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PREFATA

Aplicatiile prezentate in aceastd lucrare urmaresc sa puni la dispozitia
viitorilor ingineri metode si mijloace de investigare experimentale a unor
fenomene legate de calitatea utilajelor, fenomene care intervin 1in
operatiile si procesele tehnologice realizate de organe si mecanisme
specifice maginilor pentru filaturd. Rezultatele experimentale sunt
prelucrate in vederea determinarii legilor de variatie a unor parametrii
caracteristici, a unor indici privind functionarea §i exploatarea optima a
utilajelor.

Acest mod de abordare a problematicii complexe privind multitudinea
aspectelor specifice functionale ale masinilor pentru filatura, contribuie
in primul rind la completarea si aprofundarea pregitirii ingineresti de
specialitate. Astfel, apar noi posibilitati de modernizare insotite de solutii
tehnice concrete capabile si ofere performante net superioare cu privire
la vitezele de lucru, productie, productivitate, consum de energie,
calitate.

Fiecare aplicatie este structuratd in asa fel incat sa poata fi prezentate
obiectivele urmirite, fundamentele fizice, schemele instalaiilor
experimentale, modul de lucru si rezultatele experimentale.

Determindrile experimentale se realizeazi pe standuri de testare
echipate cu senzori si traductoare specifice, dispozitive electrice si
electronice adecvate si instrumente de mésurd i control.

In cadrul fiecdrei aplicatii se urmireste inliturarea factorilor
perturbatori, astfel incat rezultatele experimentale obtinute sd aibd o
precizie ridicata.

Forma de prezentare a lucrdrii permite inscrierea datelor
experimentale direct pe tabelele prevdzute in text, trasarea graficelor
necesare i formularea interpretérilor si concluziilor pe spatiile rezervate
in acest scop.

De asemenea, lucrarea constituie un important suport stiintific
pentru specialistii care doresc continuarea studiilor prin cursuri
postuniversitare sau abordarea unor probleme de cercetare fundamentala
in cadrul stagiilor de pregitire la doctorat.
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Determinarea coeficientilor de frecare specifici tribosistemelor
textile

Specific maginilor textrile este contactul intre triboelemetele formate
din structuri textile in miscare pe organe de conducere fixe la care apare
frecarea de alunecare sau pe organe rotative de conducere la care
miscarea relativi este rostogolirea sau rostogolirea cu alunecare.

Urmirirea aspectelor tribologice specifice utilajelor textile are drept
scop furnizarea de informatii necesare la proiectarea §i executia organelor
de conducere a structurilor textile, a fiinelor de fir i la evaluarea unor
parametri functionali si de exploatare cum sunt fortele de intindere,
vitezele maxime de lucru, durabilitatea, modificarile structurii produselor
prelucrate, etc.

Parametrul tribologic de baza urmarit in cadrul acestei aplicatii este
coeficientul de frecare fir-conducitor de fir cu ajutorul ciruia se stabilesc
fortele de frecare, eforturile unitare in fir, consumurile energetice pe baza
ciirora se poate determina durabilitatea organelor de ghidare.

1. Elemente teoretice

O caracteristica a tribosistemelor textile constd in faptul cd unul dintre
triboelemente este reprezentat de o structurd textild sub forma de banda,
semitort, fir, tesitura, tricot, iar elementul pereche este repezentat de un
organ de lucru.

in anumite procese tehnologice intervin atit elemente intermediare cum
sunt apa, aerul, diverse substante chimice, cat si diferite niveluri de
temperatura care influenteaza comportarea cuplei tribologice.

Se definesc ca triboelemente ale maginilor textile acele organe
componente care conduc structurile textile in miscarea lor in procesul
tehnologic de la un loc de prelucrare catre alt loc de prelucrare pand la
realizarea formatului final — bobin3, tesaturd, tricot.

Triboelementele masinilor textile se grupeaza in:

- triboelemente stationare (organe de conducere fixe),
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- triboelemente rotative (organe de conducere cu miscare de
rostogolire sau rostogolire i alunecare).

In ceea ce prveste parametrii triboelementului textil, cei mai importanti
sunt:

- hatura materiei prime,

- structura produsului,

- densitatea si dimensiunile structurii,

- orientarea fibrelor n structuri.

Cresterea gradului de fiabilitate a masinilor si instalatiilor de fabricare si
prelucrare a structurilor textile, cit §i calitatea acestora depinde si de
alegerea corespunzitoare a elementelor de ghidate.

In zona contactului dintre triboelemente apar solicitdri mari indeosebi
la unele magini moderne care lucreazi cu viteza firelor de ordinul 2000
m/min,

Elemetele de ghidare ale structurilor textile trebuie si corespundd
anumitor conditii tehnice pentru a se obtine produse de buni calitate si
fiabilitate ridicati a maginilor:

- rezistentd la uzuri,

- rugozitate micd a suprafetelor de lucru,

- rezistentd la coroziune,

- rezistentd la solicitdri mecanice,

- stabilitate dimensionali.

Formele constructive ale organelor de ghidare difera functie de locul
unde sunt folosite. Dupa materialul din care se executi aceste organe, pot
fi:

- metalice,

- ceramice,

- metalo-ceramice,

- din mase plastice.

Metalul, sticla, portelanul, masele plastice se utilizeaza acolo unde
vitezele de lucru sunt relativ scizute.

Odata cu dezvoltarea productiei de fire sintetice, unde si vitezele de
lucru sunt foarte mari, conducitorii de fir metalici, de sticla, sau portelan
au o durati de functionare foarte scizuti (2-3 zile).

in asemenea conditii de solicitare, rezultate foarte bune se obtin cu
ajutorul conducitorilor de fir metalo-ceramici pe bazi de aluminiu
sinterizat, precum §i pe bazi de oxizi de titan; durata de functionare este
de 150.....200 ori mai mare in aceleasi conditii de solicitare. Rezistenta
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ridicatd la uzura se explica prin faptul ca micropulberea de alumind are
duritatea 9 pe scara Mohs.

Alegerea conducatorilor de fir din materiale metalo-ceramice este
determinatd pe lingi rezistenta la uzurd ridicata si de asigurarea unui
coeficient de frecare redus cu firul La o granulatie find a aluminei
sinterizate, neregularititile de pe suprafata conducitorului de fir
favorizeaza formarea unei perne de aer (la viteze mari de deplasare) pe
care aluneci firul, reducindu-se frecarea.

La deplasarea firului 1 pe suprafata organului de ghidare 2 apare 0
fortd de frecare — figura 1, care conduce la cresterea fortei de intindere in
fir de la valoarea F, (inainte de conducitor) la valoarea F; (dupd
conducator).

Figura 1

Legitura intre cele doud forte §i coeficientul de frecare p este realizatd
cu relatia lui Euler:

L_ A 1)

in care a reprezintd unghiul de infésurare al firului pe organul de ghidare.
Prin logaritmare se obtine:
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InF, —InF.
p=—»~1—2 @
a
Determinarea experimentald a fortelor F; §i F» permite stabilirea
valorilor coeficientului de frecare pu in conditii date cu privire la

elementele cuplei tribologice §i a regimurilor de functionare.

2. Descrierea instalatiei
Instalatia pentru detereminarea coeficientului de frecare p fir-
conducitor de fir este alcatuita conform schemei bloc din figura 2.

2 3 / / / /
R S Y
Dispozitiv
frdﬁgre Traductor | r N
anfre
™1 h | | Blec ! F1 ,
| prelucrdreﬁ | I
' semnale | l
. $i
Osciloscop | |catcut I : F'
| I |
Traductor ! I 72 I
T i |
|
]
; ]
Figura 2

I - Blocul traductor destinat obtinerii semnalelor electrice corespunza-
toare fortelor Fy si F, din fir;

I - Blocul electronic pentru prelucrarea semnalelor in vederea stabilirii
valorilor coeficientilor de frecare;

III - Blocul indicatoarelor pentru Fy, F; g1 p.

a) Blocul traductor I are schema functionald prezentatd in figura 3.
Firul 1 desfisurat de pe bobina B este trecut prin dispozitivul de
tensionare 4 si condus spre traductorul 5, corpul de frecare 2, traductorul
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6 si dispozitivul de antrenare 3; pe traseu sunt agezate in conditii
convenabile, rolele de ghidare 12 montate pe rulmenti.

5 5 2 6
\
/ k - @\ /3 -
1 4 \12 3
Figura 3

Traductoarele de forti 5 si 6 pot fi rezistive, capacitive sau
electromagnetice alimentate de la un oscilator cu frecventa ridicata.

in figura 4 este prezentatd solutia care utilizeazd marci tesometrice
(montaj semipunte); pe lamelele elastice 1 sunt aplicate mércile R, st Ry

2F b
R1 R 2
R
/ =11 : 2
R2
Ry 3
1 2 d

Figura 4

Cind firul trecut pe rola 2 actioneazi asupra lamelei cu forta 2F,
rezistentele ohmice R, §i R, fsi modifica valoarea, iar pe diagonala puntii
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de misurare (echilibratd in prealabil) apare o tensiune proportionald cu
forta aplicata.

Dispozitivul de antrenare 3 este actionat de un variator de vitezi cu
comanda electronicd, in vederea reglarii vitezei de deplasare a firului pe
corpul de frecare 2.

Dispozitivul de frdnare 4 poate fi reglat pentru diferite valori de
tensionare a firului.

b) Blocul electronic II are rolul de prelucrare a semnalelor primite de
la traductoarele T, i T; si de a calcula coeficientul de frecare B, in asa fel
incat valorile mérimilor respective (F;, F; si p) si fie afisate pe display-ul
unui computer sau tiparite la imprimanta.

3. Modul de lucru

a) Se realizeazi conexiunile intre blocurile componente ale instalatiei
de masura.

b) Se Inchide circuitul de alimentare de la retea.

c) Se verificd si se efectueazd eventualele reglaje de zero, in lipsa
semnalelor electrice de la traductoare, prin intermediul potentiometrelor
corespuntitoare.

d) Se verificd etalonarea instalatiei folosindu-se greutdti etalon aplicate
traductoarelor.

e) Se stabilesc conditiile experimentale: corp de frecare, vitezi de
infagurare, fortd de franare, efectuindu-se reglajele corespunzitoare pe
aparat.

f) Se introduce proba de fir in blocul traductor.

g) Se pune in miscare eletromotorul de antrenare.

4. Intrepretarea rezultatelor

Cu ajutorul datelor experimentale obtinute se vor trasa o seriec de
grafice pentru a fi evidentiati influenta unor factori asupra valorilor
coeficientului de frecare: viteza de deplasare, forta de franare (tensionare),
densitatea liniard, torsiunea firului, natura fibrelor din care este realizat
firul, substantele chimice cu care au fost tratate firele, materialul si
rugozitatea suprafetei corpului de rostolgolire, unghiul de infigurare a pe
organul de ghidare.




Influenta excentrititii inelelor de la masinile de filat asupra
fortei de indindere din fir

Frecventa ruperilor de fir la maginile de filat este influentatd in special
de:

- forta de intindere din fir,

- starea tehnicd a utilajului,

- caracteristicile materialului prelucrat,

- calitatea deservirii maginii.

Forta de intindere din fir este la rindul sdu influentatd de numerosi
factori dintre care se mentioneaza:

- turatia fuselor,

- masa cursorului,

- coeficientii de frecare in tribosistemele textile inel - cursor si fir -
CUrSOf,

- structura i calitatea mecanismului de torsionare — infasurare,

- diametrul de infasurare,

- structura firelor prelucrate.

Referitor la calitatea mecanismului de torsionare — infasurare, s-a
constatat ci asezarea excentricd a inelului fatd de fus provoacd majorari
ale valorilor fortei de intindere a firului.

in cadrul acestei aplicatii se vor determina valorile fortei de intindere
din fir in zona cilindru debitor — conducdtor de fir, in functie de
excentricitatea inelului fatd de fus §i de turatia acestuia.

1. Fundamente fizice

Pentru situatia in care inelul este agezat corect fatd de fus, adica fara
excentricitate, la vitezi de debitare, turatie a fuselor si razd de infasurare
constante , teoretic rezultd la cursor vitezd tangentiala si accelerafie
normald constante i acceleratie tangentiald zero; la o asezare excentricd
a inelului apar variatii ale vitezelor si acceleratiilor mentionate. in
consecintd forta de intindere din fir devine variabild, valorile maxime
avand influentd negativa asupra frecventei de rupere.
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Va‘lorile si variatiile fortei de intindere se pot determina atit pe cale
teoreticd, cdt si prin fncercari experimentale.

In figura 1 este reprezentat inelul cu centrul in Oy agezat SXCENtric
fata de fus, care are centrul in Oy ( e = excentricitatea )i poxifia cursorulnai
C la un moment dat este determinatd de unghiul ¢ misurat de la axa
010, iar pozitia punctului de infasurare A de unghiul a. Se noteazi cu:

R —raza inelului,

r —raza de Infigurare pe bobina,

@ — viteza unghiulari a fusului,

i — coeficientul de frecare cursor — inel,

m — masa cursorului,

ac" si a' acceleratiile normali si tangentiald ale cursorului.

af

Figura 1

Acestea din urmad se calculeazi cu relatiile (1) si (2), iar variatiile lor
cu relatiile (3) si (4).

do d

2
4 =R wz(iﬂ) @




Aplicatii practice 15

Aa::R-a)ZUS—g—T _1} @)

e#0 Aai:a; (4)

Luand in consideratie variatiile fortei de frecare cursor — inel AFy —
relatia (5), variatiile fortei centrifuge a cursorului AF. — relatia (6) st
legaturile exprimate de relatiile (7) si (8) se poate stabili variatia fortei de
intindere din fir AF — relatia (9) si figura 2.

AFf::u'(AFc—AFn) (5)

AF, =m-Aa; (6)

m-a, = AF, — AF; M

sin((o—a):%(r—e-sina) ®)
. . 2

AF =+ m-e-w ©)

r2 2 r21
1-— |+ —=q1—=
”( Rz] RV R’

Figura 2
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Forta F de intindere a firului - figura 3a, este masurati cu ajutorul unui

traductor rezistiv, legat la o punte tensometrici conform schemei din
figura 3b - principiul puntii Wheatstone.

Figura 3

Traductorul T este alcdtuit din lamela elasticd 1 pe care sunt aplicate
marcile rezistive Ry §i Ry; rezultanta fortelor F de intindere a firului
ghidat de piesele 2 provoacd solicitédri de incovoiere in lamela 1; efortul
unitar 6y din lamela ca §i deformatiile elastice ale marcilor sunt direct
proportionale cu forta F; sub influenta deformatiilor elastice apar variatii
AR1 51 AR2 ale rezistentelor ohmice R; §i R,. Traductorul fiind legat la
puntea tensometricd, valoarea fortei F se citeste pe instrumentul de
masura al puntii etalonat corespunzitor.

Variatiile fortei de intindere din fir AF pot fi urmarite pe ecranul unui
osciloscop legat in punctele b si d ale puntii.

2. Schema instalatiei. Modul de lucru

Pentru incercari se foloseste un spinntester ce ofera posibilitatea
antrendrii fusului cu turatii cuprinse intre 5000 — 15 000rot/min - figura 4
in care apar: fusul 3, inelul 4, cursorul 5, cilindrii debitori ai trenului de
laminat 6, conducdtorul din fir 7, banca inelelor 8, care este modificatd
pentru a se putea regla valoarea excentricititii inelului cu ajutorul
surubului micrometric 9.
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0 on o2

y-

|

i

' \urinfog
viteza

Voo dddididdddid

Figura 4

Valoarea fortei de intindere din fir detectatd de traductorul 10 cuplat la
puntea tensometric prin intermediul amplificatorului 11, este cititd atat
la instrumentul de masurd al puntii ca valoarea medie Fmes, Cit §i pe
ecranul osciloscopului 12 unde, in plus, se obtin i variatiile AF ale fortei
mentionate.

Pentru inlaturarea influentei parazite asupra fortei de intindere a
firului este necesar sa se asigure:

- perpendicularitatea tijei la banca fuselor i a inelelor,

- inel cu abateri minime de la cilindricitate,

- conducitor de fir bine centrat,
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fir uniform,
- fixare rigidi a bancii inelelor,
infisurarea firufui direct pe tija fusufui
citirea fortelor atunci cand banca inelelor trece prin aceeasi pozitie.

Etalonarea instalatiei se realizeaza aplicand asupra unui fir trecut prin
conducitor o fortd constanta de valoare cunoscutd de 20....30 cN. Astfel,
la iesirea 11 a amplificatorului apare o tensiune constanta care reprezinta
valoarea fortei F din fir care, daca este aplicatd si la intrarea de curent
continuu a osciloscopului deplaseazi linia de baleiaj proportional cu forta
aplicat la traductor; se regleazi atit amplificatorul 11 cét si osciloscopul
pentru a se obtine sciri convenabile pentru citirea fortelor.

Pentru usurinti se regleazd osciloscopul cénd traductorul nu este
incarcat astfel incit linia de baleiaj si fie situati la baza ecranului,
reprezentand linia de “zero”.

T Daca firul se infigoard pe fus, se

~ obtine pe ecranul oscilatorului 12
,A \ imaginea din figura 5, care oferd

/ D | N posibilitatea determinrii fortei Fmea §i
[ X a variatiei fortei AF.

AF = AF’- AF, (10)
\ AF, reprezintd eventuala variatie a
/  fortei din fir cAnd inelul este centrat
AN L provocatd de exemplu de ovalitatea
] inelului sau de vibratiile cursorului.
206F Forta maximd din fir Fpmax,
considerindu-se  numai  influenta

Fmed. . eiee s .
excentricitdtii inelului, este:

Fmax.

Figura 5 Fuax = Frea T AF (1 1)
3.Date experimentale
fncercarile experimentale vor fi efectuate pe un fus FR 220 — Cugir,

un inel cu diametrul de 42 mm si un cursor 9/0.

Misuritorile vor fi realizate la turatii ale fuselor in intervalul
7000.....13000rot/min, iar pentru fiecare treaptd de turatie stabilindu-se
excentricitatea la valorile: e = 0; 0,2; 0,4; 0,6; 0,8; 1 mm.

Viteza de debitare a cilindrilor trenului de laminat se va regla astfel ca
torsiunea firului si rimani aceeasi pentru toate determindrile.
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Rezultatele obtinute vor fi inregistrae in tabelul 1. Cu datele furnizate
de acest tabel vor fi trasate graficele din figurile 6 §17.

.....

Tabelul 1

nelului e (mm)

e=0mm

Turatia fuselor
(rot/min)

Fmed

AFy

7000

8000

9000

10000

11000

12000

13000

e=0,2 mm

Turatia fuselor Fimed
(rot/min)

AF'

AF

Fmax

7000

8000

9000

10000

11000

12000

13000
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e=04mm

Turatia
fuselor
(rot/min)

Fmecl

AF’

AF

Fmax

7000

8000

9000

10000

11000

12000

13000

e =0,6 mm

Turatia
fuselor
(rot/min)

Fmed

AF'

AF

Fmax

7000

8000

9000

10000

11000

12000

13000
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e=0.8 mm

Turatia
fuselor
(rot/min)

F med

AF’

AF

Fmax

7000

8000

9000

10000

11000

12000

13000

e=1mm

Turatia
fuselor
(rot/min)

Fmed

AF’

AF

Fmax

7000

8000

9000

10000

11000

12000

13000




22 MASINI PENTRU FILATURA
e (mm) =1;0,8; 0,6; 0,4, 0,2; 0.
Fmax
(cN)
0 7 8 9 10 11 12 13x10°
n¢ (rot/min)

Figura 6
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R

ng = 12000 rot/min

Funax (¢N)

0,2

0,4 - 0.6

Figura 7

0,8

e (mm)
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Urmarind graficele din figurile 6 si 7 vor fi trase concluzii cu privire
la valorile fortelor Frax $i a variatiei acestora functie de turatia fuselor si
excentricitatea inelului.

Se va stabili cu cit poate creste valoarea turatiei fuselor dacad
excentricitatea s-ar micsora de la 0,6 mm la 0,2 mm, mentindnd aceiasi
forta de intindere in fir.




Determinarea fortei de apisare aplicati pe cilindrii trenului de
laminat

Pentru asigurarea unui cit mai bun control al deplasirii fibrelor
antrenate in procesul de laminare trebuie ca forta de apisare exercitati de
cilindrii bratelor de presiune asupra cilindrilor motori de la trenurile de
laminat s& genereze un camp de forte de frecare corespunzitor realizirii
acestul deziderat. Daca forta de apisare nu se incadreazi in limitele
tehnologice prescrise laminarea va fi necorespunzitoare, cu influenta
directd asupra calitatii firelor si a productivititii maginii.

Metoda expusd in cadrul acestei aplicatii permite si se realizeze
masurarea valorilor fortelor de apasare cu precizie ridicatd si cu
rapiditate. De asemenea, oferd posibilitatea efectuirii reglajelor necesare
atunci cand astfel de situatii se impun.

2. Fundamente fizice

in cadrul metodei folosite, mésurarea fortelor aplicate asupra
cilindrilor de presiune se realizeazi pe cale tensometrici folosind un
traductor rezistiv — figura 1, alciituit din bara 1, cilindrii 2 care au
aceleasi diametre ca si cilindrii de presiune i mircile tensometrice 3.

Sub actiunea fortelor de apasare F/2 apar solicitiri de incovoiere in
zona unde sunt aplicate mircile rezistive Ry si R; - detaliul din figura 1b;
eforturile unitare ca si deformatiile marcilor tensometrice 1 sunt  direct

proportionale cu fortele aplicate.

N[.’“q
NS

o, =% W

z

Q

Al=x=L.]=%g.]
E
in care:W, este modulul de rezistentd axial al sectiunii barei 1 pe care
sunt aplicate mércile tensometrice;

€ - deformatia specifici;
1 ~lungimea activa a marcii;
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E - modulul de elasticitate al materialului baret.

1
)

b)

Figura 1

Variatiile rezistentelor ohmice Ry si R; ale marcilor sunt proportionale
cu deformatiile Al si in consecinta si cu fortele aplicate. Cele doud marci
sunt legate la puntea tensometricdi 4 (principiul cunoscut al puntii
Wheatstone) — figura 1c. Astfel, pe instrumentul indicator al aparatului
care a fost etalonat corespunzator in prealabil, se va citi valoarea fortei de
apisare. Inainte de aplicarea fortei de apisare pe traductor puntea trebuie
echilibrati - _zero” la instrumentul indicator.




Aplicatii practice 27

2. Schema instalatiei. Modul de lucru

Bratul pendular 5 care este supus incercirilor, trebuie dezechipat de
cilindrii de presiune, in locul acestora monténdu-se traductorul rezistiv 6;
acesta va ocupa succesiv pozitiile I, II, IIT — figura 2, fiind legat la
puntea 4.

b 6 7

Figura 2

La armarea bratului, arcul 7 va da nastere fortei F — figura 1a, a carei
valoare se citeste pe instrumentul de masura al puntii tensometrice.

3. Date experimentale

Vor fi incercate doua tipuri de brate de presiune:

a) Bratul pendular SKF-PK 616 — figura 3, utilizat pentru fibre lungi
tip lana; acesta este prevdzut cu arcuri spiralate la care fortele de apasare
au valorile indicate in figura.

b) Bratul pendular SKF-PK 220 — figura 4 ,utilizat pentru fibre scurte
tip bumbac,care este prevazut cu arcuri elicoidale ce permit realizarea a
trei valori diferite pentru forta de apasare pe cilindrii debitori.

Se vor efectua reglajele care se impun in vedrea realizarii valorilor
fortelor de apasare indicate la cilindrii debitori, intermediari si
alimentatori ai trenului de laminat conform figurilor 3 si 4. Datele
experimentale se vor inregistra in tabelele 1 §i 2. Cu ajutorul acestora se
vor stabili ce misuri sunt necesare pentru reglarea sau inlocuirea
arcurilor la acele brate de presiune la care sunt depasite tolerantele
admise pentru valorile fortelor de apasare.
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Repartitia consumului de putere la masinile textile

Cunoasterea consumului de putere pe fiecare mecanism din structura
unei masini textile, dar si pe operatiile efectuate de magina respectiva
este necesard atit pentru calculele de proiectare in vederea stabilirii
incarcirilor ce actioneazi asupra organelor componente , cit si pentru
alegerea motoarelor electrice.

Astfel de date sunt folosite la elaborarea $i constructia unor noi magini
si mecanisme, la modernizarea maginilor existente §i la imbunititirea
exploatarii acestora.

Aceastd metoda experimentald permite stabilirea unor cii de ajustare a
acelor factori tehnici §i tehnologici care influenteazd consumul de
energie.

1. Fundamente fizice
Determinarea puterilor consumate de mecanisme si operatii se poate
efectua atat pe cale teoretics, cat i pe cale experimentald.
Calculul puterii se bazeazi pe ecuatia migcdrii maginii sau
mecanismului vizat, exprimati sub forma cantitdtilor de energie
elementare care intervin intr-un interval de timp dt:

dW; = dW,, + dW; + dWy, + dW; + dWg ey

in care:

dW; - energia totali ,

dW, - energia consumati pentru invingerea rezistentelor utile ,

dW, - energia consumati pentru invingerea frecirilor din cuplele
cinematice ,

dWn - energia consumati pentru invingerea frecirilor cu mediul
ambiant ,

dWi; - energia fortelor de inertie

dWg - energia fortelor gravitationale si a fortelor elastice .

Se considerd semnul (+) cand se consumi energie si semnul (-) cind
se introduce energie in sistem.
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Puterea consumatd rezulti:
aw
== ()
dt

Este de subliniat faptul ci la marea majoritate a masinilor textile se
consuma pentru invingerea frecarilor peste 80% din puterea totald; de
aici rezultd importanta care trebuie acordatd glsirii unor solutii
imbunatatite, a unor noi principii de realizare a structurilor textile, care
oferd conditii mai bune din acest punct de vedere.

Stabilirea prin calcul a puterilor consumate de masinile textile nu se
realizeazd cu suficientd precizie datoritd lipsei unor date de bazi privind
fortele rezistente utile provenite de la operatiile tehnologice si
complexitatii factorilor care intervin in calculul frecérilor.

Calea experimentald este recomandatd pentru determinarea puterilor
consumate prin misurarea acestora in diferite regimuri de lucru pe
mecanisme, lanturi cinematice sau sectiuni ale masinii.

Puterea utild Py, se poate stabili cu aproximatie masurdnd puterile
consumate in regim de functionare Py si la mers in gol Py

P,=P;-P, 3)

Puterea astfel determinati este ceva mai mare decit cea reald deoarece
la incércarea maginii apar forte suplimentare de frecare si se mireste deci
consumul de putere respectiv. Puterile consumate pe lanturile cinematice
se stabilesc prin diferenta dintre valorile determinate la functionarea cu si
fard mecanismele respective.

In principiu se fac mésuratori incepand cu magina la mers in gol
elimindnd apoi treptat din functiune mecanismele componente. Acelasi
principiu se aplicé i pentru determinarea puterilor consumate pe operatii.

Determinarea experimentald a puterilor consumate se efectueazi cu
ajutorul unui wattmetru intercalat pe circuitul de alimentare al
electromotorului de antrenare al masinii.

Intrucat in marea lor majoritate maginile textile sunt actionate cu
electromotoare alimentate de la reteaua de curent alternativ trifazat se
foloseste pentru mésurarea puterii un aparat bazat pe metoda celor doud
wattmetre - figura la, sau schema din figura 1b.

La bornele de intrare Ry, Sy, Ty se realizeazi conexiunile la retea, iar
electromotorul se conecteazi la bornele de iesire Ry, Sa, Ta.

Cuplul electrodinamic care apare la trecerea curentilor prin bobinele
mentionate actioneazi asupra cadrului mobil al aparatului pe care se afld
acul indicator; numérul de diviziuni de pe scala aparatului oferd
posibilitatea stabilirii puterii consumate.
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2. Schema instalatiei. Modul de lucru

Pentru efectuarea masuritorilor de putere in curent trifazic se foloseste
aparatul QN10 —Kovo/Cehia echipat cu un wattmetru. Schema de
principiu este prezentatd in figura 1b.
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I — bobine de curent; U — bobine de tensiune
Figura 1

Aparatul este prevazut si cu p051b111tatea misuririi curentilor pe cele
trei faze,a tensiunilor dintre faze si fatd de nul, a puterii reactive si a
factorului de putere.
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in figura 2 este prezentata schema de montaj pentru masurarea puterii
consumate de electromotorul de actionare al unei masini.

Bornele de intrare Ry, Sy, Ty ale wattmetrului se leagd la reteaua
trifazicd R S T ,iar bornele de iesire Ra, Sa, Ta la bornele de intrare U V
W de la electromotor; C reprezintid contactorul (intrerupiatorul) masinii
pentru deschiderea-inchiderea circuitului de alimentare.

Pe panoul aparatului se afla:

- W-wattmetru,

- V-voltmetru,

- A-ampermetru,

- 1-comutator pentru tensiune,

- 2-comutator pentru curent,

- 3-comutator pentru misurarea tensiunilor dintre faze si fata de nul,

- 4-comutator pentru functionarea cu transformator de intensitate cind
curentul depigeste 100A,

- A,V,W-constantele aparatelor de masurd pentru pozitii determinate
ale comutatoarelor 1 si 2.

Puterea misurati este dati de relatia:

P=keW 4)
in care k este numarul de diviziuni indicat de wattmetru.

Ordinea operatiilor in vederea misuririi puterilor este:

- Deconectarea magsinii de la reteaua electrici de forti (scoaterea
cordonului de alimentare din priza trifazici si a sigurantelor fuzibile de la
tabloul maginii).

- Desfacerea legiturilor de la bomele de alimentare ale
electromotorului (U V W).

- Intercalarea aparatului de misuri pe circuitul de alimentare conform
figurii 2.

- Comutatorul 4 se aseazi in pozitia ,,0” (pt. curenti pani la 100 A).

- Comutatorul 1 se aseazi in pozitia 440 V (pentru reteaua de forta
3x380V).

- Daca nu se cunoaste cu aproximatie valoarea curentului, comutatorul
2 se va ageza pe pozitia maxima (100 A), fiind posibild comutarea sa in
timpul mésuratorilor la pozitii sub 100 A pani la obtinerea unei indicatii
convenabile la wattmetru.

- Se conecteaza reteaua de forta care initial a fost deconectati conform
primei operatii.
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- Se actioneazd asupra contactorului C - figura 2; clectromotorul este
pornit.

- Se citeste indicatia wattmerului si se calculeazi puterea consumata
conform relatiei (4).

- Dupa terminarea miasuratorilor se demonteazi aparatul de misura si
se refac legéturile la electromotor; in prealabil se deconecteazi reteaua
trifazicd conform primei operatii.

3. Date experimentale

Masurarea puterilor se va efectua in vederea determinirii
consumurilor de putere pe mecanisme si operatii.

De exemplu la o maginad de filat cu inele se va proceda conform
indicatiilor din tabelul 1.

Tabelul 1
Puteri masurate
Masina defilat................_ .. . Turatie fuse...............rot/min
Nr. fuse............... ceeereensnanne Fir (Nm).............din...........
TIp fuse....ccevceneneneeinnennnnn Torsiune........ecerereer....FAS/M
Nr. Conditii de lucru Puterea Observatii
ert. (W)
1. | Mers in sarcina la sfarsitul
levatei

2. | Ideml, féra fire si tevi

3. | Idem2., fari tren de laminat

4. | Idem3., firid banca inelelor

S. | Idem4., fara cutia angrenajelor

6. | Idem5., fira fuse, cureluse si
role intinzdtoare

7. | Idem6., fird arbore principal

8. | Idem7., fara ventilator

9. | Electromotor actionare Mers in gol
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Cu datele din tabelul 1 se obtin consumurile de putere pe operatii si

macanieme - tabelul 2.

Tabelul 2
Puteri consumate
Masina de filat.................
Nr Operatii si Puterea Puterea Obs.
crt. mecanisme (W) (%)
1. | Mers in sarcini la
sfarsitul levatei
2. | Procesul tehnologic
3. | Trenul de laminat Mers in
gol
4. | Mecanism migcare Mers in
banca inele gol
5. | Cutia angrenajelor Mers in
gol
6. | Fuse, curelusge i role Mers in
intinzatoare gol
7. | Arbore principal Mers in
gol
8. | Ventilator
9. | Electromotor Mers in
actionare gol

In mod aseminitor se pot realiza determiniri de consum de putere si
pentru alte tipuri de masini — tabelele 3 si 4.

Tabelul 3
Puteri misurate

Masina
Nr. Conditii de lucru Puterea Observatii

crt. (W)
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Tabelul 4
Puteri consumate
Masina
Operatii si Puterea Puterea | Observatii
mecanisme (W) (%)




Curbe de rezonanti la fuse textile

Dintre parametrii de bazad care servesc la aprecierea calitatilor de
exploatare ale fuselor textile, intereseaza in mod deosebit cei legati de
vibratii:

- vitezele critice,

- zonele de rezonanta,

- amplitudinile oscilatiilor fortate la capatul superior al tijei fuselor.

Curbele de rezonanti oferd posibilitatea urmaririi  parametrilor
mentionati.

La turatiile curente de functionare trebuie ca amplitudinea vibratiilor
la capitul superior al tijei sa aibd valori reduse; in caz contrar creste
apreciabil numarul de ruperi la fire.

Zonele de rezonanti sunt caracterizate de amplitudini cu valori mai
mari; de aceea trebuie si fie situate in afara domeniului turatiilor de
regim. Totodata curba de rezonantd, in zonele mentionate, trebuie sa fie
cit mai aplatizatd pentru ca la pornire bobina plina sa nu atinga cursorul.

Un dezechilibru sporit al bobinei conduce la cresteri ale amplitudinilor
tijei.

in cadrul acestei aplicatii este prezentat modul de obtinere a curbelor
de rezonanti la fuse textile pentru diferite valori ale dezechilibrului
bobinei, in vederea stabilirii parametrilor calitativi privind vibratiile.

1. Fundamente fizice

Pentru urmirirea oscilatiilor capétului superior al tijei fusului se
utilizeazi un traductor fotoelectric care permite masurarea amplitudinii
vibratiilor fard contact direct cu tija fusului.

in figura 1 este prezentatd schema de principiu a traductorului folosit
pentru experimentare.

Vibratiile capatului superior al tijei fusului 1 produc variatii ale
fluxului luminos 2, preluat de fotodioda 3. Apar astfel variatii de curent
care sunt proportionale cu amplitudinea; acestea sunt preluate de
amplificatorul 4 si transmise atat la un instrument indicator 3, cat §i la un
osciloscop catodic 6 — pentru urmirirea caracterului vibratiilor.
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2A

Figura 1

2. Schema instalatiei. Modul de lucru

Variatorul de viteza - figura 2, actioneaza prin cureaua de antrenare 8
fusul de incercat 1. Vibratiile capitului superior al tijei fusului
inregistrate de traductorul 9 sunt transmise prin amplificatorul 4 la
osciloscopul 6 si instrumentul S.

1 9 L 6

. [\

> ®

Trr7,

TI7 877777777

0 1" 5

Figura 2
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Incercirile se realizeazi atét pentru fusul gol - fira cops si bobini, cét
$i pentru fusul cu bobini (echilibrati si dezechilibrats), antrendnd fusul la
diferite valori ale turatiei in limitele care si cuprindd inceputul zonei de
rezonanta si turatia maxima de exploatare.

Pentru a avea controlul dezechilibrului, bobina reali este inlocuiti cu
0 bobind echivalentd metalici 12 amplasatd la nivelul centrului de
greutate al bobinei reale, avind aceiagi masi si aceleagi momente de
inertie. Pe bobina echivalenti se pot monta greutati cu ajutorul cirora se
regleazi dezechilibrul la valorile stabilite pentru incerciri.

Inainte de efectuarea misuritorilor se etaloneazi instalatia astfel: se
aseazd pe tija fusului, in calea fluxului luminos, un inel etalon cu
excentricitate cunoscutd (de exemplu 0,5 mm); rotind fusul se regleazi
amplificarea, astfel ca la instrument si se obtind indicatia
corespunzitoare.

Turatia fusului se misoard cu traductorul magnetic 10, blocul
electronic A si instrumentul indicator 11.

3. Date experimentale
Vor fi incercate doui tipuri de fuse textile care fac parte din categoria
fuselor usoare, in gama turatiillor de 1500.....18000 rot/min pentru
urmatoarele situatii:
- fara bobini;
- cu bobina echilibrati;
- cu bobind dezechilibrati (valoarea momentului de dezechilibru fiind
1, 2 5i 3x10”° Kg-m pentru fuse usoare).
Datele experimentale se inscriu in tabelele 1 $i 2 transpunindu-se apoi
curbele de rezonanti corespunzitoare pe graficele din figurile 3 i 4.
Urmérind graficele din figurile 3 si 4 se poate stabilii o serie de
concluzii cu privire la:
- intinderea zonelor de rezonant3;
- valorile amplitudinilor in zonele de rezonanta,
- valorile amplitudinilor in zonele de lucruy;
- influenta dezechilibrului asupra amplitudinilor.
Se mentioneazi ci dubla amplitudine in zona de lucru nu trebuie s3
depéseasci 0,35 mm.
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Tabelul 1
Viteza de . . | Cubobini si moment de dezechilibru
. Fara
Nr. | rotatie a . (Kg-m)
. bobi-
crt. | fusului i §= 5= 5=
(rot/min) 8=01 _1510° |=2x105]| =3x10%

1. 1800

2. 2000

3. 2200

4. 2400

s. 2600

6. 2800

7. 3000

8. 3500

9. 4000

10. 5000

11. 6000

12. 8000

13. 10000

14. 12000

15. 14000

16. 16000

17. 18000
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Tabelul 2
Viteza de _ . | Cubobini si moment de dezechilibru o
. Fara
Nr. | rotatie a . (Kg-m)
. bobi-
crt. | fusului i 5= 5= 5=
(rot/min) =01 _ ;15105 |=2x10%] =3x10°

1. 1800

2. 2000

3. 2200

4. 2400

5. 2600

6. 2800

7. 3000

8. 3500

9. 4000

10. 5000

11. 6000

12. 8000

13. 10000

14. 12000

15. 14000

16. 16000

17. 18000
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Echilibrarea dinamici a tamburilor de cardi

Echilibrarea dinamici a cilindrilor de cardi aflati in miscare de rotatie,
ca de exemplu tamburul principal, cilindrul perietor, cilindrul rupdtor,
conduce la evitarea vibratiilor cu amplitudini care depisesc limitele
admisibile.

Prin limitarea amplitudinilor vibratiilor se creeazi conditii mult
imbunatatite pentru mentinerea ecartamentelor la valoarea prescrisi,
reducerea incércérii lagarelor si o functionare linistiti a intregii masinii.

1. Fundamente fizice

Echilibrarea dinamicd se efectueazd cu o instalatie portabils, fird
demontarea cilindrului de pe cardi, misurandu-se valorile amplitudinilor
vibratiilor lagdrelor in regim constant de vitezi, ®=constant — figura 1.

x()

Figura 1
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In asemenea conditii se obtine proportionalitate intre amplitudinea
Amax $i masa de dezechilibru my care provoaca aceastd amplitudine,
precum si mentinerea la aceeasi valoare (indiferent de marimea

dezechilibrului) a unghiului de
FC'r fazd ¢ dintre directia deplasarii
maxime Amay §i forta centrifugi

Mel F. provocatd de mg. Masa mq se
afla totdeauna in avans fati de

1 directia deplasirii maxime.
Pentru echilibrare se
- amplaseazi o masd m, in pozitie
¢+180° cu valoare stabiliti in
F) functie de valoarea amplitudinii

Figura 2 Amax~
Echilibrarea  dinamicd se
efectueazi succesiv pentru cele doud plane I si II de la capetele
tamburului - figura 2, anulandu-se astfel cuplul fortelor centrifuge
provocate de masele de dezechilibru mg; $i my,.

2. Schema bloc. Principiul de functionare

Schema bloc a instalatiei de echilibrare dinamici este prezentata in
figura 3. De la rotorul in miscare sunt captate un semnal aproximativ
sinusoidal obtinut cu ajutorul traductoarelor seismice Try si Tr,,
proportional cu amplitudinile vibratiilor lagérelor in plan orizontal si un
semnal sub formd de impulsuri triunghiulare obtinut cu traductorul
magnetic Trs de la un excitator (material magnetic sau feromagnetic)
fixat pe rotor, reprezentind pozitia ,,zero” de referintd pentru misurarea
unghiurilor de pozitie; de mentionat ci perioada acestor semnale este
aceeagi.

Semnalele de la traductoarele seismice sunt amplificate i filtrate (bloc
electronic A) apoi prelucrate cu ajutorul unui detector (bloc electronic B),
Pentru ca la instrumentul de masuri si se poati citi valorile maselor de
dezechilibru mq din planele 1, respectiv I de la extremititile rotorului,
mase care sunt proportionale cu amplitudinile vibratiilor lagirelor.

Semnalele triunghiulare de la traductorul de pozitie Trs sunt
amplificate si transformate in semnale dreptunghiulare folosind circuite
adecvate (blocurile electronice A si E);acestea sunt preluate de un
integrator (bloc electronic F), obtinindu-se la iesire valoarea vitezei
rotorului.




Aplicatii practice

49

ROTOR

:‘f

Figura 3




50 MASINI PENTRU FILATURA

Pentru cunoasterea pozitiilor unghiulare ale amplitudinilor vibratiilor
lagirelor fata de reperul ,,zero” mentionat mai sus, semnalul sinusoidal
de la Try sau Tr; este transformat in semnal dreptunghiular in detectorul
de faza D in care este introdus si semnalul dreptunghiular de pozitie
trecut prin defazorul C; actiondnd asupra defazorului, semnalul de iesire
se va decala cu o anumiti valoare 8 pentru ca cele doud semnale intrate
in detectorul de fazi si fie in fazi. La instrumentul indicator apare o
deviatie maxima. Pe defazor se citeste valoarea unghiului 8.

Traductoarele seismice Try si Try sunt executate in conformitate cu
schita din figura 4. in campul magnetic creat de magnetii permanenti 1,
fixati pe carcasa 2, pot oscila in plan orizontal bobinele 3, care impreund
cu placa de cupru 4 sunt prinse elastic fata de carcasa prin lamelele S.
Carcasa traductorului se fixeaza cu ajutorul piesei 6 de capacul lagarului
prin intermediul unui brat rigid.

2 1

| \
l— \

Figura 4
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In timpul functiondrii masinii, vibratiile lagarului in plan orizontal
produc migcari relative ale bobinelor fata de grupul de magneti si drept
urmare, iau nastere curenti de inductie care au o frecventa egala cu
frecventa de rotatie; tensiunile respective indicate de instrumentul de
misuri final sunt proportionale cu amplitudinile vibratiilor lagarelor.

3. Modul de lucru

in starea de echilibrare existentd (de exemplu pentru planul I), se
lanseazi rotorul la turatia n stabiliti. Cu indicatia instrumentului
(comutatorul I in pozitia b - figura 3) se calculeaza amplitudinea OA a
lagarului (figura 5). Se actioneaza asupra defazorului (comutatorul I; in
pozitia a - figura 3) pand se obtine deviatia maximd la instrument,
citindu-se apoi pe cadranul defazorului unghiul de pozitie 04 sub care se
traseazi vectorul OA la o scard corespunzatoare.

W 90 Me

Figura 5
Se ageazi pe rotor, in planul de echilibrare 0 masa m, sub un unghi 0,
arbitrar ales. Rotorul fiind din nou pus in miscare se determind, asa cum
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s-a procedat anterior, amplitudinea OB si unghiul O cu care se
completeazi diagrama din figura 5. Vectorul AB reprezintd deplasarea
provocati numai de masa m,, avand pozitia precizata de unghiul On (AB
si ON sunt paralele s1 egale).
Unghiul de faza este:
0= On- Oa
Valoarea masei de echilibrare, tinind seama de proportionalitatea
deplasirilor cu masele care le-au provocat, rezulta:
0OA
m,=——-m
e AB a
Echilibrarea in planul I se obtine amplasind masa me in avans cu
unghiul de faza ¢ fatd de un vector OA’ opus lui OA; masa auxiliard m,
se scoate de pe rotor.
Aceleasi operatii se efectueaza si pentru planul IL
Se recomandi a se verifica echilibrarea din planul I si a se face
corectia cuvenitd intrucat schimbrile din planul II pot aduce modificari
care si situeze dezechilibrul peste limitele prescrise.

Observatii:
a) Amplitudinile vibratiilor lagirelor se calculeaza cu relatia:
A=K, Kr-Ap (um)

in care, Ap reprezinti numarul de diviziuni citite la instrumentul de
misuri (tasta T, jos), Ka este factor de sensibilitate (0,01; 0,1; 1; 10), Kr
este constanta traductorului seismic.

b) Masa auxiliard m, se adoptd cu o valoare de 1...3 kg.

¢) Unghiurile de pozitie 6° se stabilesc cu relatia:

0°=K,-6,

in care, Kp este valoarea citit3 pe scara defazorului pentru pozitia cand la
instrumentul Ap se obtine o deviatie maxima, 6, se obtine din graficul
prezentat in figura 6 pentru turatia n indicatd de instrument.

in cazul in care se obtin pentru cele doud poizitii limitd la defazor
deviatii a si b la instrumentul Ap, unghiurile de pozitie 6° se calculeaza
cu relatia:

°

o :9; N 6,
1+a/b

in care, 8 §i 6. se iau cu valorile corespunzitoare turatiei n din graficul

prezentat In figura 6.
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d) Dupi amplasarea maselor de echilibrare se masoard amplitudinile

finale A¢ ,care nu trebuie si depdgeascd limitele admise (Aaam< 3pm
pentru carde).

e) Datele masurate si calculate se inregistreaza in tabelul 1 care
insoteste diagrama.

Tabelul 1
Planul OA AI* 9°A My, 9°a OB
de echili- | (div) (um) (g) (div)
brare
1

Tabelul 1 (continuare)
Planul de 0°g AB m.** OA; Agex* Obs.
echili- (div) (2) (div) (um)
brare

I

1

1

* A= KA KrrOA (um) Amplitudinea initiala (starea existentd)
OA

e =" mﬂ
AB

*Ek A= Ko KrOAs Amplitudinea finald (dupa echilibrare).

*% Masa de echilibrare
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Planul de echlibrare I
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Planul de echlibrare I




Factori care influenteazii consumul de putere la fusele textile

Ponderea cea mai mare de putere consumatd la masinile de filat si de
risucit cu inele revine fuselor textile. Acest consum de putere depinde atat
de solutia constructivi, cat si de conditiile de exploatare.

Factorii cei mai importanti legati de exploatare sunt:

- turatia fusului,

- dimensiunile bobinei,

- caracteristicile bobinelor (felul fibrelor,torsiunea ,finetea),

- dezechilibrul bobinei,

- tensiunea de infasurare,

- vAscozitatea uleiului din cupa fusului,

- stadiul rodajului.

Cunoasterea influentei factorilor enumerafi asupra consumului de
putere oferd posibilitatea stabilirii masurilor corespunzatoare in vederea
imbunatatirii exploatarii fuselor de la maginile de filat si de rasucit.

1. Fundamente fizice

Pentru determinarea consumului de putere la fusele textile se foloseste
un dinamometru de torsiune -.figura 1,cu ajutorul céruia se mésoard
momentul de rotatie My necesar pentru antrenarea curelusei care rotegte
la randul ei fusul.

Dinamometrul de torsiune este alcituit din roata 1 fixatd pe tija 2, roata
3 libera pe tija 2 si arcul elicoidal de torsiune 4 care leaga elastic rotile 1 si
3.

in timpul rotirii intervine consumul de putere al fusului astfel incit intre
cele doua roti apare momentul My care torsioneaza arcul 4 cu un unghi 0.

Dinamometrul este previzut cu un amortizor hidraulic menit s
atenueze oscilatiile relative dintre rotile 3 si 4.

Unghiul 0, proportional cu M,este masurat cu ajutorul traductoarelor
de pozitie T; §i Ty ale ciror semnale sunt prelucrate intr-un bloc
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electronic B care la iesire este previzut cu un indicator pentru My si un
indicator pentru wq.

- i [5 L | i

— &
3 I [spre fus
de la
varigtoryl __[ B8
de viteza
I
1 0
2 N “wd
Figura 1

2. Schema instalatiei .Modul de lucru

Fusul § pentru incercat — figura 2, primeste migcarea de rotatie de la
variatorul de viteza 6 prin intermediul dinamometrului de torsiune 7, a
curelelor de antrenare 8 i 9 si a rolei Intinzitoare 10 care realizeazi in
curea o forta de Intindere constanti.

Puterea consumata de fus ,in watti, se determina cu relatia :

P=(Dd : Mtd-Po ( 1 )

in care: myq -viteza unghiulard a dinamometrului ,in rad/s,
My -momentul de rasucire indicat de dinamometru ,in N m,
Py - puterea consumaté in gol de dinamometru, cureluga 9 si rola
intinzatoare 10, antrenindu-le numai pe acestea ,in watti.
Puterea se calculeazd cu relatia:

Po=w4-Muo 2
in care My, este momentul de rdsucire citit la dinamometru antrenind
numai curelusa si rola Intinzatoare ,in N m.

fn vederea determinirii influentei dezechilibrului bobinei asupra
consumului de putere, bobina reald este inlocuitdi cu o bobina metalici
echivalentd 11 (cu aceeasi masi i acelagi moment de inertie fati de axa
principald) cu posibilitatea reglarii dezechilibrului la valoarea stabilitd
initial.




Aplicatii practice 59
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Figura 2

Pentru determinirile legate de influenta felului fibrelor asupra
consumului de putere se folosesc bobine reale.

Turatia fusului se mdsoard cu traductorul magnetic T, blocul
electronic A si indicatorul ny.

3. Date experimentale

Pe standul de probi se vor determina consumurile de putere ale fuselor
dupd urmatorul program:

a) Stabilirea puterii pierdute prin frecare , Po.

b) Stabilirea consumului de putere functie de turatia fusului in
urmatoarele variante :

- fara bobina;

- cu bobina echilibrata;

- cu bobina dezechilibratd (valoarea momentului de dezechilibru fiind,
spre exemplu, la fuse usoare de 1, 2, 3 x 10° Kg m);

- cu bobine de acelasi volum, pe care sunt infasurate fire din diferite
fibre (viscozi, 1an3, bumbac, in, PNA, etc) cu aceeasi finete si torsiune.
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Datele experimentale se inscriu in tabelele 1, 2 si 3 trasindu-se apoi

curbele consumului de putere corespunzitoare pe graficele din figurile 3 si
4.

Urmadrind graficele din figurile 3 si 4 vor fi trase concluzii cu privire la
valorile puterii consumate de fuse la mers in gol, la influenta
dezechilibrului bobinei §i a felului fibrelor de pe bobind asupra acestui
consum energetic..

Se va calcula economia de energie pentru 100.000 de fuse pe durata
unui an daci s-ar lucra cu un dezechilibru de 1x10” in loc de 3x10”° Kg m.

Tabelul 1

Puterea Py (W) pierduta prin frecarile dinamometrului cu aerul si la

transmisia prin curelugd
Viteza de rota- | Viteza unghiulari | Momentul de Puterea
tie a fusului | a dinamometrului rasucire pierduti
Ny g Miso Py
(rot/min) (rad/s) (N m) (w)

3000
4000
5000
6000
7000
8000
9000
10000
11000
12000
13000
14000
15000
16000
17000
18000
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P, |
W) )

-

4 6 8 10 12 14 16 18 x 10°
n; (rot/min)

Figura 3
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Figura 4
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Testarea furcilor de flaier in regim dinamic

Pentru realizarea unei functioniri corecte si sigure a furcilor de flaier
se impun a fi indeplinite din punct de vedere mecanic urmétoarele
conditii:

a) Echilibrare dinamici, astfel ca momentul de dezechilibru al furcii la
turatia de exploatare sia nu depaseascd limitele admisibile (Mga);
aproximativ 10™ kgm la furcile mari si 0,510 kgm la furcile mici,
degetul presator fiind in pozitie mijlocie.

b) Deformatiile elastice ale bratelor la capete sub actiunea fortelor
centrifuge si nu depdgeascd anumite limite pentru ca bratele furcilor
aliiturate s nu-si intersecteze traiectoriile; totodata deformatiile sa aiba
aceleasi valori la ambele brate cu scopul mentinerii echilibrarii la orice
vitezd de exploatare.

c¢) Rezistentd a bratelor furcii la solicitarile provocate de fortele
centrifuge; practic nu trebuie si apara deformatii permanente la o turatie
majoratd cu 20 ... 25% fatd de turatia nominald maxima de exploatare.

In cadrul acestei aplicatii se vor efectua pe un stand adecvat,
echilibrarea statici si dinamicd a furcilor selectionate pentru testare,
masurarea deformtiilor si proba de rezistentd a celor doua brate.

1. Fundamente fizice

Echilibrarea dinamicd este realizati atunci cind axa principald de
inertie coincide cu axa geometricd a furcii. In acest scop este necesar ca
centrul de masi C al furcii si fie situat pe axa geometricd, iar centrele de
masid C; si C; ale bratelor — figura la, si se afle in acelasi plan
perpendiclar pe axa mentionatd. Daci centrul de masa C este pe axa
geometrica, iar C; si C, sunt in plane diferite — figura 1b, sistemul este
echilibrat numai static. In regim dinamic (n¢ # 0) apar fortele centrifuge F
care dau nastere unui cuplu F-d provenit de la momentul de dezechilibru
M, = mea, m fiind masa bratului. In aceast situatie pentru echilibrarea
dinamica, 1n principiu, se aplica cite o masa pe fiecare din cele doua brate
astfel incit si se creeze in regim dinamic un moment de echilibrare M.
care si anuleze momentul Mg din planul furcii. Aceastd operatie se
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efectueazd de citre constructorul de furci prin dimensionarea
corespunzatoare a bratelor.

Q) b) ~ D¢
#E ¥ »Sens hdoire brat

Figura 1

Daci centrul de masd C nu se aflda pe axa geometricd a furcii, cu
ajutorul standului de testare se stabilesc valoarea masei de echilibrare me
si pozitia unghiulari 0. in care trebuie amplasatdi masa mentionatd —
figura 1c. De reguld apare situatia din figura, cind masa de echilibrare ar
trebui situatd in afara planului furcii, caz in care se indoaie unul dintre
brate (bratul pasiv) pentru a aduce centrul de masa C pe axa geometrica.

Descentrarea furcilor este deseori provocatd in timpul exploatdrii
flaierelor de manevrele dure de scoatere a acestora de pe fus in faza
efectudrii levatelor.

Dezechilibrul dinamic poate fi provocat §i de eventuale modificri
aduse furcii (brate, deget presétor).

Deformtiile elastice ale bratelor furcii fa si fo provocate de fortele
centrifuge provenite de la masele distribuite se mésoara la extremitatile
bratelor — figura 2. Valorile acestora se pot determina prin calcul cu
rezultate aproximative datoritd in special formei complexe a bratului
activ; rezultate precise se pot obtine insi pe standuri de testare adecvate.

Pentru ca furca si-si mentind echilibrarea le orice regim de viteza este
necesar ca f, = f; daci deformtiile nu sunt egale furca se va echilibra pe
stand la turatia preponderenta in exploatarea flaierului.
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Rezistenta bratelor furcii se verifici pe

/r \\ stand lansind furca la o turatie majoratd; la
/ \ oprire deformatiile f, si f. trebuie sa revind la

! \
é “zero®.
] 4(:1 1%} ‘}\ in vederea testirilor privind obiectivele
/ \ mentionate se utilizeazd un stand pe care
\ furca este actionati cu vitezd variabild
i fq | 7 fa I furnizind o serie de semnale captate prin
intermediul unor traductoare, prelucrate apoi
in blocuri electronice adecvate, pentru ca la

ap aparatele indicatoare finale si fie afisate
valoarea masei de echilibrare m, (sau a
Figura 2 momentului de echilibrare M), pozitia masei

respective O, turatia furcii ne si deformatiile
celor doui brate f, si f. — figurile 1 §i 2.

2. Schema instalatiei

a) Schema de principiu pentru standul de testare este prezentata in
figura 3. Furca 1 este agezata pe fusul 2 antrenat cu vitezad variabila de un
electromotor de curent continuu comandat cu ajutorul unor tiristort,
lagdrul superior 4 este legat elastic fatd de batiu avind posibilitatea sa
oscileze intr-un plan A-A, plan in care se masoard amplitudinea
vibratiilor. Rigiditatea legiturii elastice a lagarului superior este adoptata
astfel incit frecventa de rezonanti a ansamblului furci-fus-lagar superior
si aibi valori suficient de scizute (5....8 Hz) fatd de frecventa de rotatie
in regimurile normale de testare (20....30 Hz). in aceste conditii unghiul
de fazi ¢ dintre amplitudinea oscilatiilor sistemului si forta centrifugd
proveniti de la masa de dezechilibru capitd practic valoarea 180° ceea ce
simplificd instalatia §i operatiile de echilibrare.

De la sistemul mecanic prezentat se obtine o serie de semnale cu
ajutorul traductoarelor To — pentru pozitia unghiulara de referintd, Ty —
pentru amplitudinea vibratiilor in planul A-A si Tq — pentru deformatiile
bratelor. Semnalele respective sunt amplificate cu ajutorul blocurilor
electronice Ag, Ay §i Ay la iesirile cirora se obtin formele indicate in
figura 3.

b) Traductorul T, este alcatuit din discul 5, jumatate transparent,
jumitate opac (planul de simetrie al discului trebuie s& coincidi cu planul
furcii) prin care poate trece un fascicol luminos de la sursa S spre o
fotodiods; prin rotirea furcii, la iesirea din amplificator, se obtine un




68 MASINI PENTRU FILATURA

(U Eq,

o u &
PP 9P
ad,!\;f:‘: pmm)




Aplicatii practice 69

semnal dreptunghiular cu front pozitiv pe o jumatate din perioada T de
rotatie. Acest semnal este prelucrat fin blocul electronic B i
materializeaza turatia nr a furcii care este astfel afigata pe aparatul
indicator corespunzitor acestui parametru cinematic.

¢) Traductorul magnetic Ty si amplificatorul Ay capteaza vibratiile
sistemului mecanic (variatii sinusoidale) a céror amplitudini sunt
proportionale cu masa de dezechilibru sau momentul de dezechilibru;
semnalul trece prin blocul electronic D, — detector de amplitudine, sl s€
obtine astfel valoarea masei de echilibrare me sau a momentului de
echilibrare M,; aceste valori sunt afisate cu ajutorul aparatului indicator
corespunzitor aflat in structura standului. Semnalul sinusoidal este de
regula defazat cu un unghi 0 fati de semnalul dreptunghiular provenit de
la To.

d) Traductorul T4 este alcituit din sursa luminoasa S si o fotodiodd
fixate pe un suport care poate fi deplasat in miscare alternativa de
translatie de citre servomotorul SM in raport cu furca. Comanda acestui
servomotor este realizatd de semnalele traductoarelor Ty si To, care sunt
amplificate in blocurile electronice Aq §i Ao. Aceste semnale sunt
prelucrate in blocul electronic de comandd C si astfel este actionat releul
contactor Cm care este legat, la rindul sau, in circuitul de alimentare al
servomotorului SM.

La iesirea din amplificatorul Aq se pot obtine doua tipuri de semnale,
(1) si (2) — figura 3. Semnalul (1) — tensiune 0, apare cind fotodioda este
luminati continuu, situatie care corespunde atunci cind traductorul Ta
este departat de furcd. Dacd servomotorul este pornit §i traductorul se
apropie de furca in miscare, la un moment dat fascicolul luminos va fi
intrerupt de bratul e al furcii; va apare semnalul (2) cu un scurt front
pozitiv, care introdus in blocul de comandd C impreuna cu frontul pozitiv
de la Tp si Ao, provoacd declansarea releului Cm si intreruperea
alimentdrii servomotorului SM. De mentionat ci celalalt brat — a, chiar
daci intrerupe fluxul luminos, nu va actiona declansarea releului intrucit
de la Ao semnalul este 0 (a doua jumitate a perioadei T); declansarea
releului Cm se produce numai cind ambele semnale sunt pozitive in
acelasi moment.

Pentru misurarea deformatiei bratului de echilibrare fo se lanseaza
furca cu viteza redusi (10....15 rot/min) si se stabileste la indicatorul
respectiv o pozitie “zero“ cu ajutorul potentiometrului P - figura 3. Se
lanseazi apoi furca la viteza de regim si pe indicator, la oprirea
servomotorului, se citeste valoarea deformatiei cautate.
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Pentru masurarea deformatiei la bratul activ f,, se reiau fazele
mentionate mai sus, comutatorul I fiind trecut in pozitia a; datoritd
inversorului Inv semnalul primit de la Ay se decaleazi cu T/2, realizindu-
se astfel front pozitiv pentru cea de a doua jumaitate a periodei T.

Reanclangarea releului Cy, in vederea alimentirii servomotorului, se
realizeaza cu ajutorul intrerupétorului de pornire I, la o scurti apasare.

3. Modul de lucru
a) Echilibrarea furcilor necesit efectuarea urmatoarelor operatii:

- Etalonarea circuitului electronic privind stabilirea masei de
echilibrare, prin aplicarea pe fusul 2, in locul furcii 1, a unei mase etalon
care sd provoace un dezechilibru cunoscut (recomandabil cu valoarea
admisibild pentru furca ce urmeaza a fi incercatd); fusul va fi rotit cu
viteza de regim indicatd pentru exploatarea furcii.

- Asezarea furcii pe fus In pozitia marcatd privind bratul de
echilibrare.

- Lansarea furcii la viteza de regim.

- Citirea pe aparatul indicator a valorii masei de echilibrare m, sau a
momentului de echilibrare M..

- in caz ci valoarea dezechilibrului depiseste limita admisi, se
masoara unghiul 0. pentru pozitia de amplasare a masei de echilibrare,
actionind asupra defazorului D — figura 3.

- Furca se demonteazi de pe stand, se ageaza in dispozitivul de blocare
si se deformeaza bratul de echilibrare conform figurii 1c.

- Se verificd din nou echilibrarea §i eventual se fac corectiile necesare.

- Pentru cazul cind furca se prezintd ca in figura 1b, se vor aplica
indicatiile mentionate in paragraful 1.

b) Masurarea deformtiilor bratelor se efectueaza in urmatoarea ordine —
figura 3:

- Se indepérteazi traductorul Ty de furca.

- Se antreneaza furca cu vitezd mica (10....15 rot/min).

- Se porneste servomotorul SM cu ajutorul intrerupatorului I,.

- Dupd oprirea servomotorului se regleazd circuitul aparatului
indicator f. pentru a se obtine valoarea “zero“; se retrage traductorul Tq.

-Se comutd I4 In pozitia a, se porneste servomotorul si la oprire se
regleaza indicatorul f, pentru a se obtine valoarea “zero”; se retrage
traductorul Tgq.

- Se lanseazi furca la viteza de regim, se alimenteazi servomotorul si
la oprire se citeste deformatia f,.
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- Se repeta manevrele pentru I in pozitia e si se citeste f.
c) Testarea rezistentei bratelor necesitd urmatoarele operatii:

- Furca se roteste la o viteza cu 20....25% mai mare ca viteza de regim,
timp de citeva secunde.

- Se misoard, urmirind primele trei indicatii de la punctul b),
deformatiile celor doud brate si se verifica dacd revin la pozitia de
“zero®; in caz cd apar valon diferite de 0, furca se rebuteaza intrucit a
fost depasita limita de curgere a materialului bratelor.

4. Date experimentale

Se vor efectua testari privind echilibrarea, deformatiile bratelor si
rezistenta bratelor pentru citeva furci.

Cu privire la echilibrare, datele obtinute se inregistreaza in tabelul 1.

Dupé echilibrare se vor misura pe stand valorile momentului de
dezechilibru My (egal cu M,) pentru turatii micsorate in vederea
cunoagterii influentei unor eventuale deformatii inegale ale bratelor
furcii; valorile se inregistreaza in tabelul 2.

Cu privire la deformatiile bratelor, incluzind si testul de rezistentd,
rezultatele masuratorilor vor fi inregistrate in tabelul 3.

Tabelul 1
Furcd cu deschidere de............ mm si indltimea de............ mm
Nr. Muaa M. me 0. Turatia de
test | (x105kgm) | (x105kgm) | (x10°kg) | (grd.) | echilibrare
(rot/min) *
1
2
3
Furcd cu deschidere de............ mm s§i indltimea de............ mm

Nr. Mya M. m, 0. Turatia de
test | (x10°kgm) | (x10°kgm) | (x10°kg) | (grd.) | echilibrare
(ret/min) *
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* Se va adopta turatia nominald maxim3 previzuti de constructorul de
furci.
Tabelul 2
Furca.............. ool (0 oo, (1)
Turatia I
furcii
(rot/min) |1
M, |
(x107 kg.m)
1
Tabelul 3
Turatia f. fa Turatia foe foa Obs.
furcii (mm) (mm) | majorati | (mm) (mm)
(rot/min) (rot/min)
*® k% k% kkk
Furca.............. Joooovoiiaiii,
Furca............... Lot

* Idem tabelul 1.

** Turatie majoratd cu 20 — 25 %.
*** Valori ale eventualelor deformatii remanente provocate de turatia

majorata.




Alunecarea curelelor de antrenare a fuselor textile.

fn timpul functiondrii transmisiilor prin curele de frictiune apar
aluneciri elastice ale acestora pe roti - la transmisiile care functioneaza
normal sau patindri - la supraincércari sau la curele cu fortd de intindere
initiald prea micd.

Fusele textile de la maginile de filat §i de risucit sunt antrenate fie prin
cureluge textile clasice - pentru unul pana la patru fuse, fie prin curele
tangentiale.

Datorita alunecirii inegale a curelugelor cauzati de starea diferitd de
functionare (intindere, grosime, uzurd, coeficient de frecare etc.) apar
diferente de turatie a fuselor ceca ce influenteazi direct torsiunea firelor
si productia maginilor respective. Spre exemply, la transmisiile prin
cureluse care antreneazi cte 4 fuse diferentele de turatie sunt rareori sub
3% (adesea se ajunge la 5 %); la actionarile prin curea tangentiald
diferentele sunt numai pand la 2%.

Aceastd aplicatie prezinta o metodi experimentald pentru
determinarea alunecdrilor la transmisiile prin curele care antreneaza
fusele textile.

1. Fundamente fizice

La transmisiile prin curele de frictiune - figura 1, alunecarea curelei pe
roti se manifestd prin faptul c& viteza periferica vz de la roata condusd
este mai micd decét viteza vy de la roata motoare (vi>v>V2). Matematic
se defineste coeficientul de alunecare £ astfel:

DR nf

D - _ .
-100 =_f,.17£..10() =f;i]()() (%) m
[

r

V=V,

E=

v,

Dy
Df

in care:
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D

S : .
— =i - raportul de transmitere teoretic (2)
D j

R
n
R _ I -raportul de transmitere real 3)
r

n

v

RaportuAl iy se calculeaza cu ajutorul diametrelor Dy si Dy stabilite prin
masurare. In cazul transmisiilor prin curele tangentiale care au grosime h
mare, in loc de Dg se va lua Dg + h.

v
et
o
| 2 |
. 5, . /
: Vi
Figura 1

Raportul de transmitere real irx se determini experimental prin
masurarea numarului de rotatii efectuat de cele doud roti in acelagi
interval de timp. in acest scop se masoard pentru o duratd de timp At
numarul total de rotatii al celor doud roti, cu ajutorul unor traductori
magnetici Ty si T, — figura 1, §i a unei instalatii adecvate. Cand
excitatorii a si b (magnetici ceramici), fixati pe roti, trec prin dreptul
traductorilor, apar forte electromotoare de inductie de scurti durati
(impulsuri); acestea pot fi simultan insumate pe numiritoare digitale
separate, obtinandu-se Ang si Angimpulsuri. Raportul i, este:

=== )
n, An,
Traductorii magnetici sunt reprezentati schematic in figura 2.
Pe miezul magnetic 1, care este un magnet permanent, este infisurata
bobina 2 in jurul cireia se afld invelisul feromagnetic 3.
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Figura 2

2. Schema instalatiei si modul de lucru
Schema instalatici este prezentatd in figura 3.

L 5 6 1 8

[ a8 9
t =3 nens
TR A0

Figura 3

al al maginii de filat se afld roata de transmitere 4
este antrenati nuca fusului 6 care aparfine
fusului textil 7. Pe o roatd a arborelui principal se afla excitatorul a, iar in
apropierea acestuia se fixeaza traductorul magnetic Ty. Pe fusul textil se
introduce un inel care contine excitatorul b, iar in dreptul acestuia, la
mica distantd, se amplaseaza traductorul T,. De la cei doi traductori prin

Pe arborele princip
de la care prin cureaua 3




76 MASINI PENTRU FILATURA

conductori electrici impulsurile sunt inregistrate simultan fie pe doud
numaratoare de impulsuri 8 cu afisaje numerice pentru ns §i ng_ fie pe un
tahometru calculatorul 9, tip N 2603 — LEM.I. care ofers in timp real
raportul Ir = ng/ ny = na/ng’ | fie pe banda magneticd 10 (inregistrare
stereo pentru Ang §i Ang ). in vederea prelucririi ulterioare. Inregistrarea
pe bandd magnetici este indicati pentru culegerea datelor de la masinile
din halele de productie.

3. Date experimentale

Masuratorile se vor efectua la o magind de filat sau de risucit la care
grupe de cite 4 fuse sunt actionate de cite o curelusd. Fusele se vor
numerota de la 1 la 4 in cadrul fiecirei grupe, pornind de la bratul motor
al curelei in ordinea antrenirii. Datele obtinute se inregistreazi in tabelul
1.

Masurétorile se pot efectua si pe un stand pentru fuse textile, caz in
care se determina coeficientul de alunecare € pentru anumite turatii ny ale
fuselor si diferite valori ale fortei initiale de intindere F ale curelei.
Datele obtinute se inregistreazi in tabelul 2.

Observatii:
*- n4 i np sunt notatiile marcate pe tahometrul calculator N 2603
** - diametrele Dy §i Dy se vor misura cu o precizie de + 0,05 mm.

La masinile de filat si de risucit se vor urmiri:

- grupele de fuse la care alunecdrile curelelor au valori mari, in
vederea depistarii §i inlituririi cauzelor care au generat asemenea valori
(forta initiala de intindere prea mici, curea impregnaté cu ulei, etc.);

- modul cum variazi alunecarea curelei la fusele din cadrul unei
grupe, stabilind diferenta procentuals intre fusul nr. 1 si fusul nr. 4;

- diferenta dintre valoarea maximi §i minimi a coeficientului de
alunecare;

- diferenta dintre coeficientul de alunecare la fus cu bobing si fus fard
bobina.

La standul pentru testarea fuselor textile se va urmiri influenta turatiei
fuselor si a fortei de intindere a curelei asupra coeficientului de
alunecare.

Se vor trasa curbele corespunzitore in figura 4.
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Echilibrarea cilindrilor defibratori de la masinile de filat cu rotor
si capit liber

Cilindrii defibratori folositi la maginile de filat cu rotor si capat liber
necesiti verificarea echilibrarii si eventuale corectii ori de cite ori se
schimbd garnitura rigida care se uzeaza la intervale de exploatare relativ
scurte.

Operatia de echilibrare trebuie efectuatd in cadrul unitatii care schimbé
garnitura avand in vedere turatiile de lucru ale acestora cuprinse in
intervalul 5000....8000 rot/min.

Prin echilibrare se asigura o functionare cu nivel scazut al vibratiilor i
zgomotului, reducerea incarcérii lagirelor care sustin cilindrul defibrator.

1. Fundamente fizice

intrucat din ansamblul cilindrului defibrator (cilindru propriu  zis-
garnituri dintatd-arbore-roatd de curea-rulmenti) singurul subansamblu
care poate fi dezechilibrat in exploatare este cel format din cilindrul
propriu zis §i garnitura, se urmireste numai echilibrarea acestuia, restul
reperelor rotitoare fiind echilibrate de citre constructorul de masini.

Deoarece cilindrul propriu-zis are forma unui disc, cu latime micd in
raport cu diametrul, se utilizeaza metoda de echilibrare intr-un singur
plan, in regim dinamic; se obtine precizie mai mare pentru echilibrare
comparativ cu metoda statica.

Lagarul cilindrului defibrator se monteazi elastic in raport cu batiul
standului de echilibrare, astfel inct frecventa de rezonantd a ansamblului
oscilant sa aiba valori scazute (10...15Hz) fata de frecventa de rotatie a
cilindrului folositd pentru echilibrare (100...120Hz); in aceastd situatie
unghiul de fazd, dintre pozitia masei de dezechilibru my si deplasarea
maximi a sistemului oscilant Amas, este practic 180° (masa mq este in
avans cu 180°) ceea ce simplificd instalatia si ugureazd efectuarea
operatiilor de echilibrare — figura 1). Valoarea si pozitia masei de
echilibrare se stabilesc cu ajutorul unor instalatii electronice.
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Figura 1

2. Schema instalatiei §i modul de lucru

Schema functionald este prezentatd in figura 2. Cilindrul defibrator 1
sustinut de lagérul 2 este montat fatd de batiu prin intermediul unei lamele
elastice 3; antrenarea acestuia se realizeaza cu ajutorul electromotorului
4, curelei S si rotii 6 de pe arborele cilindrului defibrator.

In timpul rotirii, datoriti dezechilibrului cilindrului 1, apar oscilatii ale
sistemului lagér-lameld a caror amplitudini sunt detectate cu ajutorul
traductorului magnetic T; gi a pastilei magnetice 7 prinsd de corpul
lagarului; semnalele furnizate de traductor sunt preluate de un bloc
electronic care la iegire oferd curenti proportionali cu valoarea masei de
dezechilibru (comutator C in pozitia m.).

In vederea determinirii pozitiei masei de echilibrare, pe langa semnalul
obtinut de la traductorul Ty, se foloseste si un semnal care indici o pozitie
,,Zero” arbitrar aleasd, semnal furnizat de traductorul Ty cu fotodioda si
banda reflectorizantd 8 lipita de piesa 9 fixatd de roata de curea; de
pozitia acestei benzi depinde reperul ,,zero” de la care se va masura
unghiul sub care se obtine deplasarea maximd An, (figura 1) si se va
amplasa masa de echilibrare m, (comutator C in pozitia O — figura 2).
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Blocul electronic — figura 3, contine doud canale, unul pentru
determinarea masei de echilibrare m., celalalt, impreund cu primul, pentru

stabilirea pozitiei acesteia.

1 Ar?pliﬁmfdr Dei)ector amplitudine
Cilindru v ] ]

defibrator

| z me R @

1 4"’ -e»e C
1 T2 i %
w LT H ¢
Defazor - / Pl
Formator impulsuri Detector faza

Figura 3

Canalul 1 primeste semnal sinusoidal de la traductorul Tj, care este

amplificat §i detectat pentru ca instrumentul de misurd etalonat
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corespunzator sa indice valoarea masei de echilibrare m. (comutatorul C
in pozitia m,).

Canalul IT preia semnalul de pozitie de la traductorul Ty; acest semnal
este amplificat, trecut printr-un formator de impulsuri dreptunghiulare,
apoi printr-un defazor, in care poate fi decalat pani la valoarea unei
perioade T (unghi de rotire § = 360°) fatd de semnalul de intrare in
canalul II.

Semnalele T si IT sunt introduse intr-un detector de fazi la iegirea
caruia, prin reglarea defazorului, se obtine un semnal dreptunghiular la
care frontul activ poate varia de la 0 ( semnalele I i IT in opozitie de faza)
pana la o valoare maximi (semnalele I si IT in fazi); in aceastd ultimi
situatie, comutatorul C fiind in pozitia 0, la instrumentul de misuri apare
o deviatie maximi. Unghiul 0, cu care a fost deplasat semnalul
dreptunghiular I pentru a fi in fazi cu semnalul I, indicd pozitia de
amplasare a masei de echilibrare; valoarea unghiului 9, se citeste direct pe
scala rezistentei reglabile a defazorului figura 4.

Etalonarea instalatiei se
realizeaza amplasind pe un rotor
echilibrat o masd cunoscuti, la
distanta  stabiliti R. pentru
amplasarea masei de echilibrare,
ajustind  apoi  factorul de
amplificare  al  canalului I
(rezistenta reglabild de etalonare)
in timpul rotirii, pentru obtinerea
unei indicatii corespunzitoare la
instrumentul de misura.

Operatiile privind echilibrarea

cilindrilor defibratori se
. desfisoard in urmitoarea ordine:
Figura 4 a) Se instaleazi cilindrul

defibrator pe suportul elastic al
standului de echilibrare §i se aplicd pe capatul rotii de curea piesa 8
(prevazutd cu banda reflectorizanti 9) si reperul pentru pozitia unghiulara
,»Zero”.
b) Se realizeazd legiturile la blocul electronic si la reteaua de
alimentare de 220 V.
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¢) Comutatorul C se cupleazi in pozitia m, si se citegte la instrument
valoarea masei de dezechilibru mgy — figurile 2 §i 3.

d) Comutatorul C se cupleazi in pozitia 8 si se regleaza defazorul
pentru ca la instrument si se obtind deviatia maximi; pe scala rezistentei
reglabile a defazorului se citeste valoarea unghiului 0. sub care se
amplaseazi masa de echilibrare.

¢) Echilibrarea cilindrilor defibratori se realizeaza fie prin addugarea
unei mase m, = mg in pozitia O, la distanta stabilitd in cadrul etalonarii, fie
prin scoaterea masei m. (gdurire) in pozitia 0. +180°; unghiul 6. se
misoard fatdi de reperul ,zero” in sens contrar miscdrii cilindrului
defibrator.

f) Se verifici dacd momentul de dezechilibru rezidual My, se incadreaza
in limitele admise (< 0,1 g-cm); dacd este necesar se efectueaza o noud
echilibrare de corectie.

3. Date experimentale
in tabelul 1 se inregistreazi datele obtinute in fazele de echilibrare.

Tabelul 1

Rotor

(cm)

my=me

()

)]

Mdr
(g-cm)

Obs.
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*R. — distanta de la axa de rotatie la locul de amplasare a masei de
echilibrare ( canalul de echilibrare).

**My; — momentul de dezechilibru initial, Mg=mg*R,.
***¥My, — momentul de dezechilibru rezidual.




Determinarea consumului de putere la furcile de flaier

Odati cu cregterea vitezelor de lucru a furcilor de flaier, consumul de
putere necesar invingerii rezistentei mediului ambiant de cétre brate
creste apreciabil. Acest consum este influentat de viteza de exploatare, de
dimensiunile furcii, de forma i starea suprafetei bratelor.

Cunoagterea puterii consumate de furci oferd posibilitatea stabilirii
celor mai optime masuri privind constructia §i exploatare acestora in
vederea economisirii energiei.

1. Fundamente fizice
Puterea consumati pentru invingerea rezistentei mediului este data de

relatia:
2

Pm:c-Ap'ZV v )

in care,

¢ — coeficient aerodinamic a cirui valoare depinde de forma corpului
si de starea suprafetei acestuia,

A - suprafata proiectatd a corpului pe un plan perpendicular pe
directia de migcare - figura 1.

2
p—2V~ - presiunea dinamica,

v —viteza de deplasare a corpului,

p — densitatea mediului fluid (p = 1,25 Kg/m’ pentru aer).

Pentru diminuarea pierderilor de energie prin frecare cu aerul, la
furcile de flaier - figura 1 — sectiune transversald, se poate actiona atit
asupra formei sectiunii bratului astfel ca marimile ¢ §i A si aiba valori
mici, cit si asupra vitezei v prin adoptarea unor diametre D cu valori mici
(bobine cu diametre mici gi lungimi majorate).

Valoarea coeficientului aerodinamic depinde indeosebi de vartejurile
de aer care se formeazi in spatele bratelor; acestea sunt mult micsorate
dacid in loc de sectiune circulara se adoptd o sectiune apropiata de profilul
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aripei de avion. Coeficientul aerodinamic ¢
se va calcula cu ajutorul relatiei (1)

c= ————2 P 2
A-p-v
Masurarea puterii P, consumate de
furcile de flaier se efectueaza cu ajutorul
unui dinamometru de torsiune utilizaind
relatia de calcul :
Prmzmd'l\/Itd‘Po (3)
Figura 1 in care :
®g este viteza  unghiulari a
dinamometrului in rad/s,
My — momentul de torsiune indicat de dinamometru in Nm,
P, — puterea consumati in gol (prin freciri) de dinamometru si
transmisia la fus, fari furci, In W.
Puterea P, se determina cu relatia:
Po = (Dd'Mtdo (4)

in care:
Mo~ momentul de torsiune citit la dinamometru in conditiile aritate
anterior, in Nm.

2. Schema instalatiei. Modul de lucru

Standul pentru misurarea puterilor consumate de furci este prezentat
schematic in figura 2.

Furca 1 pentru testare, montati pe fusul 2, este antrenati de la
variatorul de viteza 3 prin intermediul curelelor 4 si 5 si dinamometrului
6, rola intinzdtoare 7 asigurd o tensionare constanti a curelei 5.

Traductoarele Ty si Ti colecteaza semnalele necesare pentru ca, dupa
prelucrare in blocul electronic B, si se obtind la indicatoare viteza
unghiulard wq §i momentul My de la dinamometru.

Traductorul Ty (traductor magnetic ) furnizeazi scurte semnale
cu frecventa de rotatie a furcii, care trecute prin blocul electronic A, ofera
posibilitatea citirii turatiei furcii la indicatorul n¢ .

3. Date experimentale
Pe standul de probd se vor determina consumurile de putere in
urmatoarea ordine :
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a) Stabilirea puterii pierdute Po in functie de turatia fusului, datele
obtinute se inregistreaza in tabelul 1; pe baza acestora se traseaza curba
de pierderi — figura 4.

b) Stabilirea consumului de putere Pn, pentru trei furci diferite ca
solutii constructive; misuritorile se vor efectua in functie de turatia furcii
fard a se depisi turatiile maxime de regim evitindu-se astfel solicitarea
bratelor peste limita de rezistentd; datele obtinute se inregistreazd in
tabelul 2, iar cu ajutorul acestora se vor trasa curbele de consum din
figura 3.

Tabelul 1

Puterea pierdutd — Py
Turatia Viteza Momentul Puterea
furcii unghiularad a de torsiune pieduta Obs.
nf dinamometrului | Mg, (N m) Po
(rot/min) 04 (rad/s) (W)

300

500

700

900

1100

1300

1500

1700
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I - Furcd D(mm)/H(mm) = ... /...
II - Furcd D(mm)/H(mm)= ... /. .
1T — Furcd D(mm)/H(mm) = ... /... A=

Puterea consumati de furci — Pim

>

2

2

.m?, Sectiune
.m Sectiune.
..... m’, Sectiune

Tabelul 2

Turatia Momentul | Puterea la Puterea Coeficientul
furcii de torsiune | dinamome- | consumati | aerodinamic
g M tru P =Py - C**
(rot/min) | (x10% Nm) P; --Po’ (W-s’’m’Kg)
W) W)
Furca — I I I 1|0 |m (1|0 |m|1|olm
300
500
700
900
1100
1300
1500
1700

* Po se sdopti cu valoarea din tabelul 1 corespunzatoare turatiei ny.
** Se calculeazi cu relatia (2) pentru turatia nominali de exploatare a
furcii.




Figura 3
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= {x 3,3
-3 Furca ¢ (W s'/m"-kg)
n.’(a' 1
11
j1
3 7 9 11 13 15 17x10° !
ne(rot/min)
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Py (W)

7 9 11

Figura 4

13

15 17x10%
n¢(rot/min)




incircarea rulmentilor la fusele textile

in timpul exploatrii fuselor textile, rulmentul (lagérul superior) pe care
se reazemi tija 1 este solicitat de forta radiald F: provenitd de la
dezechilibrul bobinei 2 si de forta de intindere T a curelei 3 - figura 1.
Durabilitatea rulmentului este hotarata de valorile acestor forte.

in aceasti aplicatie se urmareste
. numai  influenta dezechilibrului
L_ o bobinei asupra incarcarii rulmentului
cu luarea in considerare a factorilor
care intervin:
- valoarea dezechilibrului,
- turatia fusului,

- modul de fixare a fusului de
banca 4 (rigida sau elastica).
S Analiza rezultatelor obtinute oferd
"—\ cai de imbunititire a exploatdrii
:_E'n:‘ fuselor textile cu  privire la
Y T \ 3 Jurabilitatea rulmentilor.
; A
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1. Fundamente fizice

Masurarea fortelor care incarcd radial rulmentul superior al fusului se
realizeaza cu ajutorul tensometriei electrice.

Traductorul rezistiv este alcatuit din cupa fusului textil 5 - figura 2a,
subtiata prin strunjire in zona de sub rulmentul 6 (zona dublu hasurats), pe
care sunt lipite in pozitie diametral opusi doud mirci rezistive R; si Rs.

Figura 2
Sub actiunea fortei radiale F, exercitatdi asupra rulmentului, apar
solicitari de incovoiere in zona traductorului, momentul incovoietor fiind
Fr-h. Prin subtierea cupei (grosimea peretului 0,5 ... 1mm ) se obtine
sensibilitatea necesari la incovoiere.
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Varatile AR, i AR, ale rezistentelor Ry si R; sunt proportionale cu
VUIUTNIWRINE eyt de la fncavotere Sl in COHSCCIHIE s1 Cu for;ele

aplicate F,. Cele doud marci sunt legate la o punte tensometrica (principiul
cunoscut al puntii Wheatstone — figura 2b) in vederea misurarii valorilor
fortei F.. Pentru a urmdri incarcarea rulmentului provocatd numai de
dezechilibrul bobinei este necesar ca forta de intindere a curelei T sd
actioneze conform figurii 2a, in aceasti pozitie forta T a curelei nu
provoacd schimbdri ale valorilor rezistentelor Ry si Rq.

Sarcina F, fiind circulari cu vitezi de rotatie identica cu cea a fusului,
AR, si AR, capitd variatii sinusoidale. Mircile rezistive fiind montate in
opozitie atdt mecanica, cat si electricd rezultd o dublare a sensibilitétii
instalatiei; intre bornele b si d ale puntii se obtine o tensiune alternativa
proportionala cu forta Fr aplicata.

2. Schema instalatiei experimentale si modul de lucru

Standul de incercari — figura 3, este alcatuit din fusul textil 1 antrenat
cu viteza variabild de citre variatorul de vitezd 7 prin intermediul curelei
3, puntea tensometrica 8, voltmetrul 9, eventual si osciloscopul 10.
Conductorii electrici a, b, ¢, de la traductor sunt legati la puntea
tensometricd prevazuta cu amplificator, a cirei iesire A este conectata la
voltmetru si la intrarea verticald y a osciloscopului.

Bobina reali este inlocuiti cu o bobind metalici echivalenta 11
amplasatd pe fus la nivelul centrului de masa al bobinei, momentul de
dezechilibru al boinei echivalente poate fi modificat.

incercarile se realizeaza pentru fusul fard si cu bobind (echilibratd si
dezechilibratd) in doud variante de fixare a cupei fusului la banca - rigida
si elastica.

Echilibrarea puntii se realizeaeza cu ajutorul rezistentelor reglabile ale
puntii de masurd actionindu-se si asupra reglajului capacitiv, pana cand
acul indicator al instrumentului de masurd al puntii ajunge la ,zero”; pe
ecranul osciloscopului 10 se obtine o linie dreapta, iar voltmetrul 9 indicd
Zero.

Etalonarea instalatiei se realizeaza aplicand asupra rulmentului o fortd
circulard cunoscuti Fe, la voltmetrul 9, adopténd o scard convenabild, se
citeste valoarea fortei Fie; fenomenul poate fi urmdrit pe ecranul
osciloscopului.
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3. Date experimentale

Pe standul de probid se va determina experimental incarcarea
rulmentului 1a un fus tip FR 220 — Cugir, rezemat rigid si apoi elastic fatd
de banci, in gama de turatii de 6000 ... 18000 rot/min pentru urmitoarele
situatii de lucru:

a) fara bobina

b) cu bobini echilibratd avind masa m = 0,125 Kg

¢) cu bobini dezechilibratd — valoarea momentului de dezechilibru
fiind de 5= 1,2,3 x 10° Kg . m.

Datele experimentale se inscriu in tabelele 1 si 2 trasdndu-se apoi
curbele incarcarii radiale a rulmentului pe graficele din figurile 4 i 5.

Cu ajutorul fortelor determinate in conditiile prezentate (provenite de la
dezechilibrul bobinei inclusiv tija fusului) se poate calcula durabilitatea
rulmentului din lagirul superior al tijei fusului textil pentru diferite conditit
de exploatare, ludnd in considerare §i forta de intindere din cureaua de
antrenare.
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