chytale s ohledem na dyna-
mické vlastnosti.

7. Konstrukénim FeSenim respektovat vSechny z4sady uvedensé
v kap. 4.

8. Ovifeni navrZend alternativy méfenim,

Chytalovy systém je posuzovdn z mnoha hledisek. PFfi volbd
ndkterfch konstrukénich parametrdi je nutno vzhi;dem k proti-
chddnfym poZadavkdm (plynoucim z rldznfych hledisek hodnocen{)
volit kompromisni fefSeni. To komplikuje ndvrh natolik, Ze se
pPedpokl4d4 pouziti vy3s uvedeného postupu v fad® syntetizu-
Jicich a analyzujicich krokd.

Nefo%enou problematikou, kterd se jiZ vymykd rozsahu préce, H
Je volba:

- minim4ln{ hodnoty pfidriné sily, kterou je moZné stanovit

na zaklads znalosti zatfZeni tiskového archu od kohesnich
a adhesnich sil vznikajicich v tiskovém procesu,
- minimaln{ hodnoty délky &inné plochy chytadd,

« mazimélnich pifipustnych deformac{ pFedni hrany archu.
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8.0, ZAVER

PfedloZend kandiddtsk4 disertaéni prace je prispdvkem

k reSeni chytafovfch systému archovych tiskov§ch stroji,

Tyto systémy pfimo ovlivauji dosaZenou kvalitu a vzhledem ke

své velmi ndrodné funkei se stavaji jednim z limitujfcich
faktord vfkonu tiskovych stroji.

Ci{le vytylené v uvodu prdce byly splnény. Hada dosaZenfch
v§sledkd jiZ byla prakticky vyuZita Adamovskymi strdjirnami,n.p.
Adamov,pfi inovaci stroje AD 724. Podklady potfebné pro konstruk-
ci chytatovych systéml byly ziskdny na zikladd teoretickfch roz-
bord a provedenych mdieni. Mdieni, kterd dosud nebyla v CSSR
provedena, poskytla objektivni informace o chovdni chytadovych
sousta¥ v dynamick$ch podminkich a‘JaJich vysledky spolu 8 v¥=
sledky teoretickfch rozbordl a prfi vyuZiti navrZeného matematic=-
kého modelu umoZnujif raciondlni optimalizaci nové navrhovangch
chytadovych systémi. _

ReSeni chytalov§ch systémd pro mederni vykonné tiskové
stroje ji% neni moZné provést pouze na zlkladd konstruktérské
rutiny a intuice. Racionalizace v konstrukci tdchto strojd, na
které jsou kladeny mimofadné vysoké poZadavky, si vyZaduje pouZi-
t{ tdch nejprogresivndjdfch prostiedki, jako jsou samolinné po-
&ftade, mdfeni na gpecielnich zkuSebnich zaffzenich aﬁod.

Vyuzit{ vgsledkd pFedloZené préce vytvaFi pfedpoklady pro
zv§Sent kvalitativnfich parametri tiskov§ch strojii vyrdbénfch,
v'Cssh. To dava predpoklady pro uplatnéni v zahranifni konkurenci
a upevndni vyznamného postaveni &eskoslovenského strojirenského

primyslu v exportu maloformatovych tiskovfch strojd.
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