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Zogznam pouZitych znadiek a symbolov

osovd vzdialenost, dI1%ka, hmaci &len
8irka ozubeného remena, hnaci &len
merné gata¥enie, materidlovéd kon3tanta, hlavovd véla

priemer, druZenie

rameno valivého odperu, hribka chrdta zuba, nedzny rozmer

sutinitel trenia

sti&inite? pridavnych sil od nepresnosti ozubenia
sifiniteY pridavnych sil od prevodov

prevodovy pomer

kinematicky prevodovy pomer medzi ¥lenmi x,y & pri ne-
hybnom &lene gz

centrdlne koleso diferenciflu /centrdlny &len/

d1%ka, rosstupovd vzdialeﬁcsf valéekov regulalného poTa
hmotnost, modul

otdéky, hnany &len

prietah, centrdlne koleso, merny tlak

regulovany prietah

polomer, undsal

satelit

&as

rychlost

vezdialenost osi lanka od paty zubu
tlak na vldkna

jednotkové posunutie gzdkladného profilu
po¢et zubov

dynamické dnosnost

priemer

sila, F, - axidlna, F.- radidlna, F,- normélovd
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tia¥ova sila

moment zotrvadnosti, Ired’ redukovany

sidinitel pridavaych gatafeni v ohybe, sudinitele:
Ky~ rézovy, Ki- magania, Ky~ dynamicky, K,- charakter
gatatenia, Kpo» Kpoa~ rogdelenie zataZenia mecdzi zuby,
KFﬂ’ Kﬂﬂ- rogdelenie zataienia po Birke, KF:? KHx’ cha-
rakter zataZenia

moment, indexy: 01 - od pasivnych odporov Vv prietahovom
pére, 02 - od pasivnych momentov V podévacom pare,

£ - treci{ moment loti{sk, v - valivy moment loZisk,

red - redukovany

vykon, ekvivalentné dynamické zatafenie

pritladnd sila

reakcia

plocha, polet vlékien, niera bezpelnosti

rotadny sufinitel

merné zatafenie girkové

prierezovy modul v xriteni

radidlny sifinitel

axidlny sudinitel, tvarovy sidinitel pevnoati v ohybe,
Yo - zdberovy, Y- vrubovy

tvarovy sulinitel pevnosti povrchu, Ty~ materidlu,

Ty~ rychlosti, ZR' drsnosti povrchu

xufeTové ozubenie

uhol zéberu

uwhol sklonu

uhol stipania skrutkovice

uhol rogstupného xuZeTa

uhlové zryjchlenie

W&innost
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uhol gzubov kulieXového ozubenia

momentovy pomer, stitinitel Casu chedu
si&initel napriamenosti

viskogita

Ludelfovo &islo

mernd hmotnost ,

norm&lové napitie, stredny povreh vlékna, GF«;' medza
inavy ozubenia v ohybe pri pulsujicom namdhaai,
5£°°~ medga Unavy povrchu
treei uhol

stidinitel Sirky ozubenia
uhlovd rychlost




1. VOD

Pre vystavbu rozvinutej socialistickej spolo€noisti, pre
rast jeJ] bohatatva a vzostup Zivotnej drovne nédZho Yudu mé
rozhodujici vysnam hospoddrska politika naZej strany. V Zies-
te]j pdtro&nici sme vstipili do nove] etapy, v ktorej sa na¥a
ekonomika vyvijala za zloZitejSich vmitornych a vonkajsich
hospodarskych podmienok.

Rast spololenskej vyroby si vyBaduje stdle vialZie ndroky
na vyu¥ivanie intengziwvnych rastovyeh faktorov, na efektivny
chod celého hospodérstva a na rozvoJ vyrobnych a nevyrobnych
oblasti. Tito vmitormi ndro&nost dalej zvysuji zdva¥né szmeny,
ku ktorym v poslednych rokoch doSloe vo svetovom hospoddrstve.
Verdetli svetové ceny surovin, paliv a energie. Zvrduji sa
po¥iadavky na kvalitu a techniekd udroveh vyrobkov. Preto je
naSou hlavnou idlohou vyrovnat sa s tymito novymi podmienka-
mi a po¥iadavkami, zdokonalit Btruktiru a zvysit Uroven na-
SeJ vyroby.

Sprédva Predsednictva UV KSC o pripravdch 7. pafiro&ného
pldnu sa zameriava na roghodujicejSie presadzovanie prechodu
k vyufivaniu intenzivnych faktorov ekonomického rastu, najmi
technického rogvoja. Z toho vychddzaji predbeiné d:irektivy,
kde hlavny dbéraz ¥ 7. patroénici sa bude kldst, okirem iného,
na rychlej¥ie a ZirSie uplathovanie technického rouzvoja a na
nevyhnutné zvySenie exportne] schopnosti naZe] ekonomiky.

KIi&ové postavenie v rozvoji nadrodného hospoddrstva 1 v 7.
patrodnici a v celom obdobi osemdesiatych rokov bude mat stro-
jérstvo. Pdjde o to, aby dalej bola posilnend iloha strojéar-
stva tak z hladiska uspoko jovania vmitornych potried pri pre-

sadzovani vedeckého rozvoja v spolofnosti a zabezpelovani Zi-
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votnej drovne, ako aj pri plneni vivozﬁ&ch uloh. Jeho v¥roda
md vzrdst shruba o polovicu. Preto pre nasledujice obdobie bu-
de rozhodujdi¢e v praxi intenszivme uplathiovat vysleiky vedecko
technického rozvoja, intenzivne inovevat pre zviZerie konku-
rendre] schegnoatirnaéich ¥vyrobkov na gehraniinych trhoch.
Vieobecne plati, Ze dovos surovinm, tochhiky, potravin a spo-
trebného tovaru s kapitalistiakjnh a rosvojovych krajin szé-
visi od nadiich v¥vosnfch mofnmosti. Vzhiadom k tomu, ¥e splne-
nie celkovjeh vivosnfch zémerov bude Saraz viac sévisiet od
strojérstva, nkasuje sa potreba, aby r&st stro jérskehe vyvo-
zu bol padatatne'vaééi ako v 5ieste] patrolnici.

Koncernovy podnik Elitex v Nitre paﬁri do rezortu stro jér-
sfvag Jeho ﬁlavni vfrobny progrém tvorf vyroba textilnych
strojov skaefch prstencovych rady SEP 140 S, SKP 225 K,

SKP 100 8, pretahovacich strojov rady NOVPOS a vjroby niekto-
rych komponentov do inych zariadeni v rémci koncernu Elitex.
Priéiy5q;§@rt v podniku predstavuje cca 10% 2 celkoiej vyro-
by. Pre urfehlcgé ziskanie dalBiech gabprani&nfch trhov ﬁlati
nevyhnuthiost inovovat vyrdbané zariada@ia.

| K dosiahnutiu néraénich.ciezov sld¥i 1 zadanie diplénpvej
préce "Einematika pridavného regulovaného prietahaového poXa'.
Rieéanieitcjté dlohy zapadéd do eelkového inovéénéha Procesu
na stroji BOVPOS R, kde hlavny dfras sa kladie na gvfSenie
vykonu raap.,produkcie, gzvydenie kvalithtiinych parametrov
sptaaovﬂm:néhe produktu a gvyisnie prevddzkovej spolahlivosti

stroja.




2. NEROVYNOMERNOS?® PRADIARSEKYCEH
PRODUEKTOV

Konelnym cielom ka!dého~spr;adaciehoAprocesu je wyrobit,
pekiaI‘mniﬁa. rovnomerné pradivo. Pod rovnomernostou rosumie-
me td hlavad peliadavku, aby podet vldkien v ka¥’dom Tubovornom
prierese vldkemného produktu bol praktieky konstantn§. Toto sa
vztahuje ako na dlhé, tak i na krédtke dseXky. Odchjlky smerom
k vatdiemu alebo msnifemu poltu vldkiem v priereze musia byt
&o najviac obmedsené. |

Strojové wvyroba priadsze v priemyslovom meritku sa prevédsza
viac ako 100 rokov a doteraz existujd dva vyskiSané spBsody,
ako dosjabmut v medsiproduktoch i v hotovej priadzi konStantny
polet vldkien v priefnom prierese. Tieto spésoby si drufenie

a reguléeia,
2.1. DRUZENIE

Drufenie Jje veImi jJednoduchy, ale 1&inny prostriedok, aby
prad iarske poloprodukty, hlawne praapn&.'mali etdlu Jemnost
a silasne sa dosiahlo dobré premieSanie vldkien. 8o sa tfka
druZenia, to je jednosnaine vfhngné, na druhej strane nikvﬁak
a] nedostatky. , / 9/
-~ Mnohondsobné drulenie je spojené s mnohondsobnym pretahova-
nim, %im ss vldkna uimoriadnef;apriannjﬁ,.60 neprispieva si=-
dr¥nosti prameha. Vgnikaji fa!i»ati 8 akrajovymi vldknami,
chlpatostow priadse a so snalneu ndbalovostou na valieky
pretahovacieho datrojenstva. | '
- Kafdé pretshovanie a jednotlivé prvky prietahového dstrojen-
stva vndia navé chyﬁy do prameha.
- Mnohon#&sobné prefahhvaniagj&'aré vldkna z hladiska 153

s,fi.?‘-v




pruZnosti pripadne skuleravenia v mnohych pripadoch neZiadice.
V si&asnosti, ked sa kladi velké niroky na dosishnutie kva-
1lity, hTadajui sa mo¥nosti na dosiahnutie konXtantne} jemnosti
polotovaru pri prechode pradiarnou pomocou reguladnéhe zaria-
denia, &im sa polet druZeni obmedzi. O tychto snahiéich, pouZit
v procese pretahovania regula®ného systému, svedZ{ bohatsd pa-
tentovd literatira. Z uvedeného spdsobu spracovdvania technic-
kych vlidkien vyplyva nutnost plynule kontrolovat mmefstvo
vlékien v prielnom prieregze polotovaru a na gzéklade tychto

dda jov prevddzat prislu3né opravy.
2.2. REGULOVANY PRIETAH

Reguldcia rovnomernosti vldkenmnych pramenov je ¢d8sledok
gvySujicich sa poZiadaviek v textilnej vyrobe, adby pri racio-
ndlnej vyrobe sa stdle zlepfovala kvalita vyrobkov. Znamend
to, aby v pradiarnach bola dosahovand vad¥ia rovnomernost
pri sudasnom skracovani vyrobného procesu.

Zvysenie rovnomernosti i hospoddrnosti pri ziskevani vl4-
kennych polotovarov a priadze je mo¥né dosiahnut peuZitim
vhodnych gariadeni na pretahovacich strojoch, kde ga rozdie-
ly hmotne) merovmomernosti vyrovmdvaji zmenou prietahu. Prin-
cip kaZdého regulalného systému spoliva v tom, Ze kontrolné
zariadenie ziskava informdcie o odehylke rovnomerncsti prame-
ha a na zéklade nej riadiace a reguladné zariadenie timerne
meni hodnotu veliliny ak&ného &lena. U pretahovacich strojov
je to otddava rychlost pretahovacieho valca.

BeZne pouZivané pretahovacie stroje v ddsledku konStantne
griadenej hodnoty prietahu nie su schopné tiplne zlepZit rov-
nomernost vyrdbaného prameha, predpriadze, &i priadze. Ked sa

pretahovaciemu dstrojenstvu predlo¥{ vldkenny matexidl, ktory
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md v priednom prierese rdzne mmeZstvo vldkien, prejav{ sa té-

to nerovnomernost i po pretahovani, oviem bude ivmernd tomato
pretahovaniu, Okrem toho, ka%dé pretahovacie ustrojenstvo ake
také, vytvéra dal¥iu nerovnomernost na krdtkych \se¥kdeh.
PodTa doterajSieho stavu techniky m8Zeme u pretahovasich
strojov rogdelit reguldciu rovmomernosti vldkennfch produktov:
a/ PodTa sp8sobu siskavania a ¥yhodnocovania informficif o ne~
rovnomernosti prameha. |
Kakdaé reguladné sariadentn nﬁ dve podestatné éastl. Je to
snimad, t.J. kontrélné a meracie ustrojenstvo a :riadface
' a regula¥né gariadenie.
Snima€ kontroluje prielny prieres vlikenmdho produk-
tu, ktory sa md v prietahovom poli pretahovacieho stroja
grovnomernit. PodYa principu merania priereszu vldkenného
produktu to nﬁin byt: _
- mechanické snimade s raznyni tvarni valcéekor,
- meranie odperu vgduchu zhuntcnjn vldkennym proﬂuktua.
- meranie hribky fotobunkou,
- n&rania hribky kapacitné,
- meranie pmocaﬁ/é- Ziarila. ‘
Najtastej8ie sa pouZiva na kemtrolu prierezu valee s dréd¥kou,
do kitorej zasahuje pohyblivéd kladi¥ka, ktord vytvéra v drés-
ke 3tvoruhelnikovy prierez vyplmeny vlsknami prechédszajice-
ho produktu.
Riadiace a- f eguwuladneé zariadenie sa po-
ugiva v a;eaeni 8 kontrolnym. Bfve mechanické, Preumatické,
| hydraulieké, elektrické alche elektromické. Roghedujfcim
. pre druh riadiacehe a rngnlaéaih@ uyatému Je vo vikESine
pripadoch primeip, podTa ktopého je peuZité meracie a kon
tralaé‘ésﬁrojanatia. ledbo fa‘pnakytujc merané hodaoty u¥
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vo vhodnej forme. VZeobecne plati, Ze meraci &ldnok /sni-
ma%/ je o jeden stupeh, t.j. o rédovi velilinu presnejs{,
neZ nasledujici element riadiacehe a regulalnéhc gariadenia.
b/ PodXa polohy ak¥ného &lena.
U pretahovacieh atrojov je to regula&ny pretahovae{ valec,
ktory mb6%e byt umiestneny na vstupe alebo vysture prieta-
hového poY¥a, alebo pred hlavnym prietahovym porcm v pri-
davnem regulalnem poli.
¢/ PodTa pohonru ak¥ného ¥lena.
M6%e byt pohon s priamou vigbou na hlavny pohon /cez va-
ridtor/, so samostatnym pohonom /3pecidlnymi reguladnymi
elektrometormi/, kombinovanym sp8sobom pokonu /eZ{itenim
otéd&ok hlavného pohonu s otddkami reguladného elektremoto-
ra cez diferencidl/.
d/ PodTa voIby poltu regulovanych pramenov.
Poufiva sa reguldeia Zastil pramefov /pri drufeni 6 sa po-
ufiva reguldcia dvoch alebo troch pramenov/ a regulécia
vietkjch pramefov.
Praktické pou¥itie zariadeni sldﬁiacich k pretabovaniu a sa-
mo¥innému zrovnomerneniu vlédkenného pramena je podnmienené po-
Yiadavkami 8 ohTadom na presnost, hospoddrnost, jednoduchost,

a spoTahlivost prevédzky.

53, RYCHILOBEZNY PREPTAHOVACI STROJ
S REGULACNIM ADAPPTOROM
3.1. DOVODY ZAVADZANIA

Technoldgia bezvretenového pradenia kladie velké ndroky na
rovnomernost predkladaného pramefha, hlavne jemnosti v dlhfch

a krétkych tdselkdeh.
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Obdobne je to vBak 1 v klasickcn}pradeni.

pri sésobovani mykacich gtrojov surovinou ga v silasnosti
toraz viac pouliva vlodkové gdsobovanie /bezstolkova dodévka/.
Odpadnutim peddlového reguldtora odpadol tieZ podstatny ele-
ment pre vyrobu rovnomerného mykaného pramena, Co spdsobuje,
¥e sa dosahuje men¥ia stabilita jemnosti v§stupného prameha
od mykacich gtrojov. Z toho dﬁvodu'sa reguldcisa prevddga na
jnom mieste V spriadacom procese. Ak sa uskutotnuje proces re-
gulécie jemnosti prameha VO vystupe stroja, kde ai g technolo-
gickéno hTadiska vysoké odtahové rychleosti, st kladené vysoké
‘ néroky na obvedy gutomaticke] regulécie, prédovéetl:im pokial
sa tyka dynamickyeh viestnosti a ndrokov na energiu a to do
jste) miery obmedzuje 1 rossah dosaZiteInych parametirove. Tie-
to wysoké naroky na reguldciu sa nepriaznivo premistaji do ce-
ny stroje.

7 uvedenyeh ddvodov sa u popredmnych vyrobecov komplexnyech
technologickych strojnych gariadeni pradiarni pre:avuje sna-
ha presunit reguléciu jemnosti prameha do oblasti nigsich
rychlosti, t.j. na zadiatok vyrobného procesu a to na mykacie
‘ ' stroje, aledo na vstup do pretahovacieho stroja v 1. pasdii

pretahovania.

3.2 CHARAKTERISTIKA VYROBKU A SUBASNY STAV

Stroj BOVEOS R Jje dvojvyvodovy rjchlobeiny prefahovaci
stroj, na oboch vyvodoch vybaveny samostatnymi regula&nymi
adaptérmi 8 chrbticovym navddzac{m rédmom a automatickou vyme-
nou kanwi. Sifésovost pridavného zariadenia s vlastnym preta-
hovacim strojom Je gabespelend pripojenim pridavného gariade~-
nia na hlavny pohen.

Jeho funkciou Je drufenim a reguldciou zlep8it rovnomernost

e




nmotnosti mykaného prameha v dIhgeh tdselkdch /1 m a dlngie/
a pretahovaniam v pretahovacom poli dosishnut vyssi stupen pa-
ralelizdcie jedmotlivjch vldkien vo vmitorne] Struktire vyré-
baného pramehia. Regula¥ny adaptor je umiestneny na navédgacom
réme pred vstupom sviisku mykanjfeh pramenov do hlavréhe prie-

tahového peoYa.
Stroj} je mo¥né prevddskovat aj s vypnutou automatickou re-

guléciou. Potom pridavné regulované prietahové pole pracuje
iba so sékladnym prietahom. |

V stlasnosti je stroj NOVPOS R v ¥tédiuw priprav pre sério-
vi vjroba v prevedeni pre I. pasél.

3.2.1. Hlavné techmické parametre stroja NOVPOS 1R.

Polet vyvedov stroja ' 2

Celkovy prietah stroja 35 = 10

Dru¥enie 6

Podet regulovanfeh pramehov 6

Jemnost prameha na vstupe 2,85 - 5,9 ktox
Jemnost pramena na vystupe 2,85 - 5,9 ktex
Odvédsacia r¥chlost pre da 85 - 450 m/mia

Pre chemické materidly 85 - 350 m/min

D1%ka spracov. 3tapTu resp. strihu 27 - 65 mm

Prietahové pole hlawvné 3/4

Prietahové pole regulalné 2/2

Regulainf rossah 220%

Eanve na vstupe g 400 - 1000 x 1 200 mm
Kanve na vystupe g 400, 500 x 1 200 mm
Polet zdsobnFch keniev na vystupe 1 x 2

Hmotnost stroja eca 3 230 kg

Pritlak pritla&nych valcov pruZinovy
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sti vyrébaného

2., Vikom gtroja.
1814 na volbe jemno

ukcia strojae Je zdv
po‘iitej odvadsace

impédlnu odvédzao iu.

po materidlv je paxinmdlny v§kon strojat
2 100% ba S vystupmon jemnostou 5 ktex

- Pre pramen
stroja je 200 - 210 kg/hod.
00% da 8 y§stupnou Je

_ pre pramen 1

xon stroje je 11
- Pre prsuni,1oox PESs 8 vistupnot je

stroje Je 155 ks/hozd.
- Pre pramed 100% PESs 8
on strojs je 90 xg/hod .

3.2

Prod

3 rjchlostl.
yuhu sprac ovévané-

prameha 2
rfchlost podla d

Pre maX
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mnoatou 2,8 xtpx ®ax. v~
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kané a pretanovené pramene 20
stri-

sa spracovévagﬁ ny
p 8 dal¥kou gi.aplu TESBD.

Ra stroll
ebo strifovyeh vldkie

étap!ovfeh 8l

nu v ra“ﬁi 27 - 65 mm.
mmha spr&covév

100)‘ PSSS a ich zmes
Jams‘t‘ predkladanych mﬂd\bv v rogmedzit

- Pre 100% ba 2,85 - S,Qﬂu"
e 2985 bt 5.9 kiexs

anych umiilev- 100% ba, 100% YSs,

i v réznom meentuﬁlnom gloZeni.

- Pre smesi ba/VSs s prevahou
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denia zaradenj ako nasledujica pasé} spracovania textilngch
pramefiov so EtapXovyeh a striisfch vlédkien z mykacieh etrojov.
Jeho hlavnoun funkciou je regulécioun a drufenim zvyEit rovnomer-
nost a zalstit stabilitu.vjstu@nej hmotnosti vyréddenych prame-
fov, ako aj) paralelizédcia jedn§tlivieh vldkien v prameni. Na
stroji je tieZ moiné prevédszat mieSanie pramenov g rognych
druhov textilnjch vldkien, népr. prirodnfch so syntetickymi

a iné. Pri poufiti prefahofaciﬁh strojov na mieSanie Je nutné
previest niekoIko pasdifi prefahovania a je zévislé na danej
technolégii a pa!adéVanich vlastnostiach produktu. Obvykle
pretahovaei‘cﬁrca 8 reguldciou je saradeny v 1. paséii preta-
>hovania a sa nim nasledujice paséfe si neregulovani. Je vEak
moZné poukitie oboch pasé#i s reguldciou. Naviizujicou operé-
ciou na pretahovanie je predpriadanie na kridlovyelr strojoch
pri klasickom pradeni, alebo dépriadanie ne dezvretenovych do-
priadacieh strojoeh pri besvretenovom pradeni. Straje sa ob-
vykle'sara&u:ﬁ do pripravédrenskych liniek pre pradiarme.

4. PR1DAVEE REGULOYVYANE
PRIETAHOYE POLE
4.1. SOCASHY STAV

Pridavné regulované prietahové pole je adaptalnfm gariade-
nim k neregulovanému prefahevié;cmn stroju NOVPOS usiestnenym
pred vstupem do hlawvného pristahového poT¥a, ktorého hlavnou
dlohou je yyrowna® hmotmi nerérnaacrnésv mykaného pramefna
v dlhjch dsedkéoh ¥ rozmedsz{ 220% tak, aby odchylky hmotnosti
v dlhjch deedkéch v§stupného prameha zo stroja beii mensie
ako 325; Regule

gi:;prieﬁahGVi.pala po druZeni reguluje vietky
_spracovévané pramene. Zékladné mastavenie prietaht. je pp= 1,38.
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Kinematické rieXenie prevodu a pohonu regula&néhs adaptora
je prevedené pre odvddzaciu rychlost 450 m.mii1.
Regula®né prietahové pole pogostdva:

z nosného rému

- prietahového poYa s premennou veTkostou prietahu
- navddzacieho zariadenia

- mechanického snima&a

- regulédtora pramena

- regula&ného elektromotora s prevodovkou

- kufeTového diferencidlu

- elektrickyech riadiacich a silovych obvodov

- elektrickych zardZok

- kapotale

4.1.1. Cinnost regulécie.

Regula¥né prietahové pole ako regulovami sistavv tvori dvo-
jica vstupnych a vystupnfch vallekov, teda prietahcvé pole ty-
pu 2/2. Vystupné val¥eky sd pohdhané od hlavného pohoru preta-
hovacieho stroja konitantnou otéd&avou rychlostou pomocou pre-
vodu zubovymi remehmi. AkZnou velilinou regulovaného poYa je
otéZavé rychlost vstupného pdru valdekov pohdnanych cez mecha-
nicky diferencidl. Jednu sloZku dtééavej rychlosti tvori rych-
lost kon3tantnéd od hlavného pohonu a druhd premenl:vd otd¥ava
rychlost reguladného elektromotora. Pre vyuZitie otdZock regu-
ladného elektromotora je medzi diferencidlom a regula&nym elek-
tromotorom pouzity samosvorny zdvitovkovy prevod s hodnotou

prevodového pomeru i = 22.

4.1.2. Princip &innosti /Obrdzok &. 1/
Snima& regulovanej veliliny, ktorym je dvojica val&ekov,
snime okamZity prierez /geometricki polohu/ pramehs. V pre-
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vodniku neelektricka veli&ina /prieresg prameha/ sa prevéadsa

na elektrickd veliZinu, napatie, ktoré je na vystupe £ prevod-
nika vmerné snimanému prierezu. V pomocnych obvodoch je toto
napatie upravené /korigované/ v gévislosti na odvddsace] rych-
losti a priefahm reguladného pola. Pakto upravené napitie sa
na vstupe reguldtora prameha porovnéva s napdtim ¢mernym veI-
kosti Ziadanej hodnoily pramefa. Tym viniké regulatnd odchylka
pre riadenie reguldtora otéave] rychlosti. Reguliitor étééavej
rychlosti tyori 8 riadenym usmerhovafom, jednosmernym motorom
a tachodynamom uzavreti regula¥mi slulku. Potrebn;j zédsah do
do rggula&ného pola Je prevedeny reguladnym motorom cez zdvi-
tovkovd prevodovku a kufeTYovy diferencial. Reguldcia stroja

teda tvori usavreti sluku.

5, POROVHNANIE PARAMETROV
AUTOMATICEKEJ REGULACTIE
STROJA NOVPOS R
SO ZAHRANICNIMNMI STROJMI

Na vystave ITMA 1979 Vv HANNOVERI vystavovalo 13 firiem
pretahovacle stroje spracovévajice mykany pramen / 10 /.

U jednotlivyeh strojov boll pou%ité regulécie, ktoré moi-
no rozdelit podla pouZitého snimaZa a miesta regula®ného péru
valdekov do tychto skupin:

- Pneumaticky snimal zabudovany v zhustovali pramena.
Regulovany Jje vystupny ryhovany vallek prietahového pola.
Tento spdsob vyvinula firma Zellweger Uster a pouZiva ho
viacero vyrobcov /Rietter, VOUK a iné/.

- Mechanicky kladkovy snimad umiestneny na vstupe do stroja.
Regulovany Je vallek prietahového poTa prvy zo strany vstu-

pu. Tento spdsod reguldcie poufiva firma Schubert - Salzer.




- Mechanicky kladkovy snimal umiestneny na vstupe do astroja,
pred ktorym je pridavné regula¥né prietahové pole /systém 2/2/
Reguluje sa vstupny pdr valZekov a ndsledne cely vstup.»Piin-
cip pou¥iva firmes Zinser a je pou¥ity i na stroji FOVPOS R.

- Dva snimaZe - jeden pneumaticky v shustovali prameha na vy~
stupe zo stroja, druhy kapaciiny na vstupe do stroja.
Reguluje sa vystupny ryhoveny vallek & aj vstupny. Tento
princip regulédcie predstavuje vyk3{ stupen oproti predché-
dgajicim systémom.

Odvéddzacie rychlosti u stroja NOVPOS R pre 100% ba 450 m.miR'

a pre 100% PESs 300 m.mif'

8d na rovnakej vrovni ako vé&3ina
konkurenénych strojov, lern firmy Platt S.L. a Schutert - Salzer
80 svojimi strojmi uvddzaji odvddsaciu rychlost 50C m.min'.

Regula¥ny rossah 120% poufivaji okrem stroja NOVPOS R firmy
Schubert - Salger a Zinser. Dal3{ vyrobcovia uddvajy zvadsa
rozsah reguldeie 125% a viac.

Z porovnania parametrov autematicke] reguldcie rretahovacie~
ho stroja NOVPOS R 80 zahranidnymi prefahovacimi regula&nymi
strojmi mo¥no konstatovat, Ze stroj NOVPOS R asvojimi paramet-
rami zodpovedd obdobnym konkurenZnym strojom predvedenym na

vystave ITMA 1979.
6. POSTUP ANALYTICXKXEHO RIESENTIA

V idvodne] kapitole analytického riedienia zavddzame obecné
vatahy pre regulované pretahovanie. RieZenie zdkladnyeh vzta-
hov regula&ného pretahovania pre reguldciu Zasti pramefov uvéd-
dzame z toho dbvodu, Ze v doterajSich literdrmych pudlikdcideh
pre prietah v naBej literatdre nebola regulécia Sasti prame-
nov matematicky popisand.

PodTa gadania riedime kinematiku pridavného regulaZného
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prietahového pola wiitane pohonov. Pri vypotte uvalivjeme 8 exis-
tujtcimi prevodmi od hlavného stroja na regulacnj acaptor vii-
tane prevodu ¥ regulaénﬁnfadﬁptore.,?re‘nové kinemat:ické pome-
ry previdsame potrebaé menmy prevodu pre Ztandardné nastavenie
celkového prietahu stroja.

7 vypotitanych kximematickich pomerov od hlavného pohonu ure
tujeme kimematické pomery v diferencifle pre zékladné nastave-
nie prietahu pp= 1,5 a pre reguléciu prietahu *25%, SyZasne
previdsane priasknu moZnosti pousitia alternativnych typov di-
feranciilnvvshradonAk existujicemu typu na stroji ROVPOS R.

Pri vypolte silovjch pomerov v regulainom adaptcre vyehédsa—
pe s existujicich hodnbt /rosmerov, hmotnosti, atd, poufitych
sgtrojovich sitiastok v regulatnom adaptore a vipotet prevédsa-
me 28 najnepriaznivej&ieha stavu, ktoxy mdie v gar:iaden{ na-
stat.

Po zisteni silowjch pomerov ¥ regulainom adaptowre prcvedie—
me kontrelny geometricky a pevnostny vypolet ogubeaia kufelo-
vého diferencidluv, pevnosini kontrolw hriadeTa najviac naméha-
ného centrélneho Slena v kuleTovom diferencifle, kentrolu tx-
vaniivesti loEisk v diferenciéle a kontrolu najviac namdhanych
pier v diferencidle. '

Pre vyufitie rossabu oté&ok ragnla&ného elektrcmotora medzi

elektromotoronr a dixerenciélen navrhulene geometrjcky a pevnos—

- tne sévitovkovy prevod.

Po zisteni silevyech ponerei'v sévitovkovom sikolepi kantro;
lujeme trvanlivost loZisk sévitevkovéﬁn»prevodn.

2 vjsledkow analytického riedenia navrhneme kondtrukiné
dpravy difevemciflim. o




72.2L8KLADNE VZTAHY REGULOVARN EHO
PRETAHOVANTIA

Sp6sob rielenia bude prevedeny aliernativne tak, #e budi
regulované v prvej alternative dva pramene, zostédva Jice budd
vstupova¥ do stroja ako neregulované. V druhe] alternative
bude regulovanych vSetkjch Zest pramenov. Z vysledkov anali-
tiekého riedenia postdime mo%nost pou#itia regulécie Zasti

pramenov pre gékladné nastavenie prietahu PR= 1,5.
7.1. REGULACIA 8ASTI PRAMEROV

I. alternativa.
Zdkladny vztah pre prietah
Tex1

P = / 1/

Tex2

Pre idedlne regulované prietahové pole musi pla:it pod-
mienka pre vystupny pramen
Tex,= konitante
Vystupnd hodnota sumérnej jemnosti pramena je dand sictom
hmotnosti pramefiov neprechédgzajicich regulainym prietahovym
poTom / X / a hmotnosti pramehov prechddzajfiicich regulalnym
polom / Y /.

-~

Y.Tex1
Tex2= X.Tex1 +

Pr

Potom celkovy prietah v regulalnom poli

/ X+Y1/ Tex,
I.Tex1

p::

X.Tex‘+
PR




Pre drulenie 8 poStom pramenov /d/ = 6 a voIbe po&tu regulo-
vanfch pramefiov Y = 2, nadobudne obecny vstah pre celkovf
prietah regulovaného pola

po Yprave

P = «

2+ﬁ
Z obecnej rovnice uriime definidny obor a priebeh funkeie
k

1

y-
1

ke y = p, x % By (1)
Kt 3 -

potom
2"""*0 .v»x#‘%;'-“%

-Ht/-cb :‘%/U/“i‘ésﬁl

" Hodnota eelkového prietahu, ked x—=o0

Punkcia né asymtetn - dotyéaie& v nekonelnu, ked
‘ k, '
lim -ﬁ----—--%u1,5
x~unk2*._ k2 |
Pre prefahovanie plati p@duiaﬁka, Ze ninimédlny priotah mua{

byt pE 1.
Potom  y E 1

dosadenim do vstehu (1) dostaneme

. - . X L
"'*’ﬁ?i tﬂd31~!m-3-1~ ab-;ivakz
}?z* x k3
Pﬁt“ x s ;*J kz 1 = 1 X € <1 ’ZQSQOQQN;OC)
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Tabulka &.1
x |-2 |-1,5]-1 [-0.%0,2[ o |1 f1,5]2 | 5|4
y | 2 |2,2]3 [ F1,5] o]t [1,12]1,2]1,28]1,33

Pre gvolent alternativa regulovania dvoch pramefov a nere-

gulovanych Styroch, bude mat fumkeia nasledovny priebeh:
14

S v d
A 2,25 . Obeésok &.2
| " _
1,28F= = _.—.aaa-..._l ‘
| T T | | j
I // I } I l :
! l 025 Y L | L _
2 -1,5 -05 |/ 1 1,5 2 3 4 x
I
! ;
1 | -1/5

VghYadom na zékladné nastavenia celkového regulovaného
prietabu p « 1,5 s meZnostou regulécie ¥ 25% dané sadanim
diplomove] prieq; 3a4nvedenf regulaldny aystén.podla,!; alter-
nat{vy mevyhovujéci. U3 pre dosiahnutie zdkladného prietahu,
by I5331 pr1o£ah regulovanyceh dvoch pramehov dosiabmut peko-
nelno. B

Analogicky sa dé nsﬁdif, %e vBetky moZné varianty s reguld-
ciou obmedgzeného podtu pramenov vedd k obmedzenym molnostiam
voIby séklsdného priefahu a tym aj reguladnyeh medsi. Ako
priklad uvddsawme ragnlaénj.pretghovaci stroj firmy 3&&;@@,
xtor§ pri regulécii dvoch pramefiov a drueni Hiestich, pre-
cuje so sék&aﬁnju prietahom p = 1,28 a Jemu adpoveﬂi grieﬂah
,Vregulaéného pulargnu 3. Rossah r&guléeia pri d = 6 je ~2f%.
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7.2. REGULACIA VSBTKYCH PRAMEROY
11. alternativa:
Zéxladny vstah pre prietah
Pen g )

Pre idedlme regulované prietahové pole musi plati? pod-
mienka pre vistupnf pramen: Tex, = konEtante.

PodTa gadania diplomovej préce Je stanovené zékladn§ na~
stavenie regulafného prietabu p = pp = 1,5 8 regnla&nté roz-
sahom % 25 X. '}
7.2.1. Hodnota regeuladného priefahu pri zmene jemmostl®pra-

meRov na vatupe o -25%. 4

Tex,~ 0,25.Tex 0,75 Tex 75Tex
by BTN DD ey
Tex, Tex, Fmi
. X min

Dosadenim vstahu (2) dostaneme:

0,75 Tex, Tex
el e =1 > pygy = 0T = 0,75 1,5 1,125
Pain P

7.2.2. Hodnota reguladného prietahu pri zmene jemnusti pra-
mefiov na vstupe o +25%.
Tex,+ 0,25.Tex, 1,25 Tex, 1,25 Tex,

" - . -f->1‘e12-
ﬁoxz Texz

p -
max
Ppax

Dosadenim de‘vstahn-(z) dostaneme :

1,25 Tex. Tex,
B T LN

: e SR
A uv:denéha~?yp&jva fe regnlieia vﬁttkych pramenc podla al-

ternativy II. vyhsvnje pre . ; nantavenie priuﬁhkn podls
gadania diplomovej price.

g %x' tizs'p = 1025*'1 :g =1 ,875
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8, K INEMATIKA PREVODOVEBEO
0 STROJEEST VA PRIDAVNEHO
PRIETAZNEHO POIL°A A POHONTU

8.1. VIPOCE? PRIEMERU REMENICE - MENY ,A"
Priloba &. 1 _
Pre splnenie podmienky gadania pre odvddzaciu rychlos®
kalandra Vv,= 60@n.m131, musi byt mena ,A" osadend remenicou:
d = gy Bee 4490 ig5e -’i—k n=2 93 1.mi%'
Ry= ¢ 125 mm

S 45 z 38
Otd¥ky kalandra:

v
nks—-g-'.

—— « 3185 1.mad' dy = 0,06 m
74, T.0,06

potom

- = 127,8 mm
3 183

jvﬁainw maiﬁw.A“.- ¢ 127 mm 2 d&vodu, 2e dany rozmer remenice
je vo vybaweni stroja. | ‘
Potom skuto¥né otélky kalandra

n-k- nnn 12?0 143. 165. 2 930&0,98-1 '6700’67 '3 204 105151

Skutoﬁné advédzacia rjchlosf

kﬁgf Ay =y T -0 06 {3204 = 604,9 m.mif’
ol b
8.2. URCENIB KINEMATICKICE POMEROV V PRIDAVNOM REGULACHOM

POLI - RAVRH PIEVOBOV
‘
R
0d hlawnéhofpokeau stroja sa kaaétantné glo¥ka @té&avej
rychlosti prendSa prostrsdnictt@m yrgzadov gzubdbenyni remenmi

pa predlobowj hriadel adaptoru, s ktorého je dale) premos
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otdtave] rfehlosti sabezpefovany na pohon kladiek snimala,
pohon unésala diferemcidlu a pohon reguladného priefahového
valca s konbtantmou otdlavou rychlestoun. Hodnota otédave]
rychlosti je dand celkovou odvédsacou rfchlostou stroja

a priefahem:v hlavnom prietahovom poli. Pre sabezpefenie re-
gulaZného rogzeahu 125% pri paxindlnej odvddzacej ryehlosti
v~ 600 ».mif}

nim prietahm stroja Pg= 6 pri drufeni d =6 .

pri vipolte uvafujeme so Standartnfm nastave-

8.2.1. Vypolet priemeru remenic meny wDys D" / priloha &.1 /
pre ¥tamdariné nastavenie prietahu.

Vypotet remenic meny nDys Dz' je nutny pre vypofet zloZky
konStantnej otédBavej rychlesti pre pohon regulainého prieta-
‘hového pola.

Volime napinacie prietahy: Pop™ 1:02; pgqe= 1,01 p,= 1,01

py= 1,00 podTa meny oG"s 57
Pg= 1,02 podla meny .B = 48 Obrigok &. 3

Celkovf prietah stroja: p = P,p<Pp-Poy P Pe Py P5
~ Prietah v hlavnom prietahovom peli:

. p 6
D = et B - e, 77
¢ pﬁg‘pa'pm.pg.prps ,&2.1 o5 1,01 1,01. 1 6:!,62

3 vyﬁeéituasz»hadnoty / D= 3477 /[ wolime remenice nehygn1 D,"

poéra nomogramm prevédgkovich vipo¥tow stroja. 12/
Dy= 65 gubov Dzu 71 zubov i




IIIIIIIIIIIlIIIIlllIlll...llllIII---————f

vou rychlostou.

priloha &.1

¢ Dpv= 0,0485 m, $ Dpo= 0,035 m

Volime napinaci prietah P 4= 1,01
Napinaci prietah:

v _ ‘IT.'.Dpv R -

€.2.2. Vypolet otadok prietahového valca s kondtantnou otata-

Por X - = 1,01 (4)
YR2 Dy *PR2
otéacky podavacieho valca:
’ n, kde prevodovj‘ pomer i1 40 ¥ hlavnom
n = e— 1
PV 4 prietahovom poli:
1,12
2 930 1, 12~ Yr2-isa-trecig 100,02 -
n I emem—— 2
Py 2,851 d2 2y Zg 240 Z49
= 1 C27 1.mi'ﬁ1 d1‘23 Zq Zg Zq4

127.27.71.79.80

125.45.65.41.36

Obvodovad rychlost poddvacieho valca:

= 2,851

_ _ e _ , =1
e TT.Dpv.npv— T .C,C485.1 027 = 156,581 m.min
® Otacky prietahového valca:
n.D v Pov .0,04E5 .1 027 1
np = v PV . = 1 410 1.mid

po1.ﬂ3DR2 1,01.70 Cc,035

Prevodovy pomer:
Ny 1 027

i =
13,14
Dpo 1 41C

Zyz = 22 , Z4g = 16 ,

= = 0,7283

Pre vypolitany prevodovy pomer volime remenice s poftom zubov

10

z
potom skutoény prevodovy pomer: 113 18 14 | - = 00,7272
14
z

22

- 3% -




Skutodné otéddky prietahového valeca:

1 027 -1

"R2 ¥ 5oz
Skuto®ny napinaci prietah:
v 156,58
pyy = e —— = 1,0078
°1 vg, 155,37

Prevodovy pomer medzi prietahovym valcom a predlohevym hria-
delom i = 1.

8.3. KINEMATIEA AKCNEBO CLENA

Akdnou veli¥inou reguladného adaptéra je otdZavé rychlost
vatupného péru valdekov, ktoré si pohdhené cez meckanicky
diferencidl.Jej jednou zloZkou Je konStantnd otdlavéd rychlost
od hlavného pohonu a druhou, zlo¥ka premenlivej otéZave]
rjchlosti ako akdnd rychlost vfkenného Tlena reguldétora, kto-
rym je jednosmerny elektromotor <typ 3 SFI T1.

8.3.1. KonStantnéd otdfavad rychlost od hlavného pohcnu,
Plati pre gzdkladny prietah P = 1,5

Doy = Bpoe 1~ = 1 413, l*— = 942 1.miR’ (5)

8.3.2. Minimdélna hodnota otdlfavej ryehlosti.
Plat{ pri prietahu PRpax = 1875

1 1

PRmax 1,875
8.3.3. Maximdlna hodnota otd¥avej rychlosti

= 755 1.mia'  (6)

PRimin = PR2°

Plat{ pri prietahu pp.. = 1,125

1 1
= 1 413.

PRmin 1,125

=1 256 1.m3! (7)

Dpimex = BR2°
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S.PRIESKUM MOZNOST I
POUZ2ITIA ALTERN ATIVNYCH
TYPOV DIPEREFNCILIL U

9.1. URCENIE KINEMATICKYCH POMEROY "/ 3/
9.1.1. KuZelovy diferencidl - typ D / 2k + r /

Obrédzok &.4 Dané: 1T« -1

. -1

r 512 n = 1 41.5~ 1.min
_[L_ nm= 942 1.mi8’

-[j_. ‘ Dymin=75% 1.mid’

I, alternativa

Byray® 256 1.mim!

1. Pri nastaven{ zékladného regulaZného Prietahu pp= 1,5
bez regulovania, centrilne koleso P Je nehybné, rotom
ide o typ sikolesia P / 2k + r /.

2. Ognalenie &lenov: p,k - centrélnme kolesd

r - unéiad
s/s1,82/ - satelity
a,b - hnacie &leny
n - hnany &len
& - reakdny &len

3. Ognalenie &lenov g hTadiska funkcie:

a=r A =p nek

4. Pohybovy stav: / T —=X% /P

5. Zékladn¥ prevodovy pomer:

r r

Prevodovy pomer: . i
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Ot4%ky &lema k 3 ;
n 1 413

ny= -;-r- - T = 2 826 1.nid

VzhYadom na vypod{tané otéfky &lena k , ktoré st toto¥né

8 otd&kami prietahového regulainéhe valca, pre zédkladny prie-
tah volime prevod subovym remefiom medsi predlohovym hriade-
Tom a undSatom.

Prevodovy pomer: i = ~~ = = 0,3333

an .
| n, 2826

Yolime polet zubov ma remenici predlohcvého hriadelX:. L, = 16
a na unéiall g,= 48.
Ot4dky na uné¥afi: n = 1 413.0,3333 = 471 1.migd’

Potom otddky &lena k : 4T

n,= -72—‘ = 942 1.m1ﬁ1

Pri reguléeii, tede pri smmene otdZok na Elene X ide
o typ stkolesia D/ 2k + T /
1. Pohybovf stav . / T + p—=Xx /

2. zékladn§ prevodovy pomer iF = 1;}:

= -1

Pri regulevani menime hodnotu otdZavej rychlostl podIa(Eo;G)
3. UrZenie otd¥ck na &lene P

| k , ;
n,= i;k’nk" for " 1r.nk+ /1 - ir/nru ir/nk~ n,/+ n, (3)
n§53- -1/753 = 4T1/+ 471 = 189  1.mid’

n; 256, _1/1 256 - 4T1/+ 4Tt = =314 1.mi&’

4. Momentové pomery

X -EP-- «[1FqF « 1 .0,90 & 1
", |

4 'difg@miﬂu-m‘a vyuZitie rogsahu otdlok regwiatného
elektromotora je nutné prip;oégggu prevodovky.

- %n




1I. al‘bern_ativa
1. Ognatenie &lenov 2 hTadiska fumkcie

ae D A =T nek gikolesie P/2k + r/
2. Pohybovy stav /] p—k ~

3, Zédkladny prevodovy pomer 1* = 1;1.(- -1

4. Uréenié“prevodu zubovym remehom
: 1 413

pre Pg* 1,5 Je prevodovy pomer i= -—-9-:-? = 1,5

Volime polet zubov remenice na predlohovom hriacell

g = 16, na Clene D % = 24

@ " 5, 0téZky Tlenov R, k
Bpy 1 413

nge = =T - 942 1.mB'; ny= 1T.n = =1.942=
. -942 1.miE'

Pre reguléciu plati typ gikolesia D/2k + r/

1.mnkciat‘,10nnv as?P beT ns Xk

2. Pohybovy stav /p+T et

s, gékladny prevodovy pomer 3T = -1

4. OtaZkxy na Eleme I '

| k . . ir |

o n = dpoe0p* dppetx™ T0F "t T P (9)

L .
W15 e 942 + = [<T53/x 9. 1.m%’

nl 256 _ 0,5.942 + 0,5 /-1 256/= =157 1.miB’

5e Momentové pomery ¥
ztrp-;‘ﬂ = 1T 1= /-1/0,9=1 % 2
o

Pre pahyboﬁ gtav /p + * — k/ vychddza opatny smysel oté-
tania. K diferescidlu je nutsé prevodovka. Moment na undBas
Je prihnm‘»ﬁvaﬁdt vidsd, ako ma ‘centrdlnom Eleme.

% -




111I. alternativa
1. Typ sikolesia p/2k + r/
2. Funkcia &lenov

as=k b= P nzrT
3, Pohybovy stav /k + P —e1/
4. Prevodovy poBer

1 1
i -1
5. Otddky &lena I
nrs — T ee—— 706,5 1 omin
i 2

Pre dosiahnutie gékladného prietabu volime prevod gubovym
remenom medzl updsalom a prieﬂahovim hriadeTom. Remenica na
undBa&i 2z = 20 gubov, remenice na regulalnom valei 2z = 15.
Potom otdlky reguladného valca :

20 -1
Npe= Do :; a T06,5. :; = 942 1.min
6. Pri reguldcii otdtky tlema D

T k r
ng= iggePy* ipreir” 1* /oy~ B /4 Dy
ng53, -1/1 413 - 564/+ 564 = =285 1.ni8'

n; 256, _1/1 413 - 942/+ 942 = 4T 1.m18"

Pre pohybovy stav /xk + p—=1/ Kk diferenciilu pre vy-
uzitie otéadok regulatného elektromotora je nutné pripojenie

prevodovky.
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9.1.2. Belné diferenciély
g.1.2.1., Celny diferencidl s jednoduchym satelitom, vonkajsim
a vnitornym ozubenim.

Obrézok &.9

itiire‘l,s

n= 1 413 1.m88
n.= 942 1.048"

1

n = 1 256 1.mif

Rie8enie:
1. Typ stkolesia pre zékladny prietah P/2k + r/
2. Oznatenie &lenov z hladiska funkcie

a®k X=p nsr

3. Pohybovy stav [k —= r/P

4. Zékladnyj prevodovy pomer iTe i;k
Prevodovy pomer
4 1 1
im1 - > 1Tx 15 e o L 2 g = -2
P z_  1-11
. P
Polet zubov ur&ime z podmienky:
- kinematicke] Foo EE .
pk 2
p
- geometricke] zp* 228- Zy
Potom: z_+ 2zS 1
-L—-———-Bz B Z2. = - 2
z 8 o P
P .
Volime: z,= 28 zubov, > Z= 14 a zy= 56 zubov. .
Kontrola prevedového pomeru
z 28
tet-teeta Bt —=1,5
i Zy 56




Otéadky Slena X n, 413

1y

Pre reguléciu plasi:

1.
2.

3.
4.

Typ sikolesia D/2k + x/
Funkcia &lenov

amk bPb=DP nar
Pohybovy stav Jk + p —= 1/
Oté&ky &lema P

o= i;k.nk-r 1;,.::,:- i*/n, - n./+ By

ng”.. ~2/1 413 = T53/+ 153 = =567

n; 256, _2/1 413~ 1 256/+ 1256 = U2

- e m e = 942
n,. N 942

1 .min

1 .miﬁ1

1

1 .mi'i"11

K diferencidlu pre vyulitie rozsghu otd&ok regulainého

elektromotora je nutnd prevodovka. RieSienie pre potybovy

gtav /p + k =1/ neuvédranme, nakoTko vedie k rcvnakému

yysledku. Pre pohybovy stav /p ¢ T ——= k/ vwychédsra opa¥ny

gmysel otdfania, tede k sariadeniu mus{ byt pridan) prevod

pre smemu zmyslu otéﬁimia.

9.1.2.2. lelny diferencidl s dvojitfm satelitom a ‘ronkajZim

ozubenim.

Obrézok &.6

Sk Dané:

n, =1 413
no= 942

Dymin® 753

Bmax~! 296
I.aat.: ik

P

1 .m:ﬁi1
1 .miﬁ1

1 .mi':i1

1 .mi’ﬁ1

-* "’1'5




——'——"7,,

1.alternativae

11 .-alternat i{ve

T

typ sikolesia D/ 2k
Funkecia Elenoy¥
bs Kk

a=xP neET

Pohybovy BLE¥ /p + X — r/

‘zékladny pre¥ 1dovy

+x/

pomer
. .2 ,
ir’irk‘ w 11" ir - zk zﬂg = 1'5
P 2 % pk z «Z
"ak*"p x**p
Prevodovy pomer
r . 3T N L
fu 1=itsd> 1= 1=/-1,5/= 2,5 L= 1D, -5
iT-1 1,5-
otétky akéného ¥lena
nk} ixp-Pp* i¥rPy n = inpe0pt jgk'nk -
1 413=/ =153 [
. Sk " e— 4?3 «t
°x 2,5 Pr Tea1,5 .
‘ -1 1,5 .
- 113,4 1.min + 755____‘_5__.._’§ﬁ7 1.miR
, 4‘3’/*‘( 256/ . _
n“kasé 5 /"“256/- 11;2563 _2’_, ‘1 4‘3 .
.
-] 3&1 2 5 =
- —188,4 1.mid' *+ 5¢ 1
B B fod 9‘2 10’ s
o Rotty zubov artime % podmienky ,?!11?
-kinematicked g .o . .2 R
j,ra w - 2’5 ir X 82 * ijﬁ
~g¢amétx;§ke 3 ak’*"" sk »- Sgpt z5
11?.“ M}ﬁ.'ﬁ - 2 5@7 g 22.22
YRy el

| | -* 59 -




K diferenciélu je nutné pri- K diferencidlu je nutné
dat prevodovku a prevod pre gme~| pridat prevodovku. 2 poltu
pu zmyslu otdSania. Z po&tu zu~ zuboy stkolesia vychddsa

vov stkolesia vychddga korigo- korigovany zékladay prietah

van§ zékladny prietah pp= 1,507.| pp= 1,494,

9.1.2.3. Celny diferencidl e dvojitym setelitom, vonka jBim
a vnitornjys ozubenim.

Obrizok &.7

/ék

(’/////‘;T

Dané: n = 1 41% ?.3151
S .

] X "'1
nn‘ 94 12 1 . min
3% 1 .miB"

Prmin®

Byt | 256  1.mif

1= 1P = 1,5
1. Typ sikelesia p/2k + t/
2. Funkeia dlenov
ask D= P nart
3, Pohybovy stav Jk + D — ¥
4. Zéxladny éremlovj ‘pomer
8k*"p

Prevodovy pomer

I 1 1
i-‘t--i-f ®

Podty zubov stikolesia uréime & podmienky

, : o5 T 800
. ssk"p
- geometricke] Bt 83¥¢‘§§g§Aak— ,, (12)

<~=‘G -




300
Yolimes == 20 ggbov, potom g _ = = 15 mbov
P Bk 20

Dosadenin do (12)dostapese: 20 ¢ 15 + Tgp" 2
Dosadenim do Eitatela (11) dastamne 2y/35 + Eapl* 6%

- Zo véaobecnéha tvaru kvadreztickca rowmice

) 8D
potitame -3 z\ﬁ, 2_ pac -351\[§§3a 4/-600/ 12
T auq2™ s — 5 —_ - =<
”1 28 2 ™

Il.ks 25 . 12 = 47
otétky tlema R Dpodla (8)

n;ff’- _2/1 413 - T53/+ 153 = -567 1 .miR"
n; 256, .2/1 413 - 1 256/+ 1 236 = o2 1.mf'

L diferencidln Je putné pridat prevodovku. RieS:enie pre po-
nybov§ stav /p + k—" r/ vedie k obdobnému vysledla. Pre
| pohybo¥y stav /p »+ T — x/ vychédze opatn§ zmysel ntélian.ta.

9.2. ZHODNOTEWIE MOZNOSEL m&mn ALSERFATIVNYCH TYPOV
nmncm <gArADOM K EXISTUJOCEMU TYRU NA STROJI
§OYPOS B

Na strojl NOVPOS R Je poulity xutelov§ diferemcidl D/2k + r/
s pohyhovjm stavom Jr + P e X/, ktorého kinematické pomery
si ‘ri_e,iené v 1. ternative diplomeve] préce . Yyia.dngt Prevo-
dovku s hodnoton prevodu, ktory poskytujd sévitoxii:ﬂté preve-
dovky .

Wkeéy pcaiitia tohoto dxzexemiélu spodivajd 3
pouiitia smwemého gévitovkovéhe prevodu,

omagneﬁekaj bredy,




v/ v priagnivych momentovychk pomeroch na akénom &lene dife-
rencifln /np,*.nk/. o je 2 hladiska zataZenia reguladné-
ho elektromotora vyhodné.

Rie&enie knzeloQého'diferenciélu podTa II. alternativy ne-

vyhovuje £ nasledovnych dbvodov:

a/ vychédza opedny zmysel otdtania, teda ékren prrevodu na
vyuZitie reguladného rogsahu elektromotora je nutny pre-
vod na smenu zamyslu otdZania,

b/ v nap:iaznivich momentovjch pomeroch na aklnom tlene di-
ferencidlu /Mr & ZHP/, %o je mevyhodné pre zatafenie re-
gulafného elektromotora.

KuZelovy diferencidl podla II1I. alternativy mi nevyhodne]j-

sie kinematické pomery, ako poufity diferencidl.

Belné diferencidly nespliajd kihzmatické poZiadavky beg po-
ufitia prcvndovky 2 vypotitanfch otdZok Je zrejmé fe nie je
mo¥né pouiif samosvorny zavitovkovj prevod, nakolko prevodovy
pomer % regulainého elektromotora na akiny Slen di.eraaciﬁlu
pre najnepriaznivej3i stav i>4 /5 /. Daném prevodovénn po-
meru vyhevuje prevod telnym osubenin.

Nevyhoda poulitia telného cgubenia Jje Vv tom, fe:

a/ Selny prevéd nembZe byt prevedenj ako samosvorny, to ni-
ti pre dany pripad pouit na bredenie regulafného motora
bredu, | ‘

b/ Selny prevéd oproti gévitovkovému kladie valZie ndroky
na rosmery prevodovky a pre dany pripad kondrétne i na
umiestnenie regula&ného elak#rouotora 8 prevodovkou,

c/ pi ncximilnych otdtkach motora sa zvyEl hlu&nosx prevodu
oprati tichéun chodu gévitovkového prevodu.

Znemend to, Ee regalécia s poufitim Celnjch diferencidlov

by zvidils sloiitost, praenos?, veTkoat a hlulnost mariadenia.
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10. SILOYE POMERY V PRIDAVNOM
REGULACNOM ADAPTORE

PreSetrenie. silivych pomerov v pridavnom regula’nom ada-
ptore je nutné pre pevnostny vjipolet strojovfch stsiastok
diferegciélu,?ri.vfpoéte poé{teme & najnepriaznive jiimi pod-
mienkami, ktoré mbZu v adaptore nastat.Tento stav nastane
pri rozbehu zariadenis, ked hlavny elektromotor, ktory pohé-
ia regulaény adaptor zloikoﬁ-kdnitantnej otdBavej rychlosti
strieda 11. s 1I1. behom t.J.vi\otééuk 1 450 na 2 930"1.miﬁ1
a siudasne regulaéni’elektronatar sa rogbieha z O na maximéle-
ne otd¥ky t.3. 3 611 1.miR'pri Sese rosbehu t = C,* sekundy.

ZataZfenis celého systému posostdvas
- zo sata¥enia od sfl potrebnyeh na pretahovanie,

- go gatafenia od pasivnjch odporov '
- 5o zatalienis od sotrvainych 8il

10.1. VIPOUET PRIETAHOVEJ SILY

6 X 1 32/1 2 '/ |
F' - - 3 - . ) ™ F -t ] e — X
p™ 0 - q " >+ 1 /4/(13)

kde = 0,001; q=0,53MPa; 1 «0,08m A= 0,56
Priemernéd jemnost vldkna ba 0,2 tex

Priemer vldkne Ty~ 1,69 5.353

dtex, [4.0,2 — =S
- _ — 23 ; o = 1,228.10 m»
d' rv‘f 1 006-1 ;69‘10601[. i o '

- Priemer pramefa

4.tex, 4.5 900 .
dp.\/ 22 eer
_y | Tv ¥ 1 000.1,69.10°, o
‘Polet vlidkisn v prameni = d2 2,12 , 59
: . a u+ »_o = 29 150
a2 0,0126% &
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Stredny jednotkovy pevrch dlZky vldkna
= .d =T 1,23.107°= 3,86.10 °m
Podet vldkien vo vatupnom pére valZekov pri druZfeni d = 6

S=n.d=29 150 . 6 = 174 90C

potom 2
? - 3,86.10>.0,001.0,56.0,3.10%.0,08.174 90C ~ .
3
1s
[/ 1~ /= 16,5 X
1,125+1

Pre prietah p = 1,875 je prietahovd sila Fo= 11,6 N
Moment od prietahove] sily na prietabovom valci

Hpc Fp. RR1’ 16,5 « 0,0175 = 0,2975 Nm

10.2. ZATARENIE OD PASIVNYCH ODPOROV
10.2.1. Vypotet valivého momentu:
- regulatného prietahového pdru vallekov
Obrdgok &.8 ey= 1,2 mm rameno valivéro edporu
Pre pogumovany vallek

8 pramenom

e,= C,3 mm pre ocelovy vallek

G1- 9 N} Gza 13 N;, Q = 400 N
M = /Gy+ Q/ ey= / 9 + 400 / 0,0012 = 0,4908 Fm (14)
~ podévacieh pérov na navddgacom rdme

3
H'Q-Z N, kde M=M=,
i=1
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10.2.2. Vypoliet momentu od pasivnych adporov prietahového

pdru a poddvacich pdrov valcov.

80- H01"502 fi“ C,003% pre jednoradové

n ) guliZkové lo¥isko
M= Zii [ Mog+ Moy 1 (15) f,= 0,009 pre itlové loZ.
1=1 ‘ )
d :3-,0’02 pre tizté valenie
nr'rcf1’2 0-2'
Tiakové sily a priemery loSfek
d
HY' P . f3 .« - Q = 400 N pritiak
2
G,= 15 N prietahovy valec d,= 0,016 m
GZ- 9 N pritlainy valec d2= 0,012 m
Gg= 29 N poddvaef valec /strednd hmotnost/ dg= 0,03 m
G‘- 13 K pritladny walec d4= 0,022 m
GS- 1,5 N hriadel pritladného vnlga

d Lo %
Mo=[/61+ By Q/./2pe 25/ 7 * VIt I3/ =] 3[/65 6,/

d d,
/x,+~£3/i;2_+ G/2y+ 25/ ;i] (15)

0,016 0,012

¥ =[/15+9+400/./0,009+0,02/ ~—— + 400/0,00940,02/ =]

2
0,022

0,03
+ 3[/29+13/./0,003+0,02/ o 1,3/0,003+0,02/ -——]«

2

= 0,168 + 0,042 = 0,21 Nm
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10.3. zaPARENTE OD ZOTRVACNYCH SIL

-

10.3.1. Vypotet momentov gotrvalnosti v regula&nom}adyaﬂptere.

Obréigzok &.9 V§poZet pre rotalny va‘Lqé

2
: n

dm = 2.90.3.8. d8.dy
R ‘R

| X

| « KXo gda
1= 2 7R

Ked ms=s? .9(.32,1 dostaneme odecny vstah pre momexrt gotrvad-
nosti 1 |

2 2
1,= = a.R (kg .u?] (16)
Vo v¥ypottoch momentov zotrvaZnosti v reguladnom adaptore po-
stupujeme podla priloby &.2.

- Poddvaeie valce 2a
Obrézok &.10 - h

3

=1

oy ‘ P77 7P DLl - '
TR \\\\\\\\\\\\\\\\Vf ' 11" Iv* Iz" Ip+ -[h*‘ 2‘-11.




1 2 .2, | 2 2 2
I= - m /RZ + R3/= ~ 1,3/0,024%+ ©,019%/= 0,0006 kem
2 2 |

1 2 ! 2 2
I=-m R - 0,1.0,02= 0,00002 kgm
Z p % 2
1 2 2 2
2
1 2 2
I,= Z 0,6.0,011“= 0,000036 kgm
1 2 2 2
I.= E 0,2 /0,025 0,012%/= 0,000077 kgm

Z vypo&itanych hodndt zotrvaﬁﬁich momentov na &lene a
navrhujeme zmenu materidlu remenic z pbvodne pouZiiej ocele
11 500 na dural CSE 42 4250 s mernou hmotnostou ¢ = 2 800kg?
Potom sa zmeni hmotnost remenice z 0,2 kg na 0,06 kg a mo-

ment zotrvadnosti
1 2 2, - 2
Ir" - 0,06./0,025%+ 0,012°/= 0,000022 kgm
2

Potom

I,= 0,0006 + 0,00002 + 0,00017 + 0,000036 + 2.0,000022 =
= 0,00087 kgm®

I= 3.I,= 3.0,00087 = C,0026 kgn?

1

Pri dalsom vypolte momentov zotrvalnosti v reguladnom adap-
tore postupujeme zjednodulenym vypoitom, nakolko vipo&tové
hodnoty s\ malé a redukovanim momentu gotrvalnosti na hria-
del centrélneho kolesa diferencidlu, resp. na hriadel moto-
ra, sa hodnota momentu zotrvalnosti zmenSi kvadrdtom rych-
losti, takZe malé nepresnosti vo vypofte u jednotlivyeh &le-
nov adaptora si prakticky zanedbaterné. Oznalenie jednotli-
vych &lenov je podXa prilohy &.2
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- Pritlatné valce D

i=1 Ry= 0,016 =

1 2 2., V.. 2 2 2
1=~ »/ Rj+ Bj "’; 1,1/0,028240,016%/=0,00048 kgw

Ie 3. Iy= 3. 0,00048 = 0,00144 xgn®

- Predlchovy hriddsX c , 4 ' L 0,33 kg, RM-O,OOQm

1 = 0,89 kg, R, ,=0,009m
2 Bpo™ Y Er Bpo™Y»
Ic- IMQZIr‘ -5 0,33, 0,009+

+ 2. 0,000022 = 0,0000576 xgn®

® - ‘ |
P e 0,89. 0,008%¢ 0,000044 = 0,0000796 xgm®
- Prietahovy valec &
Ig= Ioy* Ip= 0,0001686 + 0,000022 = 0,00019 xgn®
1,01 |0,0175| 0,2 | 0,012} 0,3 }0,008 xg] |[»]
1 2 2 2, 2
Ipv‘ "'2‘/1 ,01 .0 '01 75 + 0,2 .0,012 + 0’300 ’008 /-»(),0001 686 kg‘
o - Pritladny valec £
0, 578 0,0135[0,154| 0,01 0,058| 0,006| 0,1 }0,018 [;gj[.a

—/c 578.0,01352+ 0,154.0,01%+ © ,058.0,006%+

© + 0,1.0,018%/ = 0,0000869 xgm®
- Napinacie remenice g
;ge‘é.rru 2.0,000022 = Qf000044 Kgm®
- Yystup = dmrumiém h

Ih"’ I‘hr*“ ‘213}4 I ok
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My = 0,185 kgRy = 0,0075my myy= 0,0568 kgR oy = 0,016 m

1 |

I= - /0,185.0,0075%+ 0,0568.0,016%/ + 0,000044 =

. 2 - )

= 0,0000546 kgm°

- Satelity i my = 0,04 kg, Ry = 0,006 m

L= 2/ Tge Iy / = 2 /7,2.10~84 4,2.1078/20,000016 Xkgm?

1
Tne™ 3 0,04.0,006%= 4,2.1078 kgn?

- Vstup do diferemeidlu j
- : I 7+2.10"Cxgm?

Iy= Tox* Inr*Tax m,_= 0,138 kg, R, = 0,0075 m
sz- 0’04‘ kg, Rzk’ 0,015 m

1
1 = /0,138.0,0075%40,04.0,015%/ + 7,2.107°=0,000015 ken®
2

- Bévitovka k | | m[kg] ; R{n]

n1 R1 m2 R2 m3 ‘ R3 m4 ‘ R‘
0,022 0,005 | 0,038 | 0,0075| 0,019 | 0,006 0,1 10,015

1
1 ;/o,ozz.o,ooszz, 0,038.0,0075%+ 0,019.0,006%+

+ 0,1.0,0152/ = 0,0000129 kgm?

- Smjka l 31‘ 09055 kg, R1Sl 0’012 m

| Ry 0,005 m
1
- 0,055/0,012%+ 0,0052/ = 0,0000046 kgm?

10.3.2. Redukovany mowent zotrwalnesti.

Ne vystupnom kriadeli s difewencidlu - centrdlmy Elen kah
I g e 1 (EE
Trea k= In* Ig* Ir* Tot Ig* /Ig+ Iy+ 1,/ (:) )
| 7 o
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Ied x* 0,0000546 + 0,000044 + 0,0000869 + 0,00019 + 0,0000796+

18\2
+/0,0000576 + 0,00144 + 0,0026/.(—-) = 0,0C257 kgm2

25

- Na vstupnom hriadell do diferenciilu - centrdlny llen p = ]

Ioea p= lrea x* 11* 13" 0,00257 + 0,000016 + 0,000015 =

-

- 0,0026 kgm®
- Na hriadeli elektromotora K

1\2
I,.eqa M* Ik+ I+ Ied P (;) = 0,000012¢ + 0,0000046 +

132 0
+ o,oozs(—:wﬁ = 0,000037 Xgm
11,

10.3.3. Urdenie redukovanej dvojice /momentu/ na hriadeli
vystupu 2 diferencidlu - centrdlny Clen k= h

Obrdzok &.11

kh e-a: bg\ }Mm Dy, T

Ma2
v2
\\;:Zg;//’ 18z 252 Me12
MV
Mred €
M_oq x= Mot Myt Mreas” Mo (18)

- M- moment od pasivnych odporov na Zlene X

1
M= M+ Mo = = 0,168 + 0,034

= 0,198 Mm
1 1,388
25
- M- moment valivy na Clene k i =— = 1,388
18
1
M= P4+ Hv? ; = 0,4908 + 0,011 = 0,4987 Nm
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- Mred

e~ redukovany moment od momentu gotrvainosti na &lene k
Redukovanj moment od momentu gotrvalnosti politame pre naj-
nepriasnivejsi stav pri rozbehu. Maximdlny bude za podmienok,
ked sdtasne nabieha regulalny motor a hlavay meni II. s III,
behom. Potom plati pre grychlenie:
a/ %e maximdlne otéd%ky od regula&ného motora na centrdlnom
Elene X budd n,= 314 1.m88' a Zas roszbehu ty= 0,1 sek.
b/ Ze otdZky od hlavného motora pri mene z II. dc¢ III. behu
budd  Bo= nppy~ Bpy= 942- 467 = 475 1.min"'ne cenmtrdlnom
Zlene k. Bms rozbehu motora s II. do IIT. betu t,= 3 sek.

- , + E = + -
red £ Trea x/€1* €2f * lreq 3.1, | 30.%,
. 314 T 475
- 0,00257 R —}= 0,889 Nm (19)
30.0,1  30. 3

Potom

M_gq i~ 00198 + 0,499 + 0,889 - 0,297 = 1,269 Nm

10.3.4. Moment na hriadeli hnacieho &lena diferencidlu -
« centrdlny &len p = § |

Pre sdkolssie D /2k + r/ a pre tok energie /k =-= p/T pri
1T= -1 plat{ momentov§ pomer

fi l LR ol / 3/
kpsk'-ﬁ ? .qu 3

41 = 0,9 - Je prib}.ﬁn& hodnota :&kl&dmj G&ipnosti sdkolesia
kufelového diferencifilu.

Po pripoﬁitani momentu od uomwta sotrvainosti &lerov i,] bude

-iF |
Kl?lﬂ p' “R‘ﬂ k "'"’r'{" + /Ii"' I:[ /81"‘ 82/ = (20) k
| o | | =
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10.3.5. Moment na unésati diferencidlu - F!T

M= Mg p.‘xm\z 1,443. 2,1 = 3,04 Nm (21)
kde "’pr - je momentovy pomer: o 1r .
| -1
x =1 == 1= =2y
pr” H}, n* 0,9

10.3.6. Moment na hriadeli elektromotora M

1 1 :
My= Miod p° -—. ;-1 + /Iké- 11//81-9- €7 = (22)

1
11,5.0,4

- 1 .“3

kde i= 11,5 Je prevodovy pmr* gévitovkovym svkolesim ' )

n= 0.4 je privliknd hodnata Ginnosti zdvisovk. prevodu
10.3.7. Stratovy vikon v regulaéjnon adaptore /vztahovany na
Arisdel elektromotora M/.

T BH : T.3 611
P Myow= By = - 0,5197 - ” = 121 W (23)

30
PRIEMERT ERIADEBILIA

1. L0OFTROLA
PLENA DIFERENCILALT

CEETRALNEH 0
te uvafujeme 8 naméhanim hrideTa prostjm krutom.

Pri vypol
(20) ﬁv}- 1,443 Fm, priemer &- = 12 Bm.

Maximélny moment je podXa

mteriﬂ: ooel 14 220.4 CSN 42 5515011 Tdov k"' ‘m MPa
5 ; m.d
C=— 8 Taov X | kde  ¥,= 16‘

potom ’ 16.M, 16.1,443 o 0045, (24)
m-"-‘-'g“l = » m .
.80.10

matrakéné preveﬂnnie diferencidlin pouiity

Vzhmm s
12. om pﬂnom vyhoveje.pre cmﬁlw Slen

priem hr:iaﬁﬁa d-

p. Podobne pmnaq?tnej podnimh vyhovuje i hriacieT Elens k.
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122.VIPOCET OZUBENIARA
KUBELOVEHO DIPERENCILLTD

/3 /

Pre existujdci g&éeIovi diferencidl prevedieme kontrolny
vypotet kufelového ozubenia pre ﬂové kinematické a silové
pomery, ktoré doli vyypo&itané v predchddzajicich vypoltoch
diplomove} préce. |

Pre vyjpoZet kufelovéhe osubenia /dalej len OK/ poznéme:

a/ Typ OK - ozubenie priame

b/ Uhol osfi 3 = g0°

¢/ Zékxladny prevodoyy pomer 1Tu =1

4/ Z&kladné parametre d = 20°, z = 21 zubov, A= 0°

e/ Maximdlny irﬁtiaci moment M = 1,443 Nm, otdlky éentrélneko
&lena diferencidlu B omax™ 1 256 1 .miB!

f/ Materidl - ocel 14 220.4 cementovand a kalenévﬁitu 900 MPa

g/ Poiiadavke na vysokd spoXahlivost

n/ Pokty zubov centrélnych kolies p,k , ktoré si shodné s po¥-
tom subov satelitov Zy= 3= Z.4, /zka 21 gzubov/

i/ Spbsob mamania - brodivé, druh maziva - olej K 12. viskosi-
ty V 112.10 0~x2 .~ pri 50°Cf/prg Xufelovy a zivitovkovy
prevod je poulitéd spoloiné olejovd nédplh/

j/ Spbsob vyroby - Jjemne frésavani alebo Bevingovany, trieda
presnoati (podTa tab. 0-2.55)je 7,6
ad.a/ Priame osubenie Je doparuéané pouzit vghTadom na nalﬁ

obvodovd rfchlost v = 2 m.5'. thadg Ok 3 priamymi zubmi Je

v malej axiélne) sile paachiaﬁej v#dy od vrcholu ozubenia,

pomerne 3Q&ﬂeéﬁché stroje a nintra:a na ich vyrodbu a ich Tah-

ké z@raéahic. Je citlivé nas rirﬁbnﬁ & montéd¥nu nepresnost, &o

spbeobu e iﬂuaaatndciu :aftitnia po Birke ozubenia, mtnéiu

dnosnost a hluk. Pre nastaxenﬁa}ponﬁivame regulalné skrutky.




12.1. VIPOTET NORMALNEHO MODUIU

VeTkost modulu ur&ime z pevnosti v ohybe zo veztahu

3 [2K cosp Y
m = 10-\[ rM’ . o=
zy. Y 6*

51/2 - VR/ sind}cos%% 1,

. 25
v, (25)

= 10

- St&initeY pridavnych zataZeni v ohybe

Kpe Ky.K KpgoKp, Kpgm 1525.1,4.1,0.1,2.1,03n 2,16 (26)

kde
K;= 1,25 (Tab. 0-6.1)

Vv V2_

Ewl1¢2 nt1+-2=1,4 [Obr.0-6.,1, 1d)
v 3,6 3,6 ’

Kpg= 1,0 Egy= 1,0 (Tab. 0-6.2, obr. 0-6.3] )

| 27
Kpp= 192 EKgg= 1,5 (pre HB>>350 Tab. 0-6.3) (
Kpo= 1403 Ky.= 1,04 (podTa 0=6.20)

- Tvarovy sulinitel pevnosti v ohybde

Y= Yp, %Yy kde Yp = 2,25 (pre x = 0,3 (28)
21' 2,25.1,0.1,0= a polet zubov virtudlneho kolesa
= 2,25 B, 30 zubovL YEv’ 1,0 /virtudlne OK/

L Y= 1,0 pre = 0°
- Dovolené napétie v ohybe

6= bre :Y5-Epx -z 29)
Semin
o - Spmin™ 2 (podTa 0-7.10}
e
B, = 350 MPa (Tab. 0-2.6, Kg= 0,75 (podTa C-7.9}

Kp, = 1 (podZa 0-7.6) Yg= 0,84 (Tabd. 0-7.1, obdr. 0-7.1)

6}1. 22949151&1:9;12 .‘352;2 = 110 MPa
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- Jednotkovd ¥irka ozubenia (podTa 0&»3.5)
Volime "I'R- 0,2 Dané d;.ls 45°

2?3.22 . 2.;0,2.21

-6,5 (30

/2-?R/sindé.cosﬂ 1,8.sin~45°.cos o°

Potom o 3 2,16.1.443/2-0,2/sinf45°.cos o® 2,25
m. = 10. . - = 0,97mm
n 212.0,2 110 ’

VzhTadom k existujicemu kolesu /OK/ volime pre nasgledujici

vypolet pormalizovany modul m,= 1:5. .
Pri vypolte eﬁkolesia, prihliadajie k rovnakému poltu zu-

bov spolusaberajﬁcich kolies a rovnakého pouzitého materidlu

OK, rieEime iba parametre jedného kuZeTového kolesa.

42.2. GEOMETRICKE PARAMETRE A ROZMERY OK

- lelny modul my= M= W = 1,5 mm

- Rogstup t,= N om,= 1(.1?5 = 4,712 mm

- Rozstupevy uhol tgcf- -i- .t d=arc tg 1 = 45°
1

- Priemer rozstupovej kruinice
D = Z. = 21.1,5 = 31’5 mm

- Stredné xuZelovd vzdialenost
D

Ry= ——= = = 5 L 22,274
2.8ind  2.sin 45°

- Vy&ka hlavy zubu ha' m= 1,5 mm

- Hlavovéd vbla Cy= 0,25.m = C,25.1,5 = 0,%75 mm

- Vyska paty zubu he= h+ c = 1,5 + 0,375 = *,875 mm

- Vyska zubu h = h+ he= 1,5 + 1,875 = 3,375 mm

- Priemer hlavove] kruZnice vonkajsi

D= D+ 2ha.cosd'- 31,5 + 2.1,5.C08 45%= 3%,621 mm

n
— Uhol hlavy gubu tgW,= ;? = 0,06743 » V= 3951 ' 28"
d
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- Poet zudbov porovndvacieho kelesa 2z =

" |
Uhol pity zudu tg Wy f - 0,84178 b= 4%8 43"

a .
- Uhol zubu P= %+ Vo 3951 28"+ 4%8 43"« 8%0' 17"
Uho} hlavového kubela d_=d+ d = 45% 3%51 28" 48%5¢ 28"
Uhol pitného kulets  J,= d= dpa 45% 4%s& 43" = 40°11 17"

Uhol doplnkevého kuZela ¥w d = 45°

- Birke ozubenia b=V = 6,5.1,5 = 9,75, ‘volime b=9 mm
- Vnitorny hlavowvy priemer Ot m
N eind; 621 ) gksin 48751 23
D.,=D -2 . = 53,6 -2 we = 20,1 mm
al” “ae coeﬂg ’ cos 3951 28" ’

z 21

= = 30
n cosd cos 450_

Ak neméd prist k podrezdvaniu pdty zubov pri vyrobe iuZeTového
kolesa odvalovacim spdscbom, nesmie klesnit pofet zibov pPorov-
nédvacieho kolesa pod hodnotu praktického medzného poaStu szubov.
Teda zn)>zp kde z_= 14.coed = 14.cos 45% 10

P
30 >10, %o dane] podmienke wyhovuje.

12.3. RICHIOSFNE, SIIOVE A ENERGETICKE POMERY

Maximdlna hodnota otédlavej rychlosti centrdlneho %lema di-
ferencidlu Jje podTa vzfahn'(T) ns= 125 1.ni7 a uhlovéd rych-
lost W= 131,5 rad.s” '

- Obvodové rychlost v =W.R = 131,5.12,57 = 1,65 m.s""

kde R_= sind/B,- 0,5.b/= sin 45°/22,27 - 4,5/= 12,57 mm
- Maximélny moment na centrdlnom Xleme podZa (20) M » 1,443 Nm
Obrdsok &.12




M, 1,443

- Obvodové sila F = == B owwee—— & 118 N
R8 0,01257
- Normélovéd sila » ¥ 118 6
= - = 12 N
R .osd cos 20°
- Axidlna sile P, = F.tgd.sind = 118.tg20°.51045%= 30 K
Pre 0= 452 plati, Ze axidlna sila je rovnd radidlnej.
- Radidlna sila F.= 30 B
: F 118 1
- Merné zatajenie Zirkové We= — = == = 13,1 N.mB
b 9
- Merné gzataZenie C = ——m ——— = 8,74 MPa
m 1,5

- Sutiniter gatafenmie povrchu - platia hodnoty (27)
KHS KI.KV.IHd.IKp.KHS- 1 ,25 o1 ,4 o1 ,001 ,5.1 ’04 = 2’73 (31)

12 .4. PEVNOSTNY viPOlET NA OHYB A OTLALENIE

12.4.1. Ohyb
- Ohybové mapatie Op= Ep.c.¥,= 2,163.8,74.2,25 = 42,54 MPa (32)

6peo Yo-Erx-Xz _

- Miera bezpelnosti Sp= ¢ (33)
F
350 00’84 .1 ’0 QC',?S
- = 5’1
42,54

12.4.2. Otlalenie

- Dovolené dotykové napatie

Y A S S
6, = oo -?y-%R" L' Hx xde Zy= 0,84 (0tr.0-7.3) (34)
“Hain Zg= 0,95 (pre Koo 4 Obr.0-7.5)
6oe = 1 400 MPa (rab. 0-2.6) k= 1 {Ovr. 0-7.4)
7 = 0,325 (podTa 0-5)  Zy= 269 (podla 0-7.22)

Sggyp™ 2 (Podle 0-7.10) Kg= 1 (podTa 0-7.29)

Potoms ' ’ 400.0,84.0'95 -1 .1
2




- Dotykové napétie

d%- Z,-Z\ Kgec = 269.0,325) .73.8,74 - 427 P2 (39)

'~ Miera bespelnosti
e Jgoo * e e 1 400.0,84.0,95.1.1
LS’ g? 42?
KuZelové sikolesie diferencidliu vyhovujle nasim poliadavkém

= 2,6 (36)

na bezpenost, nakoTko vislednd bespelnost v ohybe Sf>srnin

/5,1>2/ a v otlaten{ Se>SEmin ]2,6>2/. Bespe&nost v ohybe je
vilEia ako ¥ otlateni, %o je pre sikolesie priaznivy stav.

43. KONTROLA TRVANLIVOSTI
L10%21sK DIPERENCI £1L0U

Eufelov§ diferencidl Je kxonktruovan§ tak, Le centrdlne
Zleny si ulofené na jednoradovych ih1ikovych a jednoradevyeh
guli¥kovich loBdskéch. Centrélay Elen k na dvoch inli¥kevyeh
loZiskdch RNA 4901 a ¥ jednom guliZkovom lo¥isku 6002 2Z.
Centrdlny &len p je uloZeny na jednem ihlilkovom loZisku
ENA 4901 a na jednom guliZkovom lo¥isku 609. Na centrédlnom
glene p je ceadené sdvitovkové koleso. -

Pre kontrolu trvanlivosti lo¥isk prevedieme vyyolet reak-
: cii v lo¥iskéch od gataZenia OK a sédvitovkového ozudbenia.

13.1. VIPOCET RBAXCII V LOBIS!LOE NA CENTRALNOM elamxlg / 6/

Dané: P = 118 ¥, F .= F = 30 u, R~ 12 mm, Jvid 12.3./
Fo= 119 N, Boo= 23 F, Frp= 43 ¥, Ry= 14 mm, /vid 16.1./
a= 0102 ll, b = 0'025 ~‘* 1 = 0'072 Me ’
Pre rovimmd silovi sistavu platia dve podmienky rowvmovéhy

P = ZFi- 0, M s_ihis 0

i=1 =1
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Obvodové sily ¥ a X, spbsobuji ¥ loZiskéeh A,B vertikédlne

reakcie.

Obrézok &. 13 EZ:nlA- 0
F/l-!-a/" RB.'I - onb = 0

¥/1l+a/- Fz.b

Ry = = =
A 01
118 0,092 -~ 119 0,025%
Rat = =
F 0,072
b = 109 KN
\ I ‘

Bl1u 109 + 119 - 118 = 110 KN

Axidlne a radidlne sily
Przl spdsodbu-

By Faps Fo
j4 v lofiskdch horizontilne

f reakcie.
?..R.+ P_,.E 30.0,012 + 23.0 014
.&a_é;*_ﬂéw 2 o > ? -

S M= Oeeo ¥ fasl/- &m.l -7 2.b -0
F 1 hed ? Qb Qto 0 2 - -0 02
Bgfasi/- Ty 300 92 - 43.0,025

‘—*“*-r-—-—w =

0,072

S Eg= Ocee By Bopm Prp¥ Ryy= ©
R_,= 25 - 30 + 43 = 36 ¥

Vysledné reakcie v loZiskédch A,B centrdlneho Clena p sis

2 2 2
B‘A‘\/Z‘E* s/ \[;w + /9,4 - 36/°= 113 ¥

Ry 3§h+13‘3.nr3/2s\[;092+ /9,4 - 25/%= 110 X
Axiélma sila pSsobiaca na leixﬁko A pri zmene smyslu
otéBania nstnwa /reaulaﬁnéhn[ psadobudne hodnotu
}A- ¥ ¥ ’;2' 30 + 23= 55 N

,”AL—v

-59 -




I

PodaYa / 8 [, 2.4 pri vypotie jo¥isk potitame 8 pridavnimi‘“

dynamickimi\silani. Potom zafaioiic lo%isk bude
R‘B. RAtfkafd- 113.1 ’201 "' = 190 K kde fk’ 1,2 (tab.&.?)
Bp Rpefy-fa” 110'1'2'1f* = 185 ¥ f4= 1,4 [tab.Z.8)

rAs‘ IA.fk.fd’ 5301 ’201 .4: = 89 H

1%.2. KONFROLA 10218k

sko 609 USN 02 4€34 ,C =2800 ¥

o RNA 4901, C = 8 300 K

axiélneho zafatenia 1lo=

ednoradové guliéknvé lo%i
poradové fhlidkové lokisk
pbeobeni radidlneho 2

A Jed
B je Jed

.'~ Pri sitasnom

2iska A Dre vypolet ekvivalentaého aynamického zatalenlia plaks

P - I.V.!r-l- Y.Fa ' .
) 4 89

jtele X,Y sévisia ma PORSTE 2 = 0,48>e = 0,44
Y.Fr 1.185

Sidin

Potom X = 0,56, I = 1,00.
Dosadenim dostanene PA' 0,56.1,
c 2 800

Pomerx
P 193
t.2 / 8/ Je gdkladnd trva

0.185 + 1,0.89 = 193 N

nlivest loZiska I, gévisld

7 tabulky
" na pomere c/? a otdtkach lokieka Lh& 100 000 hodin.
Na loZisxo 2B pbsobi radidline gatelenie. U 1cziska je sate-

Eeny vonkaj&i kriZok, potom V = 1,2.

c 8 300

_-'._-——-—"37

222
.2 / 8 / pre pomer c/

Pomer
P a otdlky ny= 314 1.mi%' pre-

nu hodnotu Ih’ 200 000 hod.

ena P miiine xonstatovat

7 tabulky &
xraduje trv

7, vypott
e st predimcnsované,

anlivost lo%iska paximél

ov trvanlivosti lo¥isk &1

nakoXko gdkladnd trvanlivost pre tex-
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tilné stroje preﬁa_é'age hadnotaj’f’maalivoati doporutieni v /8/
tabulka &.4, kde Ly= 30 000 hoddn. Tente medostatok visk vy-
yracia nutnost uvedeného 'nlohn‘:‘ifa centrélneho &lena vzhladom
na konbktrukein diferencidlu, kde rogmerové pofiadaviy Xlddli
podmieriu poufitia ihli¥kovjch Jokisk.

NakoTko s uvedeného vypoltu trvanlivesti lo¥fsk na Elene p
vychédsa trvanlivost gnalne va&Bia ake je poZadovand, mbZeme
| predpokladat, vghTadom na podotaé silové pomery na centrélnych
&lenoch diferencidlum p, k, Ze 1 trvanlivost loZisk na Elene k
mé podobné hednetu ako na Eleng p» teda pre dani kenStrukciu
vyhovaje. |

Satelity )micluvého difefrem‘la st uloZené v kKlenfch lo-
Ziskédeh. Vshladom na predpokladané opotrebenie Klzngfeh lo¥isk
je uloZenie satelitov Vv xlznyeh :lnii’skéch jedno z kritickych
niest, ktoré moke ovplyvmit sprivnost funkcle a trranlivost
xufeYovjch kolies. Podmienkou sprévnej funkcie a trvanlivosti
OK je ich sprdéeny ubol sé.bern.‘;f»‘fﬁnta Vyia:!n je presmi vjrodbu
a montéZ. Pre sprévme nastavenie je difer&neiéi kon¥traovany
tak, e vymedszenie axidlne] v8le je prevediteIné pomocom regu-
latnych skrutiek a vymedzovac{eh podloiiek.

Pre eprévne nastevenie nemd byt dofmi vila meniiia ako 0,1 mm
a vadSia ako 0,3 mm od spréwaeho ghvexrn / 6 /.

Prinliadajic k toma, Ee ¥ siSasnoati je prototyp regulainé-
ho pretahovacieho stroja NBOVPOS 1R v itddiu interrych overova-
cieh skidok, Je potrebné poO skﬁﬁo‘hmj previdske sistit bolmi
v6lu ozubenia a na JeJ :&klm Wit cyklus zoradovania
xufeYového umm;;,. pripadne agyklna vymeny trecfich lokisk.
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14. EKONTRO LA PIER

(20) , kde M= 1,443 Nn.

N A

Kontrolujeme pera, ktoré sunf aif
né. PodYa vypotiu maximdlne krdtiace

0oTLACENTIE

e:cnciéli najviac naméha-
momenty Vv diferencidli
si na uniBatdi podIa (21) M= 3,04 §m a na centrdlnom Clene p

Po*
P o.s.n.l

0,5.0, ﬂﬁs 0,612

‘Pero
na unédali na centrdlnom tlene P
Rogmer peré pxhx1l
8 x 7 x 12 5 x 5 x 12
P Priémr néboja d = 0,038 m dp= 0,013 ®
Materidl pera - ocel 11 600.0. Pre ngposuvnj néboj z ocele
je Pagv™ 110 MPa.
ourésok,é."u '
- gatafujtca sila
¥ T /5 /
: — = ———= 37 5
N y 0,45.4 ( )
M 5,04
| 0'45'dr 0,45;0,038
' M 1,443
. Fp' = - = 274 N
0,45.4, 0,45.0,013
Merny tlak al S
erny i p & —7 P 38)
0,581 o7 (>¢)
178
Py - - S = 4,24 MPa
0,5.h.1 0,5.0,007.0,012
Ty, 241

E lenxzalovani peré na unééaéi diferencléln a na centrdlnom
tlene g vyhmjﬁ. nako’xm p&w»p [11C0> 4,2, MQ)B 2/.




15. NKVRH Z KVITOVEDO vVEHO PREVODTU

Premenlivd zloZku otdtavej rychlosti ak&ného %lena v regu~
ladnom poli vyvedzuje regula¥ny elektromotor typ 3 SPT T
s rogsahom otéfok X0 + 3 800 1.mif'. Pre existujici typ dife-
rencidlu podla Xinematickych pomerov je nutné navrinit novy
prevod medgi reguladny elektromotor a diferencidl.

Volime zévitovkovy prevod. Hlavnym dbvodom voIby zédvitov-
kového prevodu Jje v moZnosti prevedenia prevodu samosvorné-
ho, takZe odpadne nutnost pouZitia elektromagnetickej brzdy,
v tichom chode prevodu a Vv dogiahnuti potrebného prevodového

pomeru jednym gikolesim malych rozn@ruv.

15.1. ¥IPOBET PREVODOVAHO POMERU

nm 3 800 -l '
i - = 12,1 n= 314 1.mi% podZa(8)

np 314

VvzhTadom na vyufitie reguladného rogsahu elektromotora Vo=

1ime prevodovy pomer 1 = 11,5.
Potom otélky elektromeotora pri maximélne] rychlosti regu-
1aZného valca budd

n1255. ny.i = 314.11,5 = 5 611 1.mid’

Tinto.doaiahnene bezpelnostne] reservy pre mo’ny pripad pre-

xrotenia hodndt adkxladného nastavenia regulainéhc prietahu

P = 1,5 *o5%, Prevodovy pomer splha podmienky pre voYbu dvoj-

chodého zévitovkewého sikolesia.

a/ Pri sy= 2 mé byt polet zubov gévitovkového kolesa nepérny,
aby sa zuhg'séritovkovéha kolesa rovnomerne opotrebovavali.

'b/ %= 1.a1>-22, teda polet zuboy zévitovkového kolesa musi
byt vadsi ako 22 zubov. ' /] 6/
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15.2. 7erolpr TAVITOVEOVERO SEKOLESIA

Volime:
a/ z&v jtovka

¥ - valeovi, materidl

kxalend,

v/ zévitovkové xole
vany 42 3046.
Maganie gdvitovkoV
olejové néplh 30 pa ©

ho diiczrcnciﬂu.
jesie Je xon&truov

80 - glo‘beiﬂaé .

ého sikolesia

JeTove
siko

plati podnisnka.
né apolnsa‘oeraju

/sO1

fgeéct<trtcieh@ uhl

£ = tgP.cosdy » ¢= arc

Yolime &= 20°,

{me ubol gtipania T= 5 ’

Vol
+<¥, ):.d-o‘f- 6°04 28"

nostl

15.2.2. Predbeiny névrh

kde n’k1‘ 320 Kmm, C = a - 2

.oce.I 14 220 cemento

8 mévitovlj a saber

ané ako samosvorne .

e uhol gtipania Je&
ce mater 181y je si

g a volIdba vhla stip

ktorzi vyhovujle

vand,

materidl cinovy broBZ Xo-

prodivé ole jom K 12,

Je
peuje i maganie ku-

é. Pre aamnavornost

mend{ ako treci vhol <9/

ginitel smykového

aniao .

s '

tg(..w) .
cosd n ( )
0 1

\ 604 2%

g 20°
podmienke samoSvor-

modulue.

’z\l’.

57330.0,99.0,M
P.2.2,5.12

— = 1,14 ,(4:

,5 MPa /volime 2,}5 MRa/, Vo= ‘F;.

g 5°
T "“"“"i:“

¢ Dér i
£ P valivydn AoREBK zaVATO

. ‘t; A

¥ AR



15.2.3. Rosmerovy vypolet valcového sévitovkového sikolesia
8 Ob.cﬂi‘ Gsﬂbenin.

Zavitovka 74vitovkové koleso
- Polet zubo¥ 5= 2 » i.5y= 11,5.2 = 23
- Modul néstroje normdlny my= B = 1,25
- Uhol séberu dud » 20°
- Unol stdpania skrutkovice T= 5°

- Normélovy rosstup t = Temym M.1,25 = 3,93 mm
' . m 1,25
- Osovy modul m = - s = 1,254 =
cos} cos 5

| tg tg 20°
- Uhol séberu vV osovom Treze gdy- ‘n'i’ - « 0,%654
- cos cos

d = 20%4 13'

- Osovy rosstup t - ‘H'.nx- T.1,254 = 3,54 mm
- Stépanie skrutkovice I .0, . tg+= 9r.28,66.4g 5°= 7,8Tmm
- Priemer rosstupov¥e] kruinice Do= 25 .My=

- 5: «!! . 2¢1'254
Viosgr g 5°

- 28,66 mm| = 23.1,254 = 28,84 mm

- Vjika hlavy zuba ba- m= 1,25 mm
- Vjtka paty zubu he= B+ C, = 1,167.1,25 = 1,46 mm
~ V§5ka subu h= ha-i- hf- 1,25 + 1,46 = 2,71 o=

- Priemer hlavove] kxrufnice ,
Da‘!"’ 910. Zha‘c 28,66 + 2.1,25 = Dazs D2+ Zhap
- 31,16 mm . - 28,84 + 2,5 =31,34
- Pricntx patanej kruinice
Bﬁn Df- 2h:a 28,66 - 2.92 = |Deo= DZ- th' | ,
- 25,74 88 - 28,84 - 2,92 = 25,92

- Osavé vﬁiﬂm«af as= 0,51’91+ D,/= 28,75 wum
- Zmyhir stéww | yravg L pra‘!rf
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e

' D
- Hribka gzuba Vv normélove ] rovine §n2“ ——23; einT
cos
) 2 3993 ' 28, 84

3 .= e Qe L 965 mm = T"’oﬁin}osg. =

nlt 2 2 ’ cos

Suz.cusz’t' = 1,784 mm
kde ayg Tm me—— = 0,0678 -

Dz suz‘ 0,5 otn= ‘ ’965 mnm

-pizka zdvitovky

~-Vonka}Bi pr

lgin= 2°0 J1sVE/m 2.1,254/14V23/= 14,5 ™

™ Do+ 2h, = 28,84 + 8,38 =

jemer venca kolesa D
= 3%,22 mm

xde 2h, -3,5:-351 25-4.33 mm,
R-01n891125-013mm

Zaoblenie pri hlave zubu
5 = 0,19 mm

7aoblenie pri péte zubu Ry= 0,15m = 0,15.1,2
Birka venca bes 2V/D1+ mn7a;+ ab =
sb = 1,6m = 2mm,

xde = 2\[/28,66 + 1,25/1,25 + 2 =

= 14,2 nm, volim bc- 16 mm
Uhol skosenia venca bc 16
gin P = - = » 0,51348
D1 21,16
¢. 30°53, volim ?= 30°
. Unol osi Y = 90°
\5.5. PEVEOSTN? VIPOUET NA OEYB A OTLACENIE /7 /
15.%.1. Ohyd - QQVOlené zafaienie
DXy g 125127431002 '
e o nPorhorrTol o .88 § (¢
kde b= /Dgq+ 20, /arc“l’ = /31,16 + 2.0, 16'7.1,25/arc 23°06' =
= 12 74 nm
: - 2 39,16 = 2,5 |
cos =" Dgym P 2ol .0,91976 Ve 23°06 27"
Dy 31,16 |
%”310 !E’a /m/?/, tab.1./
, teb. 11.7/% 4_’«! = 1,1 pre 16 hod . chod
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Y < P  SIPA 1,25.12,74.90.0,34
S nPo-¥Mo2-To2 _ Wi o - 444 X (42)
02 2 | 1,1 '

(s v
kde kﬁoz' 90 HP& /’0 /7/, tabcI-/

1‘02 - 0.3“ /% /7/1 tﬂb.;l./

15.3.2. Otlalenie - dovolené zafaﬁenie

0,8 0,8
D ' ob Ok I 28 84 » "2 21.31 5.0 09
Pac a1 -Td1 ’ ’ 2+,
Ppar= —2— % 4 — = (s3]
= 463 N
kde by= 4-8dn” = 31,16.5in 25"06 = 12,21 mm

Kpqq™ 31,5.Hra /zo /1/, teb.I./
rgq= 0,09 /20 [T/, Dre Wy= 5,42 0.3 tab.IIL./
ﬂ - 1 1 pre 16 hodinavy chod

8.v, Kyap-Tap _ 28,8498 ,12,21.9,6.0,18
Fpaz® "‘2"""“"""‘"" -' — = (44)
X, 1,1

= 282 K
kde  ky,o= 9,6 MPa /zo /1/, tab.Il./

Ta2 = 0,18 /mo /7/, tab.lll./
15.3.3. Vjpotet doveleného prendSaného vykonu

PD. rD.72? 28&:0’473 - 142’2 W (45)

kde FD- je skutodné dovolené saﬂaianie,zévitovkuvého siko-
| lesia. Pri vypolte dovoleného prendZaného wykonu
uva%njeid s najmensou zvhodaﬁt vypod{tanych 7(41,
42, 43, 44),teda & bodnotou(44) / By= 282 N/.
= W.Dy.np= .28, 84.5.23 = 0,473 .3
Zévitavksvé aﬁkulesie psvnmatne vyhovuje, nakolko skuto¥ny
vikon v xqgglaénap;adapt@re ﬁjtratcvj/ je men3i, ako dovoleny
prendBany vikon Pp> P ,/1@42, > 121/. |
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46.XONTROLA TRVANLIVOSTI LO21SK
7 AVIPTOVKOVEHO PREVODTU

z&vitovka je uloZend v dvoch jednoradovych gulidkovych lo-
$1skéch 6002 BSN 02 4633 a 609 USK 02 4634.

Krdtiaci moment na zdvitovke !k1' 0,3197 Km, priemerx |

31- 28,66 mm, ﬁéinncst pre valivé 1o§iské.n1§ 0,99, otddky
gévitovky n = 3 611 1.mi7'.

' 46.1. SILOVE POMERY V ZAVITOVEOM SOKOLEST '

Obrdzok &. 15

- Obvodové sila zdvitovky =

;237 ' ! 3 = axidlne] sile kolesa
/ ‘ / k F."‘Fazl = ..EEKJ-—.«!”
r 7 D
Dy e 1
KRN J&fm

\“N“NV{Q Nl 2.0,3197 o
l ;m -.m'0'99 =23 K

Ymamawinl

~ Obvodovd sila knlesa =

= axidlnej sile sévitovky
¥

Fz"ra1“\tg/;+?/ -
23

" tg/5%+6%04"

- Radidlna sila kolesa = radidlnej sile zévitovky

tgd, .cos? tg 20°.cos 6°04
2| P Py = M3 = 43 8
) cos/ft+¢/ cos/5%+6%04/

- V§slednd redidlma sila sata¥ulica 3é2iskd zdvitovky
J.o2 2 2 .x? . oen |
ool 5 <\ o 50
’-‘stledai‘radiglaﬁ sila gata¥ujica lo¥igkd kolesa

rﬂ-\[ 72 72, ’\111'924 43%= 127 §

= 119 N




16.2. VIPORET REAKCIL V mszxAcnmxmvn

Obrézok &.16 ' F1.b 23.0,029
ﬁM 30~0 R y = 312!
i=1 1 0,055
L 23.0,026
A 4 " = 11 N
0,055
a=26 . al*™ -
[ 1
4%.0,029-119.0,014
- o . =8 N
_0.055
B = Ir1.a + EgljRT .
By 1 ’
43.0,026+119.2,014 o
- = 51 N
0,055

Vysledné radidlne reakcle ¥ lo¥iskéch

fr‘f\’ﬁix + Biy -\[;;2+ /-8]2 = 14,4 ¥
/2 22 \[112, 512
rrB‘ RBI*RBY' 11+ 51 = 52 N

Axiélna reakcia v loﬁiakn B

PodYa /8/, 2.4 }s treba u strojov v prevddzke potitat s pri-
davnymi dynamickymi silami, Xtoré svaksujd nafaieﬁie lokiska.
vzhladom na to, Ze by bolo niro&né tieto sily presne vypoli-
"tat, alebo odmerat, politame & konStantnym zatalerim, ktoré
. gval3u jeme 0 pridsvhé giZinitele. Tymto dosiahneme pfibliﬁnﬁ
hodnotu-atrgdnéhc nepremennéhe zatalenia, ktoré mé na loisko
rovnaki'ﬁé;nky ako pisoblace dynamické sily. Zatalienje loEisk
bude - 'rr“‘ r‘rfd' 14,4.1,2.1,4 = 24 N kde fy= 1,2

!éﬁs B‘zk'f = 52.1, 2.1,4 = 88 N La= 1.4

_ b rﬁ.zk.zdc 119. %,2A ;4 = 200 § (vi& bod 13.1.)




16.3. KONTROLA 10%1SK -

Lo¥iske B gévitovky Je zafaﬁené‘gaaiélnou a axidlnou silou.
Pri silasnom pbsobeni radidlneho a axidlneho gatafenia pre vy-
potet ekvivalentného dynamického zatalenia plati

Pe= X.Y.l‘r-o- Y.Fa

¥ 200 ~
sé&initele X,Y gdvisia na pomere - S " = 2,208 = 0,44
V.?ﬁ. 1.88

Potom X = 0,56, ¥ = 1, V =1 pri séfafeni vmitorrého xriZku.

Dosadenim dostaneme Pp= 0,56.1.88 + 1.200 = 249 N

cC 4 300
Pomey = = ————= = 17,2
P 249

7 tabulky 8. 2 / 8 / je sékladnd treanlivost lofiska B

Ly= 25 000 hedin pre pomer c/P = 1??2 a priemerné otdlky sévi-

tovky ng= 3 200 4 .miE'. Teda lokisko vyhovuje podmierke tr-
vanlivostl pre textilné-stroje a 16 hodinovi prevédziu, kde
podla / 8 / tabuTka C.4 Jje gdkledné trvanlivost 20 000 -

- 30 000 hodin.

Na loZisko A sévitovky pbsobi iba zatalenie od radidlne]
sily, nakoTko 1aiikko ga mbfe axidlpe posivat. Zatakeny Je
vnitorny kré¥ok lokiska, potom V = 1,0.

Exvivalentné dymamické za¥alenie loZiska A:

P“‘ V.fra V.!‘rABﬂ' 4 .2" = 24 K

C 2 800
Pomer - m— = 116
- P 24
PodTa tabulky .2 / 8/ lo#isko A prekraluje paximélma sdklad-
4§ trvanlivest mddvand v tabulke [Iy= 200 000 hedin/.
vzhZados ns kendtrukciu g&t;tafkavého prevodu a n& nigku ce-
nu loﬁisksfﬁia\3éfpre&inensawanie sfekonanwhradiékﬁ:na gévadu.

it




;7. nAvEE REMEROY £HO PREVODU
/ ’

vzhladom na vypoéitané kinematické pomery v regulafnom
adaptore je pre pohon diferencidlu nutni zmena remehového pre-
vodu medsi predlohovym hriadelIom a diihrenciélom. Diferencidl
/undSad/ Je podla vipodtu S.1.1. oaadinj ozubenou remenicou
s po&tom gzubov E,= 48. Pre tento poée& zubov remenice mevyho-
vuje p8vodn¥ remeh 272 213 024 Ot4. B?xrhujeme ozubenj remen
a remenice pre pévodnmi osovi vedialenost a = 81 mm, pre remeni-

ce 8 podtom zWbOV 24% 16, Z,= 48 a rosstup zubov tp= 6,2 mm.
17.1. URCENIE ROZMERU REMERA

a : tg= 81 1 6,2 = 13,06
s~ By= 48 - 16 = 32

g tabulky &.5 / 11 / hladéme najblifsiu hodnotu pre zp= z4= 32
k &islu 13,06, %,J. 12,988 a odd{tame 2z .- Z,= 44 zubov.

Potom %= 44 + 16 = 60 zubov

K tommto poltu gubov sa najviae bliii remen 272 213 003.ccey
ktorj mé polet zubov Z.= 67, m = 1,9916 mm, tp= 6,257 mm.
Potoﬁ pre osovi vsdialenost plati (2~ 24= 67 - 16 = 51 zubov,
Zy= Tq® 32 gubov/ podla tabulky &.5

a= 16,718, t - 16,718.6, 257 = 104,6 mm

17.2. NAVRE ROZMERU REMENIC

- Rogstupovy priemer
dr4q™ n.z1+cfd- 1,9916.16 + 0,1 = %4 ,966 mm

d o BeZo* J&- 1,9916.48 + 0,1 = 95,70 mm




I——

- Priemcr priruby dp&’ dyo 0 «+ 5.1,5 = 102,5 mm
un = 0,35 mm /t&b;%.1!' e = 1

* 53 - 95'
,o ml /tab-l!.‘l/

volm cfd-s 0,1 mm,

17.3. KAVRE BIREY RENEEA

2 grafu &. 2 edfitame pre V = 2,4 m.s'1 a»s<:20 !pecifickj

4lak na remel P = 1,0 MRa.

- Potet saberajicich zZabov Z,
' 95 - 31,27
2T 0,3046 > & 18°

=
2.104,6
. 2d= 180 - 2.18 = 144°

f= 180
By 18.144
— - 6,4 volime 6 gzubov

Potom

£
% 360 360

- Obvndovi gila

soment na predlohovonm hriadell My= 1,01t Nm

Krdtiasel
%, 1,01
Fe= sp————"sﬁﬁ
0,016

Volime‘sﬁéiniftz &:uhn prevédsky 3 = 5,¢ 3,= 0.8 + 1,1 - 1,9

_ Sirks remefs ? 63
b P s 8= S————— n199 = 13’5 mm
6‘1 .1 '5 N

.p‘ﬁ

h‘ﬂ b+
podTa tabulky vyrébvanfch ros~

ﬂri!dk ogubenia volina
dri¥im

emenion Z4* 16 zubov,
= 48 zubov, drélm 1,6/1,

Tvar
merov zaq@nsv t.j pre T
1,6/1,T = 50 PXe remenicu %

st&:dné gislo remeﬁ& 3e 2?2 21

g - 50.

3 003 O14.




8. EOKNSTPRUKENE UPR AV Y
DIFPERENCILLU

%0 zadania diplomovej préce na existujﬁci difereacidl podla
predchédsajicich vipestov vychédsa potreba prevedenia kon-
Strukdnyeh dprav diferenciflu. XKon¥trukiné dpravy vychddsa Ju
g novych kinematickyeh pomerov pre pové podmienky podla sa-
dania, kde sékladné mastavenie rcgula&ného prietahu p = 1,5,
rozsah reguléeie 125% a odvédsacia rychlost je 600 m.min~ ',

z vipotov,vid bod 9.1.1., pre existujici kuZelevy diferen-
c1él vychédsza nutnd smena prevodu ogubenym remenom od predlo-
hovej hriadele na uné¥al diferencidlu. Tento prevod gzabezpe-
Suje pohom diferencidlu xon&tantnou zlofkou otddavej rychlos-
ti od hlavného pohomu. |

7 kinematického vypoltu, ;1& bod 9.1.1., pre peilet zubov
2y= 16 a Zom= 48 navrhujeme remenice vid bod 17.2. Vykresy
k tomwto névrhu prikladéme v prilohe Z.3 a 4 pod &i{slom vy-
kresu DP-05-01-04 a DP-05-02-04.

Pre pohon akéného Elena zloZkou premenlive] otéZave] rych-
losti je k diferencidlu podXa vypoltu vid bod 15. navrhnmuty
‘zévitovkovy prevod. 2 vipo¥tu pre konstrukciu vyplyvaji zmeny:
sévitovky /&.v. DP-05-03-03/, mévitovkového kolesa /¥.v.
DP-05-04=03/, skrinky prevodovky /&.v. DP-05-05-01/, dosky zé-
kladnej pravej /&.v. DP-05-06-02/, dosky sékladne prave] -
vrtace]j gostavy /E.v. DP-05-07-02/.

Vzhladom k tomu, ¥e regulalny pretahovac{ stro; KOVPOS R
Je dvojvyvodovy. kde je regula&ny adaptor kon¥truovany samos-
tatne pre kaddy vyvod zv14%5t, nepokladéme za nutné previdaat
konEtrukdné tpravy pre oba vyvody, nakolko st symetrické.Kon-
Etrukdnd \dpravu prevedieme len pre pravy vyved.

-3 -




49. ExXONOMICEY PRINOS
NAVREOVANEHO RIESENI A

Exonomickd efektivnost, prinesy, stanovujeme v dbsledku
realizdcie dlohy ¥ porovnani s predehéd sa Jicimi parametrami
pridavného reguladného priete¥néhoc pola a regulainéhe stroja
NOVPOS R.

Pre gzistenie efektivnosti stenovujeme vychodsie technicko
ekonomické vdaje visledkov riedenia dlohy podla zacdania pre
zédkladné nastavenie regula&ného priefahu p = 1,5, pre rogsah
reguldeio hmotne] nsrovnomernoati predkladanélko mysaného pra-
meha ¢25% a pre o&védzaeiu rjehloat 60C m.min -1,

vV ddsledku nevfch kinematickyeh pomerov Vv pridavnom regu-
lovanom priefainen poli boli prevedené kon&truk&né dpravy vo-
%1 stavu pred riefeaim ilohy.

- Zmena prevodu pre pohon diferencidlu /névrh dvoch nevyeh
oznbénjch remenie a ozubeného remeda/. ‘

- zéena gédvitovkového prevodu /sévitovky, zévitovkevého ko-
lesa, skrinky prevodovky, gékladnej dosky/.

Zhodnotenie afektivnosti spracovédvame pre realizdtora
a pre uivatela nového vyrobku.

19.1. PRINOSY JOCIBEKY/ U REALIZATORA

pri rieseni konStrukdnych iprav diferencidlu vychédzame
z pradehédaajﬁaieh vypodtov, xde bolo naZou snshou 30 najviac
sa pridriat pbvodného won&truk&ného prevedenia tak, aby zme-
ny kontrukeie boli $o najmemdie. Z toho dbvodu tol pévitov-
kovy prevod navrhovany & menEim modulom ako pbvoény, ¥im sme
dosiahli to, Ee pre ulofenie zévitovky a z&vitovi:ového kole-
sa do skrinky prevodovky mbieme poufit pdvodny oclliatok |

-4 -
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it povodny odliatok.

.‘ u p8vodného rieSenia.

19,2. PRINOSY JOCINKY/ U USIVATELA

a/ Vytislenie produkcie stroja.

je oproti pbvodnému riegeniu na rovnake urovni.

skrinky. zmen{ sa iba osova vzdialenosﬂ z pbvodnej & =‘25,16 mm
na 8a = 28,75 mm. 7 tejto zmeny vyplyva nutnost zmenit 1 gé-

Xladnu dosku, kde podobne ako u skrinky prevodovky n6Zme po-

vzhYadom k tomu, Ze V gutasnosti sa jba pripravuje sériové
vyroba pévodného rieSenia regulaného prefahovacieho stroja,
pnie je moiné pri vypotte prinosov stanovit u realizdtora vy=
gledny efekt. 2 novej konBtrukcie, xtorad je podobnd pdvodneJ,
viak mo¥no xonstatovat, Ze pre realizétora plyni pre nové rie-

senie podobné ekonomické néroky na vyrobu diferencidlu ako
g pevnostnych vypodtov diferencidlu pre pové podmienky vy~

chédza, Ze tento wyhovuje poiiadavkém pre vysokud spo¥ahlivos®

strojného zariadenia. Previdekové spolahlivost diferencidlu

Je zétislé na volbe jemnostl vyrébaného prameha, drubu po-

Po gavedeni
5 000
5 000
600
80
2

q’ uzitého pateridlu a pouzite] odvédgace] rychlosti.
Vyrobnost grovnateInyech gariadeni pre spracovévani materidl
100% ba |
Pred zavedenim

Jemnost prameha na vstupe [tex] 5 ©00

Jemnost na vystupe [yex] 5 000

odvddsacia rychlost [m.minf1] 450

VyuZitie [%] ' 80

Polet vyvodov 2

vrobnost [kg.nod™'] 200 = 210

Roénd vyrobnost Y.tisicoch[kg] . 760 ~-7798

267 - 280
1 014 - 1 064
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Rogsah regulécie [ﬁ]. ¥ 2 25

7 uvedenyeh parametrov vyplyva, %e ro¥né vjyrobnost stroja
sa zavedenim rieﬁcni#-zviﬁi u ubivatela o 254 600 kg, %o pred-
stavuje szvyienle pérastu vyroby © 33% oproti rieseniju pred
zavedenim.

v/ Ostatné spolodenské efekty a ekonomicky obtiaZine vyjadri-
teTné wSinky u uiivatela.

v désledkun vyrovnania hmotne] nsrovnemerneéti mykaného
pramefia v rossahu reguldcie $25%, mbEe u%ivatel spracovévatl
mykany pramet 8 vidEim rosptylém peroevnomernosti. Vystapny
pramen bude mat odchflky hmotne] perovnomernosti v dlhyeh
isetkéch rovmé alebo peniie ako = 2%, teda kvalitet:ivne na
rovnakej tdrovni ako pred gavedenim.

VYyrovnanie neroynomernosti pramena v 1. pasdZi pretahova-
nia spdsobule kvalitat{vne smeny i na dopriadacich strejoch
BD 200 R, kde s2 uvaiuje 820 gniZenim pretrhovosti o 20%, to
zvySuje ich v¥robni produkciu.

19.3. CELKOYVE SPOLOCENSKE UOINKY '

Celkevévspolaéeﬁské G&inky /prinosy/ moZno rozielit na:

- g&inok u uiivatela,
- d%inok u realisdtora.

G&inok u ukivatela Je podTa boduw 19.2..

Pre ralisétora PO gavedeni vyplyva, Ze 82 podﬂtatne zlep~-
$ia parametre regﬁlaéného pretahovacieho stroja WOVPOS 1R,
30 je predpokladom dosiahnutia vilEe] d&innosti z hTadiska
konkuren&ne] schopnosti vyrobku na gahrani¥njech trhoch, teda
svyBi sa exportné schopnost vyrobku.

- 16 - .




20. 2 £ VER

f1lohou diplomove] préce bolo predetrenie kinematickjch pe-
merov v pridaviom regulainom priefaZnom poli prefahovacieho
gtroja NOVPOS R pre nové podmienky pedIla gadania a nédvrh po-
trebafeh dprav difereneidlu. ‘

Riéﬁenie tejto tlchy gapadd do celkového inovaZndho proce-
su na stroji NOVFOS 1R.

VghYadom k tomu, #e v suasnosti je regula¥ny prietahovaci
stroj NOVPOS 1R v Stédiu priprav pre sériovi vyrobu, je sprav-
ne, %e uf v tomto Case sa uvaZuje s ingvéciou stroja pre do-
siahnutie kvalitativna lepsich technicko - ekonomiekych pa-
rametrov.

V spréve Predsednfctva UV kst o pripravéch 7. patro&ného
plénu ekonomického a socidlneho rogvoja na 18. zasadan{
v kSt prednesenej s. Lubomirom Strougalom sa uvédsa:
sNemdZeme sa nspakojif s tym, ¥e d1¥ka inovalného cyklu, kto-
ré4 sa vo svete stéle skracuje, rostala u nds po celé uplynu-
1é patro¥ie prakticky nezmenend a Je v porovnani 8 inymi prie-
myselne vyspelymi Btdtmi priemerne dvojndsobnd, je nevyhnutne
potrebné, veshTadom k tomu, fe mordlna ¥fivotnost techniky pro-
gresivaych vyrobkov Je vo svele troj - Btvorrodns,iilinnejiie.
urychYovat inovadné procesy pre giskanie sahraniénjfch trhov?

pA vysiedkov ekdnenického ghodnotenia je zrejmé, Ze pri
urjchlenej realiséeii inovadného procesu na stroji NOVPOS 1R
je mo¥né tychto cielov dosiahnut.
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Zoznam priloh

Priloha &#.1 Kinematické schéma stroja NOVPOS R
¢.2 Schéma Clenov reguladného adaptora
¢.3 Ozubend remenieca &.v. DP-05-01-04
&.4 Ozubend remenica &.v. DP-05-02-04
8.5 Zdvitovka &.v. DP~-05-03-03
&.6 Zavitovkové kolese &.v. DP-05-04-03
&.7 Skrinka prevodovky &.v. DP-05-05-01
&.8 Doska sdkladnd pravéd &.v. DP-(05-06-02
&.9 .Daaka sékladnd pravd /wvrtacia zostava/

&.¥v. DP-05-07-02
&.10 Kinematické echéma diferemcidlu
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