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IDENTYFIKACJA WARUNKOW PRACY SUPLACZA
PRZEPROWADZONA NA PODSTAWIE ANALIZY FILMOWE]

Andrzej Fijolek, Andrze]j Marciniak,[gacek Drzechowski}

Instytut Mechanizacji Rolnictwa AR w Lublinie

Uzyte w tytule okreslenie ,identyfikacja" ma to samo znaczenie co .identyfi-
kacja obiektow", a uzyte jest jedynie w wezszym zakresie, gdyz ogranicza sie do

2 kinetyki sznurka formowanego w wezel, ktdéry tutaj jest obiektem badari. Filmowano

; prace aparatu wigzgcego zamontowanego na prasie wysokiego stopnia zgniotu Z-225.

~ Aparat wiazacy przygotowano w ten spossb, ze pomalowano jego elementy na biako

(z wyjatkiem dziobu palca suptacza, aby nie zmieniad warunkdw tarciowych) i adsto-
- nigto czes¢ obudowy .

_} Ze wzgledu na krétkotrwatos$é zjawisk zachodzgcych w czasie  formowania wezla

{ (czas pracy suptacza wynosi okolo 0,4 s) zdecydowano, ze filmowanie zostanie prze-

T T T lampy halogenowe 1000 W

: kamera szybkobiezna
: /

zardwki 750 W

suptacz

przdd prasy

i A

Rys. 1. Schemat stanowiska badawczego do filmowania pracy aparatu wigzgcego
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Rys. 2. Ogélny schemat pracy suptacza
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Rys. 3. Model wezila

prowadzone kamera Hyspeed z predkoscia 4000 klatek na sekundg. Schemat stanowiska
badawczego do filmowania przedstawiono na rys. 1. Uzycie tak duze) szybkosci prze-
suwu tasmy wyeliminowald mozliwos¢é recznego witaczania kamery. W tym celu skon-
struowano odpowiedni uktad elektryczny pozwalajacy na automatyczng  synchroniza-
cje uruchamiania zespoiu wiazgcego i kamery. Jako badania uzupetniajace przepro-
wadzono pomiary tensometryczne, w czasie ktérych rejestrowano napigcie sznurka w
procesie wigzania na odcinku miedzy dziobem palca suptacza a obwigzywang bela

(szczeg6ly w [1]).
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Celem badart bylo okres$lenie warunkéw mechanicznych wystgpujacych w trakcie

tworzenia wezta i decydujacych o jako$ci pracy suptacza.

Proces formowania wezla ze sznurka mozna podzielié na cztery fazy okreslone
kolejnoscia pracy mechanizméw suptacza [2]. W fazie pierwszej potozenie sznurka
uwarunkowane jest wzajemnym usytuowaniem chwytacza, palca suptacza i dZwigni no-
zowe), a przedstawiono je na rys. 2.

Osie s, c, m, n s3 odpowiednio osiami obrotu palca suptacza, chwytacza, szcze-
ki ruchomej i rolki na niej osadzonej. Ptaszczyzny Pl’ P2 i P4 tworza w punkcie 0
tréjscian, gdyz Pl 1 P2 l'PA’ a ich wybdr wynika z poczatkowego polozenia palca
suplacza. Sznurek przechodzi przez prowadnice na diwigni nozowej (punkt 01), lezy

na powierzchni dziobu palca suplacza i zakleszczony jest w chwytaczu Ps.W punkcie

E przechodzi on przez plaszczyzng P i Py, gdzie Po pokrywa sig z plaszczyzng no-
za odcinajgcego N, a zmiennos¢ promieni Rg i RE charakteryzuje potozenie punktu
E. Podczas tworzenia wezla tarcza chwytacza (P3) wykonuje 1/4 obrotu. Sity napie-
cia wystepujace w sznurku oznaczono nastegpujaco: od strony beli R1 i R2, a od
strony chwytacza F1 i FZ' Site R1 mierzono tensometrycznie. Wymiary geometryczne
podane na rys . 2 sa podstawa do obliczert kinematycznych. Nastepne fazy tworze-
nia wezla zwigzane s3 z obrotem palca suptacza i schodzeniem pgtli z dziobu. Wias-
ciwe zapgtlenie jest wynikiem uniesienia szczeki ruchome]j przy jednoczesnym obro-
cie suptacza. Nalezy zaznaczy¢, ze w trakcie tworzenia wezla nastgpuje skrecenie
sznurka. Mechaniczny model wegzla przedstawiony jest na rys. 3.

Dwa rdwnolegle biegnace sznurki sg tutaj aproksymowane tagma, ktéra dzieki
swemu skreceniu tworzy wstege Mobiusa. Z punktu widzenia topologii jest to fakt
niewatpliwie ciekawy, ale dla obliczeri mechanicznych niezwykle niepozadany. Obli-
czenia te prowadza do wskazania najwlasciwszego palca suptacza oraz najkorzyst-
niejszej trajektorii sznurka, tj. jej geometrii i okreslenia optymalnych predkos-
ci.

Z przeprowadzonych pomiardw wynikaja nastepujace wnioski:

1. Dzidb palca suplacza powinien by¢ tak uformowany, aby nastegpowalo samoczyn-
ne zsuwanie sig z niego wegzta. Analiza zdje¢ filmowych wykazule, ze predkosé zsu-

wania sig wezta, przy jego wymuszonym ruchu powodowanym dZwignia nozowa, jest nie- :

jednostajna. Zwigzane jest to ze znacznymi oporami wynikajacymi z nieoptymalnego
ksztattu dziobu. Druga przyczyna jest natury geometrycznej, bedaca wynikiem nie-
wlasciwego usytuowania palca suptacza wzgledem elementéw  przytrzymujacych sznu-
rek.

2. Pomiar sil wystepujacych w sznurku na odcinku miedzy dziobem palca supta-
cza a belg nie daje pelnego obrazu o sitach maksymalnych. Z filmu wynika, Ze po
odcieciu sznurka nastegpuje jego wzgledne skrdécenie wynoszace 10-20%. éwiadczy to
0 duzych naprgzeniach w nim wystepujacych w obszarze pomigdzy chwytaczem a palcem

l
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“"suptacza. Powoduje to niekorzystng sytuacje dla tworzenia sie wezla i niepotrzeb-
i' nie obcigza elementy konstrukcyjne suptacza. Aby zmniejszy¢ te naprezenia, nale-
i - taloby zastosowa¢ chwytacz o zmiennym stopniu zaciskania sznurka, tak aby w pew-
! nych etapach tworzenia wgzla mégt by¢ on wyciggany z chwytacza (jak np. w supta-
. czu systemu Mc Cormick).

P 3. Krétkotrwatos¢ zachodzacych zjawisk mechanicznych w trakcie tworzenia wez-
. la powoduje, ze wzajemne oddzialywania elementéw konstrukcyjnych majg charakter
uderzenia mechanicznego. Aby ztagodzié oddziatywania udarowe, nalezaloby wydtuzyd
cykl wigzania, zmniejszajgc tym samym wystepujace przyspieszenia i sity.
4. Zdjecia filmowe potwierdzaja duza wrazliwos¢ suptacza na sposdb regulacji
' Jego elementéw i mozliwos¢ rozregulowania wskutek drgari cate) konstrukcji.
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i UIEHTHOUKALIMA YCJOBHH PABOTH Y3JIOBABATENA
i NMPOBEJEHHAA C UCIIOJb30BAHHEM @HJILMOBOT'O AHAJHM3A

Pe3pMe

D HecoBepmeHCTBO KOHCTPYKIMM YIJAOBA3ATEJNbHHX MEXaHM3MOB INPHUNeHAe-
' MHX B Opeccax BuCOoKoll cremenu npeccoBaHmdA, & TaKXxe KPaTKOBDEeMEeHHO-
CTh ABJIeHME NPOMCXOJNAMHX B Iponecce oGpas3oBaHuA yana B JAaHHOM Mexa-
HH3Me MOOMPHAM ABTOPOB HCHNOJAbLIOBATH TEXHHUKY CKOPHX CHEMOK C LeJbro
OOAPOGHOrO O3HAKOMJIEHHA C DTHUM HPORECCOM U €ro ONUCAHHA,

Hcnoab3oBazm B JAaHHOM cJiaydae KuUHOKaMepy nI'mcnua" perucrpupysa
OuKx paboTH yazoBA3aareas co ckopocTe® 4000 KJISTOK B CEKYHEY.

llporesenHHl aHANM3 MOAYYEHHOro (HJIBMOBOTO MaTrepHaia mo3aBoaAR
(OpMYAKPOBATL DAL BHBOJOB, KOTODHE MOTYT CIOCOGCTBOBaTH COBEDHMEHCT=-
BOBAHHD KOHCTDPYKOHM Y3JOBA3ATENbEOTO MeXaHH3Ma,

A. Fijotek, A. Marciniak,[J. Orzechowski]

IOENTIFICATION OF WORK CONDITIONS OF THE KNOTTER
ACCOMPLISHED ON THE BASIS OF FILM ANALYSIS

Summary

FrE S,

A want of perfection in construction of knotting mechanisms applied in pres-
ses of a high pressure degree as well as briefness of phenomena ocurring in the
* knot formation process in these mechanisms encouraged authors to apply the film
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guick-shot technique for a detailed recognition and description of this process.
The Hyspeed cameta filming the knotter’s work with the speed of 4000 frames

" per second was used in the given case.
The film analysis allowed to formulate a number of conclusions, which could

contribute to an improvement of the knotting mechanism construction.




