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Abstrakt

Prispévek se v prvni casti zabyva tvorbou vypoctovych modelu a naslednym vypoctem
metodou konecnych prvkii vybranych casti ovinovaciho baliciho stroje Rotomatic Profi
Double. Vysledky vypoctii jsou primdarne urceny k porovnani s daty ziskanymi
Z experimentadlniho méreni ve firmé Pragometal. Druha cast je tvorena ndvrhem zvedani
palety se zbozim z dopravniku, coz je nezbytné pro ovinuti celé palety smrstitelnou folii.
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1. Uvod

V ramci projektu MPO, na kterém spolupracuje Pragometal se strojni fakultou CVUT,
probiha vyzkum a vyvoj integrovaného baliciho paletizatoru. V rdmci tohoto projektu bylo
nutné analyzovat stavajici konstrukci ovinovaciho baliciho stroje Rotomatic Profi Double
(dale jen OBS). Dalsi ¢asti projektu byl navrh zvedani palety se zbozim, aby bylo mozné
ovinout celou paletu se zbozim. Zatizeni zvedajici paletu bude zabudovano do dopravnikové
trati, po které¢ budou dopravovany neovinuté palety se zbozim smérem k OBS a ovinuté palety
se zboZim od OBS.

2. MKP analyza tenzometricky mérenych ¢asti OSB

Na zékladé CAD modell stroje dodané firmou Pragometal (Obr. 1) byly vytvoteny CAD
modely pro MKP vypocet v programu Ansys. Z prvotnich vypocti byla vytipovana mista
méfeni a na méticim stanovisti byly na stroj ptipevnény tenzometry. V téchto mistech bylo
provedeno tenzometrické méfeni pro zjisténi napjatosti (Obr. 2). Aby mély vysledky méfeni
dostateCnou vypovidajici hodnotu, byly naméfené hodnoty deformace verifikoviny MKP
vypoctem, ve kterém byly zadany kinematické a dynamické veli¢iny zjisténé pti méfeni.

Obr. 1 Obr. 2
OBS Rotomatic Profi Double Meéfici stanovisté
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Obr. 3
Postup ovéteni tenzometrického méfeni MKP vypocty
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Obr. 4 Obr. 5
Meéfeni pfi rotaci ovijeciho prstence Meéfeni pti zvedani stroje

2.1. Urceni napjatosti ovijeciho prstence

Ovijeci prstenec, ktery je osazen elektrorozvadéci a zafizenimi na predepinani smrstitelné
folie, rotuje a zajiStuje ovinuti palety se zbozim. Pfi rotaci je ovijeci prstenec namahan
pfedevsim odstfedivymi silami.
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Obr. 7

Ukazka mefticiho mista na ovijecim Pribéh deformace ovijeciho prstence pti jeho rotaci
prstenci




2.2. Zvedani stroje

S celym strojem je nutno manipulovat a to jak na vyrobni hale tak i pfi ustavovani stroje na
pracovni misto u zdkaznika. Jednou z moznosti je zvednuti stroje za spodni pficku
vysokozdviznym vozikem. Cely stroj byl zvednut a pficky byly podepteny dfevénymi Spaliky
(Obr. 8), které mély stejnou $itku i rozte¢ jako maji vidle vysokozdvizného voziku. Tim jsme

simulovali zvedani stoje vysokozdviznym vozikem a zjistili jsme deformaci pficek ramu
stroje (Obr. 9).
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Obr. 8 Obr. 9
Simulace zvedani stroje Deformace pticky pfi zvedani stroje vysokozdviznym vozikem
vysokozdviznym vozikem

3. Navrh zvedani palety se zboZim z dopravniku — ntizkovy zvedak

Nuzkovy zveddk bude zabudovan do dopravnikové trati, po které budou dopravovany
neovinuté palety smérem k OBS a ovinuté palety se zbozim od OBS. Pro pohon byl zvolen
Ctyipolovy asynchronni elektromotor. Mechanismus ntizkového zvedaku je umistény na ramu,
ktery ma stavitelné patky (Obr. 10).

Obr. 10
Model niizkového zvedaku s pohonem

Pohon je v dostatecné vzdalenosti od mechanismu, aby nedoSlo ke kolizi s ovijecim
prstencem pii ovijeni palety. Pfevod mezi rotanim pohybem elektromotoru a pfimocarym
pohybem zavésu zvedaku je realizovan dvéma zdviznymi pievodovkami. Kladky zavésu se



pohybuji ve vedeni, které je ptivafeno k ramu. Do otvort pro ¢epy v ramenech jsou vlozena
kluzna pouzdra. Horni vedeni ve vidlich je zajiSténo stejnymi kladkami a vedenim jako na
ramu.

Obr. 11
Pohyblivé ¢asti mechanismu

Dopravnik bude pfivafen k rdmu. Tento ndvrh umoziuje pouzit valecky o priméru 90 mm.
V misté, kde vede spojovaci hiidel, bude dopravnik pferuSen.

3.1. Kinematika mechanismu
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Obr. 12 Obr. 13
Schéma mechanismu Zavislost velikosti reakci na Case t

Byla stanovena kinematika mechanismu a prubéh sil v konstrukénich uzlech v zavislosti
na poloze mechanismu, respektive na ¢ase (Obr. 13), a z nich byly uréeny dvé polohy
mechanismu pro kontrolu vybranych ¢asti MKP vypoctem.

e Pocatecni poloha mechanismu

e Koncova poloha mechanismu

Pocatecni poloha mechanismu je poloha, v niz za¢ind mechanismus zvedat paletu se zbozim
z dopravniku, a koncova poloha je poloha, kdy je mechanismus v nejvyssi poloze a zacina
spoustet ovinutou paletu se zbozim zpét na dopravnik.



3.2.Vypocéty metodou konecnych prvki

Vsechny vypocty predpokladaji rovhomérné zatizeni palety zbozim.
Vypocet ramu

e Pocatecni poloha mechanismu
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Napéti vzniklé v ramu v pocatecni poloze mechanismu Deformace ramu v pocate¢ni poloze mechanismu

e Koncova poloha mechanismu
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Obr. 16 Obr. 17
Napéti vzniklé v ramu v koncové poloze mechanismu Deformace ramu v koncové poloze mechanismu

Vypocet ramene

Rameno je nejvice zatiZzené v pocatecni poloze mechanismu. Obé ramena jsou rozmérove
témef stejna, proto stacilo podrobit vypoctu pouze vice zatizené rameno.
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Napéti vzniklé v ramené Deformace ramene



Vypocet vidle

Zatizeni vidle mé stejnou velikost pii kazdé poloze mechanismu, pouze se méni pisobisté
zatizeni od kladek.
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Obr. 20 Obr. 21
Napéti vzniklé ve vidli Deformace vidli

Vypocet zavésu
Zaves je nejvice zatizen v pocateni poloze mechanismu, proto byly do vypoctu pouzity
silové ucinky, pisobici na zavés v této poloze.
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Obr. 23
Napéti vzniklé v zavésu Deformace zavésu

25,696

4. Zavér:

Tenzometrickym méfenim a MKP vypocty jsme ziskali cenné informace o zatiZeni
konstrukénich fetézcli soucasného stroje, které budou slouzit k optimalizaci konstrukce
ovinovaciho baliciho stroje Rotomatic Profi Double aknavrzeni nové konstrukce
integrovan¢ho baliciho paletizatoru. Zvedani palety je pro integrovany balici paletizator
nezbytné pro spravné ovinuti zbozi na paleté. Byl navrzen ntizkovy zvedak s mechanickym
pohonem.
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