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PREFATA

Aceasta lucrare s-a nascut din dorinta de a tace o analizd a conditulor pe care
procesul tehnologic de obtinere a tesaturii le impunc functionani masini de tesut.

Producerea de tesaturi este o meserie cu traditie milenara $1 cu o raspandire
mondiala. Din acest motiv problemele tehnologice s-au rezolvat la inceput diferentiat.
functie de natura materiilor prime din zona. de traditile populatier 1 de nivelul de
dezvoltare economic §i tehnic al zonei respective. Aceste fluente socio-cconomice au
condus la o mare diversitatc a solutitlor tehnice asdoptate de constructorn straini de
masini.

In cadrul economiei mondiale actuale. prodiictia de tesaturi in concurenta duia
cu cea o tricotajelor st a produselor netesute. @ amas principala tuinsoare pentru

'

industit de confectnn textile s+a altor industrin utile, stoare.

Lo Romania, industins de confectii textiio si-a rezolvat o nucd parte din
problcivele ceconomice prin adoptarca sistemulur G fucru in lohn. ronuntand asttel s
furnizes e antermn de tesaturt i consceimta, mdastc texula (filaturn 1osdionn a rama-
cu o cipectiate supradimens onata fata de constnenl intem. Inoplus. deiea tehnics
este dopasita moral st hipsitd de furmizorn tradinonz de prese de schimb.

Do oasemenea. reglementarle internationale nocare statul a aderat sau urmeacsi
sd adere pmpun condiur toi mar severe de crestere a calitatn produsclor si restricti
ccologice.

Pe de alta parte. industria nationald producitoare de utilaj texiil nu a realiza
protecte pioprit, ¢i a asimilat diverse solutit constructive straine.

Literatura de speciahitate. in domemul textil este relativ sdracd $t in general
depasna.

l.ipsa de cunostunte de cxploatare. lipsa de fonduri si de prese de schimb a dus
la degradarea rapida a utilajelor.

In aceste conditii, devine importanta  dezvoltarea analizer  stuntifice  a
functionari. exploatarii. reglarii, modificarii si intretinerii masinilor de tesut. cat mai
corecte. pana la o noud situatie de retehnologizare

In acelasi timp, pentru noile unitati, care se infiinteaza ca urmare a restructurdrii
industrici, sunt necesare informatii corecte legate de caracteristicile noilor materii
prime ( domeniu extrem de dinamic ) si performantele noilor generatii de utilaje dotate
conform ultimelor realizari in domeniul electronicii si automatizarii precum si
realizarile in domeniu introduse de revolutia informationala.

~
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In ceea ce priveste parcul de masini existent se poate arata ci ele sunt produse
ale industrier constructoare de masini destinate producerii industriale de tesaturi, care
sunt bunurt de larg consum, realizate din materil prime textile cu caracteristici
vascoelastice. Caracteristicile materitlor prime prelucrate ( fire textile ) si procedeul de
tesere impun conditu specifice de functionare pentru masini.

Una dintre cele mai importante conditii este ca sistemele de fire sa fie
tensionate intr-un domeniu limitat care sa asigure posibilitatea prelucrdni cu oreane de
lucru ale masinni, {ara ruper si la viteze mart.

Rolul de supraveghere si dc interventie manuald al muncitorului fac ca
dimensiunile masinit sa respecte niste conditit antropometrice.

Magsinile de tesut sunt rezultatu! uner evolutit de mii de ani a razboiului de tesut
manual $1 contin solutit tehnice de mare eficacitate, selectionate prin practica. Acestea
raspund in acelagi timp §1 cerintelor impuse de produsele textile care au avut cerere pe
piata la momentul respectiv. cat si constrangerilor economice, de moda, si in ultimul
ump ecologice din cc in ce mai severe.

Analiza acestor masini in toatd complexitatea lor nu se poate face tara siabilirea
nnor modele de studn

Diversitatca materiilor prime. » destinatien tesaturilor. a solutitlor consurictive
wie firmelor consiructeare de masin: o tesut au ficut on modelele reaiionte s
troducd multe ~inplifican

Dm pracioa se osfie ¢d mayns

detesut functicn aza producand ivelur
vdicate de zgonmt Aceste noxe anvicaza starea de sausiate a personaiviu do
deservire §iodin aoost mouv, s-au hua sasun legale de linviare a lor in toat: o
Penttu meadrares i aceste condit mmpune depistarce. idsurarea $ioconiuiero

auzelor lor.

Tin sa muolinmese (uturor cele care m-au Sprijinit in aceasta activisic. in
~pectal Prof. Drowg 1 ivia Brindeu, Celectvalul din Catedsa de Mecanicd. condueeni
st personalului telinie din societatile comerciale mentionate in lucrare si fanulics
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Capitolul 1
IMPORTANTA MASINII DE TESUT
IN INDUSTRIA TEXTILA

Industria textild este o ramurd a productiei materiale 31 are ca activitate
transiormarea materitfor prime textile in produse textile, necesarc sau utile individulus
sau socletatil pentru a-1 asigura existenta imbunatatita.

Produsele textile insotesc $i fac parte din 1storia omenirii.

Produsul textil este considerat in prezent. un bun materist. de obicer de larg
consum. rezultat dintr-un proces de fabricauc. industriald sau casnicd. care prelucrcara
preponderent matertile prime textile ( fibre yi twe de omgine naviaald sau chimica .
tran~iormandu-le in senitiabricate sau progmse finte ((vatd fire ~forn atd de cusut
fesaiuin, ricotun. materials iextile necony . iondic ete... b peine o diverse destinati
( marcitale de baza s scoundare pentru inddustma de contectin vilel incaltamime
lenperne de corpe de pat soporturt pentre prcle sintetica st oalu ocuntort de picl
articole decorative. artice! de camping. wrnecle tgienico saniini. articole tehnice.
matciiale pentru protectia mediulut inconrator. articole spectic pentru mdustria
spatiela y1 acronauticd. materiale fono si terinorzolatoare. articole pontru autoturisme si
alte ipurt de autovehicule. vagoane de cale forati. nave. avioane. nuneriale agrotextile.
cte.. 1 mtalnite practic in aproape toate activitatile umane.

| KA
§ & : __jX L . ><i o _4,‘/\ !

e \ X X

’

1. NI
YVozz N i ¢ ' :
SENES XX XL
1. 1.1a Reprerentarea structurali Fig. 11b Repiczentare prin
a unet tesaturt panza semne conventionale

Produsele textile se pot obtine prin procese tehnologice considerate clasice
( tesere. tricotare, impletire. etc. ) rezultind produse denumite tesituri ( fig. 1.1a si
fig. 1.1b ). wricoturi ( fig. 1.2)). Tmpletituri ( fig.1.3). si prin procedee aparute in
ultimul timp denumite generic "neconventionale”.
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Produsele textile sunt in marea lor majoritate sub forma de tesaturi.

in mod obisnuit, prin tesaturi se inteleg acele produse textile care se realizeaza
prin procesul de tesere, din materii prime textile, sub forma de fire, utilizand magini de
tesut sau razboaie manuale ( casnice ) §i care sunt supuse de regula unor operatii de
finisare ( spalare, albire, vopsire, imprimare, mercerizare, parlire, calcare, rolare, etc ).
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Fig. 1. Reprezentarea structivald hg. 1.5 Reprezentuica unet
imut tricot glat impletituri tibulare
Tesatini pourta denumiis tearte numercdsc Unele indicd dosnenl de
utihizare: pentia confectin (intanturd. captuseald. penva pentru fete. panyd albia,
msertie pentico vuleres mansete. ¢to ) pentru uy carnic ( prosoape. drajsorii. cten )
pentru idust: o filoe. curele de tioansiel turtun de micendiu, eteo.. ) Virele indica
denumirs comrerciale consacrate ¢ Batist”. "EtamimdT. “Doc”. “Catfen” TFinet

“Poplin™. “Tien ete ). nume ¢ e opersoane. de localndat. de ape. ete. i codifican
i diferite sisteme. ete. [ 37 .

Omul teioseste tesaturile de fa nastere ¢ scutece ) pand la moarte ( Iintoliu ) sub
diverse forme ( confectir. lenjerie de pat. covoare. perdele. prosoape. sact. suporturn
pentru piei anificiale, etc... ) si cu diverse scopuri { protectic a individului. crearea
habitatulur social. artistic. etc... ). find aproape incongtient de prezenta lor.

Importanta masinit de tesut in viata omulur $1 naplicit in industria textila este
data de amploarca utihizdrn produsclor care se realizeaza prin intermediul lor. de catre
societatea umana.

In prezent. producerea tesaturilor se realizeazd in cadrul productici casnice ( din
ce in ce mai putin ) pe razboaite de tesut sau sub forma wdustriala, in unitdti productive
numite {esatori.

Indiferent de modul de obtinere al tesaturilor ( casnic sau industrial ) pentru a
putea fi tesute. firele trebuie redepuse pe formate de alunentare specifice rizboiului de
tesut, respectiv procesului de tesere.

Procesul de tesere cuprinde:
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- operatii de pregatire a firelor pentru tesere care pot fi: sculuire
( depanare ), dublare, bobinare, rasucire, texturare, incletere. urzire,
nividire, canetare etc., executate fiecare de cel putin un fip de masina
specifica operatiei.

- operatia de tesere propriu zise.

Operatiile preliminare, de pregatire a firelor pentru tesere in cadrul productici
industriale se realizeaza in ateliere de preparatie. Numarul si ordinea operatitlor de
pregatire sunt dependente de:

- natura materiei prime a firului ( dc exemplu, tip bumbac, tip
lana, tip matase, tip liberiene. etc. );

- destinatia firului { fir de urzeala, fir de batatura, fire speciaie )

- utilajul pe care sc executd operatia:

- formatul pe care sunt depuse firele ia intrarea et in unitatc ( scul.
cops, diferite tipuri de bobine. mosoare );

- destinatia 1 structura tesaturit.

Operatiile de pregatire a firelor au ca scop:

I obtinerea formatcior de alimentare corespunzatoare max:nilor de
tesut « sul de urzeald. canete ~:u bobine pentiu firul Jde batatura ).
imbunatatirca s1 controlul calitatin taclor prelucrate resicctiny «

tesatrti crude obtinuta pe ninsina de tesut [ S TG L
cresterea  randa:ontulul masnodo de tesut prm RS T
numaitiur de alimentar s1 de rupen ale firelor
In ultima porioada se remarca o sendintd de trecoc e parte din opor e di
preparatie spre fuimizorn exterion ¢ ituin st producdtors: Jofire chimice )
Tesatorule constituie doar verio: intermediare 0 fluxul de prefucrai. i uno

materil prime care-si au originea in aesiculturd sau mdustiza chimicd de simoza 3
termind in alte imdusuii. pe prata « comert ). consum castiie 31 mdividual 1 parnal se
recupereaza ( Tabelul 1.1HY[ 2]

5¢

Tesatoria ca unitate separata ncoosita unitatl productive care o preced » fHlatur.
vopsitori de fire ). $1 care o urneaza ( inmsaje ale tesaturiior crude ).

Tesatoria poate exista ca unmitate separatd sau ca scclie infegratd cu scclia
precedenta ( filatura ). sau cu cea care urmeaza ( finisajul ) sau cu ambele.

Din punct de vedere economic. daca se considera (csatora ca unitate scparata.
ce primeste fire si produce tesatura cruda. aceasta inglobeaza: preparatia. tcsatoria
propriu-zisa $1 controlul.

Pentru a-si obtine forma de tesatura fimita sunt necesare operatii de finisare.

Din compararea principalilor mdicatori ai sectitlor de preparatie s tesatorie se
constata urmatoarele:
~  productivitatea si randamentul masginitor de tesut sunt mai mici
in comparatie cu utilajele din preparatie:
- necesarul de suprafatd pentru sala dc tesut reprezintd 70-80 %
fata de suprafata intregn unitati:

10
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—  desi pretul unei masini de tesut este de 3-10 ort mai mic decat al
unel masini de incleiat sau masini de urzit, investitiile pentru masinile de
tesut reprezintd 80-90% din total;

—~ din totalul cheltuielilor de prelucrare a tesdturii (in afara
materiel prime ), in medie 70-80 % revin tesatorier si 30-20 % preparaticr si
controlului [ 78 ].

Din cele prezentate mat sus se poate constata cd masina de tesut constituie in
fluxul de productie o gatuire, din cauza productivitdtii sale mai mici in raport cu
utilajele care o preced §1 o urmeazad. Dar, datoritd faptului ca ea este utilajul care
realizeaza tesdtura, ca constituie, de fapt, utilajul determinant in realizarea tesatuiilor,
fatd de care sunt corclate capacitdtile de productie, parametin constructivi 1 de lucru
ale celorlalte utilaje din flux.
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Capitolul 2 5
STADIUL ACTUAL AL DEZVOLTARII
CONSTRUCTIEI MASINILOR DE TESUT

Pentru a putea aprecia stadiul actual al dezvoltarii constructier masmilor de tesut
st a stabili unele tendinte de dezvoltare este utila:
- cunoasterea evolutiel istorice a acestor masini
- definirea notiunii de razbot de tesut si masina de tesut ( conventionala si
neconventionala ):
- cunoasterea caracteristictlor st performantelor inasinilor de tesiit.

2.1, Scortd evolutie istericd a masinii de (esut

Tesarca pe masing de tesut o~ie consideratd o inctodd clasica de Here d
tesaturtlor. argincea i pierzandu-se o negura timpulun

Nu s siie cine a creat i reaiizat pruma tesaturd i nict cine & mveting asbortul
de tesut. dar esie cert ¢a aceste obiccie. procedee si utilage fac parte. au comnbit i
contribuic in continuare la dezvohtarca socictatii omenesti.

Tescrea a aparut ca urmare a necesttalor fundamentale de a crea sejpraicte de
separatie intre om st mediul inconpurator. pentru a se proteja impotriva conditilor
fizice extertoarc ( frig. caldurd. curenti de aer. prat. radiatii. etc. ) 1 a-yi asiewa
conditir de confort.

Tehnica tesern is1 are originea in realizarea de impletiturt ( cosuri. rogopint.
etc ) s1 se pare ca este mat veche decat obtinerea de fire prin filare .

lzvoare ctuografice atestd ca razboiul de tesut. torsul, cultivarea mulur y1 a
bumbacului. fabricarea olarier. au fost facute de femeic. Barbatii au prefuat anta
tesutulur in perioada culturilor mai tarzii. cand. din indeletnicire teserca a devenit
mestesug si a inceput specializarea meseritlor [ 28 ]| 49 .

Omul. dependent de natura. a fost obligat sa se foloseasca de caracteiisticile
materiilor prime din zona sa de cxistentad. de natura vegetald ( scoarte de copac.
mladite de arbusti, plante ). animala ( fasn de piele, diferite organe. parun. fibre.
filamente, etc. ) si ulterior de materii prime de origini minerale si chimice.

Din neolitic. se cunosc razboiwul de tesut vertical si razboiul de tesut orizontl

[621.163 1]

15
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Prototipul razboiului de tesut primitiv vertical ( fig. 2.1 ) era alcétuit din doi
stalpi uniti la partea superioard printr-o bard orizontald [ 91 ]. De aceastd bara erau
atarnate si tensionate cu greutdti ( pietre ) firele care vor primi denumirea de fire de
urzeald.

Firul de lucru ( firul de batdturd ) era trecut printre firele de urzeala si apoi
indesat, de jos in sus, iifial cu degetele, ulterior folosind o unealtd ( cufit tocit,
pieptene, spatd ).

Fre. 2.1 Razbot do resut primitiv vertics!

Asamblarea celo: doud sisteme de tire (urzeald si batamd ) se face sub un
unchi drept st nu se poute realiza fard renvionarea firelor. 1 en-ionarea urzelit o~
necesara pentru formarea rostului, in timp ¢ tenstonarea firelor de batdturd perunic
favzu ¢o indesare st untfcrmizarea tesaturil.

Prima semnalarc documentara a unui rizboi de tesut, cunosciutd pana in prezent
estec un desen de pe un vas egiptean datand din anul 3400 i.cu. pastrat la scctia

1

giptelogicd a Muzeulur Umiversitdtil din Londra.
[.a Muzeul de antichitati din Berlin, exista un mulaj al unui tdzbot de tesut gisit
intr-un mormant de la Teha datat din anul 2100 7.e.n. ( fig. 2.2 ).

Pe o fresca a mormantului lui Chem-tiotep din Beni-Hassan s-a gisit imaginea
unui rdzbot si a doud femei tesand. Una dintre ele intinde urzeala iar cealaltd indeasi
batatura cu un baston ( fig. 2.3 ) [ 47 ].

Si civilizatiile greacd g1 romand au folosit razboaie verticale ( fig. 2.4 ), dar spre
deoschire de egipteni care foloseau la tesut munca sclavilor organizdnd adeviarate
ateliere de tesut, grecii 1 romanii le-au folosit in activitatea casnica.

Principalul dezavintaj al razboatelor d¢ {esut verticale consia i lungimea scui i
a tesdturilor realizate, limitate la dimensiunile antropometrice si acces dificil la zona
de lucru.

(g2
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F1e. 2.2 Mulaj al unw rizboi de tesut Fig. 2.3 Imagine a unut razboi de
egiptean wosut egiptean ( fresca !

Révboiul de tesut vertical (numit s1 rdzbor gobelin) (fig. 7~ ) a cunoscut o
perioads de mare inflorire in secolul al XVII-1 s1 se mat gaseste i iositoria casnicd
si la uncic atelierele de coveare evident cu o seis. ae perfectiond,

In prezent sunt cunoscute “Ateliercle (i oling” ( fosta Manutheturd Regala
Franter. infiintatd in 1661 ‘4 Savonnerie Aube o). vare lucreaszs & present, la i
tapiterit ce expun istoria Dancinarciei de la orizint §1 pdnad azi. Lucrarca. in suprafatd
de 270 mp. va {1 inauguratd la 16 aprilie 2000 ¢ ocazia aniversirit var-tet de 60 de am
a reginet Margareta a Dancemarcier. Acelasi aicliere au realizat <1 iapiterule de Ia
Versailles. 1a comanda regelui udovic al NIV ™

Perfectionarea obtinerin firelor naturaic mar lungi. a permis o evolutic
importantd a teserii prin rotirea ansamblului urscala-tesatura de la pozitia verticala
pana la cea orizontald si miscarea lut prin destfasurarea, respectiv infasurarea pe sulurt,
ceea ce a dat posibilitatea obtinerii de tesaturi mai lungi i imbunatitirea condititlor de
lucru, aparand razboiul orizontal.

Réazboiul de tesut orizontal a fost cunoscut de populatitle primitive, in fazele
superioare de dezvoltare ale culturii lor, in stadiul unor economin producitoare de
hrana.

Cel mai simplu rdzboi de tesut primitiv orizontal era constituit din patru stalpi
infiptt m pamant, fiecare pereche fiind unitd printr-o bard orizontala ( fig. 2.6 ) st se
pare cd provine in Europa din Orient ( China, India. Peria, Asia Micda )| 62 ].

in Europa, prima informatie documentard despre razboiul de tesut onzontal,
este un manuscris aflat la Cambridge care datcazi din secolul al XH1-"** (fig. 2.7 ),

care prezmta un razboi de tesut la care formarca rostului se facea prin ridicarea si

1>
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coborérea ifelor actionate prin pedale, iar introducerea firului de batatura se facea cu

suveicd.

lm:::.

. ) ‘-l o *‘-

3 : . \ll': l.l"'.l ;'.';-"',:.‘ Z:-..
R 1’} " ‘1"‘;- NLEERE ':‘..‘1‘ €
| e

-—-" J“- -“-“_T: R Ak 2 }

[1e. 7.4 Razbot de tesut wrecese i, 2.5 Razboiul de tesut vertical

{ numit st razbor pobeim)

Uncatosen (g 2.8 ¢ nanul 1387, vepres i un razbor cu mar e ie. ale

caror role ~urt hixate de plafon

4
i
Y
!

Fig 2.6 Razbor de tesut orizontal antie ( China )

In secolul XV, pentru indesarea firului de batatura se mtroduce vdrala ( fig.
2.9), care la inceput era liber suspendatd de traversele superioare. iar spaia { scula de
lucru ). era fixata pe ea.
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Fig. 2.7 Razboiul de tesut orizontal european Fig 2.8 Razboi de tesut din
( manuscyis Cambridge ) see. NIV

In aceasta pertoada. apare o diferenticre a modelulin yi constructier razboinlu
de tesut in functic de wrucol ((rdzboi de (esut pentru bumbac. Tand. mitase ).

lea

Fig. 2.9, Vatala i suveict din sec XV

Incercari de mecanizare a razboiuhui de tesut au fost facute de Leonardo da
Vinct. Anton Moller ( 1586 - dispozitiv de tesut cu 5 benzr ). ofiterul de marina
Gennes ( 1678 - proicct pentru actionarca a 12 razboaie de tesut cu roata de apa ).
Basile Bouchon. FFalcon ( 1725 — imbunitatirea mecanismulur rostulur ). Jacques de
Vaucanson. ( 1745 - mecanizarea parfiala a unor mecanisime ale razboiului de tesut.
care in functionare inlocuieste 50 de muncitorn ) [ 47 ], [ 79 |.

Anul 1733, cand John Kay inventeaza suveica zburatoare (fig. 2.10),
declangeazi o revolutic in realizarea tesaturilor. Inaintea suycicii zburdtoare tesatorul

- o
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trecea bobina pe care era infasurat firul de batatura prin rost cu mana. Latimea tesatuni
fiind linutata de dimensiunile sale anatomice si razboiul avea o productivitate redusa.
Inventia lui J. Kay constd in introducerea bobinei intr-o suveicd prevazutd cu role i
care era lansatd in miscare prin intermediul picherului actionat printr-o sfoard ( bici).
In acest mod, tesatorul realizeaza lansarea alternativa a suveicii, fara parisirea locului
din fata razboiului, cu viteza mare, cu consecinte asupra latimii tesdturii, a cantitatii
tesute, modificind echilibrul intre producitorii de fir si utilizatori.| 26 ] Inainte de
inventia lui J. Kay, un tesator era deservit de cinci filatori.

3 A 65 L | 4
i At 4
: C—— 1773 4 _ ——]
s N
. 77 N
2
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i
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- A

Fioo 210, Vatala cu “wivered zburatoare™

Acest dezechilibru a condus la apartia unor perfectionari tebnice in domeniul
filarm | 1 ].

- In 1738, Lewis Paul si John Whatt aumventat o masind de filat. avand ca
model masina de filat matase a hu lombe. care avea 30 de fuse. ora
deservitd de 10 muncitoare si inlocuia munca a 500 de oameni.

- In 1764, James Hargreaves a mecanizat procesul de filare manuald cu
tragere discontinud, realizand masina Mule-Jenny.

- In 1769, Richard Arkwright a realizat masina de filat cu ariproare.

- In 1772, acelasi Richard Arkwright infuinteaza o filaturd de bumbac la
Cromford Derbyshire cu actionare hidraulica, care a fost prototipul ce a
influentat arhitectura industnala engleza in secolele X V111 si XIX.

Aceste perfectiondri au rasturnat iarasi cchilibrul dintic  productivitatea
procesului de filare §i cea a utilajelor de tesere. Intr-un veritabil dialog tchnic intre cele
doud sectoare. Acest dialog a condus la modificari importante ale masinilor de tesut.

In anul 1786, Edmund Cartwrnight mecanizeaza operatia de tesere, realizind
razboiul de tesut mecanic. ({ig. 2.11)

18
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Iie. 2.11 Razboiul de tesut mecanic al lut E. Cartwright

Acest razboi de fesut era actionat de catre un motor cu aburi. alimentarca tirclor

<o ficea de pe o rama. vitala, care era sospendatd de traversa superioard. primed o
miycare de oscilatic de Ta un mecanisim 1 se realiza o sinciomzare in functionarea
cnor mecanisine (& formare a rostulur do bataie siocel do deplasave al ansamibiuha
i scala-tesatura .

Aceasta a tost tna din masinile care a facut posibili Revolutia Industrialia caie
Cste considerata o modificare ( schimbare ) de paradiemia: adicd un ansamba de
rehnici noi care zdruncina din temelii retauile dintre tehnica. cconomie st socictate.
find mai mult decdr o revolutie tehnica | 48 .

In era moderna industriala perfectionarile aduse masimlor de tesut au ca ~cop
mecanizarea cat mat completd a acestor masini. Se cautd solutit de imbunatative a
mecanismelor existente. se inventeaza mecanisme noi. O parte din aceste perfectionian
<unt cuprinse in tabelul 2.1 [ 30 L [ 79 ].

Analiza functionarii razboaiclor manuale sau mecanice. atat verticale cat §
orizontale, arata c¢i tchnica teserii a rdmas. in general, acceasi pand in prezent. Schema
tchnologica generala a masinii de tesut si chiar fazele de formare a elementului de
{esatura au ramas in principiu aceleas: ( f1g. 2.12).
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Perfectioniri aduse razboiului de tesut

Tabelul 2.1

PERIOADA PERFECTIONAREA TEHNICA
1835 J.P. Reid s1 T. Johnson - breveteaza schimbatorul de suveici
R. Miller - introduce mecanismul de oprire automata cand
1870 suveica ramane in rost |
1801-1808 | Jaquard, Joseph Marie - inventeaza razboiul Jaquardl ]
1836 Schonherr - realizeaza priima masind de tesut postav ( 1anad ) din
L Europa; B o
1851 Crompton - a perfectionat mecanismul de bataie ( lansare ) ]
TRﬂ Verdol - realizeaza mecanismul de formare a rostului care-i '
- poartd numele 7 I
1966 Scherman st Baxton - realizeazd masina de {esut cu proiectil 55
~_ |lansat unilateral B S
197 | Gree, W reahzeaza masina de tesut cu p1 mutll mserare
L - ﬁ_b_llaleml - - - o
1888 i Nortrop - inventeaza ;J\ cmul automat de b(,l‘H 1balc a Lanelu
SO W_j_ugi_l_on 2. M. - construieste magina de tesut ¢ doud graifere
o1 __Pastor. K. - realizeaza magina de tesut cu microsuveicd
IR ) '\@110 k. —J_CfiJlZGEUd masina de tesut cu rost ondulat
s 1)) - Gabler. [ g1 Valentim, C. - au realizat prototipul magmi de tesut
] o _cu un singur brat de mserare o -
; 1924 ROQ\deI] R.-laSULZIR 1 mcepe COI]\IIULII] maslmlm de lexul
) @_leI()lLLlll consacrarea lor vemnd doar inami 50
1928 Ballon, - H. - bleveteaz_a mserarea cu jet de acr - 4
1930 | Dewas, R - breveteazi principiul depunern bdhlllllll pnn bu}_l_c_{
' 1946 ‘T—uma MAXBO ( Suedia ) - breveteaza masgina de tesut cu duza |
o | suflanta - o
’_1_9_.48—1952 Realizarea inserarii cu graifere sistem /\NCFT FAYOLLE o I]
1950 Gentilini, Ripamanti - construiesc masina de {esut cu inserare {
L ondulatorie tip lant o B 3
H,,(), ﬁ ) Svaty - realizeaza o ma;md de tesut cu Inserare cu jet de acr j
1975 Prezentarea m;;smu de tesut cu inserare obligatorie de tip ’
CONTIS s1 RUTI TWP ( Rossmann ) i o
1979 Firma BENTLEY constraieste magina de tesut cu inserare
L ondulatorie de tip lant ( ORBIT ) o
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Din schema generald se observa ca pentru formarea elementului de tesatura
firele de urzeala au urmitorul traseu: firele ( 2 ) se desfasoara de pe sulul de urzeala
(1), trec peste traversa de spate ( 3 ) printre fusceii (4 ), prin ochiurnile cocletilor itei
(5), printre dintii spetei ( 7 ) si prin incrucisarea cu firul de batdtura inserat in rost cu
suveica (6 ) si integrat cu ajutorul spetei fixata pe vatala (8 ), Tesdtura cruda in
formare trece peste traversa de piept ( 9), s1 va fi trasa cu ajutorul cilindrul ( 10) si
infasurata pe sulul de tesdtura ( 11).

| yas
Fro. 2,12 Schem tehnologicd gencradd a uner masgimt de iosut

De-a lungul timpului. orzanele. sculele g1 dispozitivele cu care vin in contact
tirele de urzeala, firul de bataturd 1 tesdtura s1-au pastrat functitle dar. o parte din ele
au fost mtegrate in dispozitive szu mecanisme pentru marirea eficienter masinii. odata
cu mecanizarea $i automatizarca (oserti.

Aldturr de mecanismele considerate ca principale ( tard de care nu se poate face
teserea $1 anume: mecanismul de desfasurare a firelor de urzeald - regulatorul de
urzeala, mecamsmul rostului. mecanismul de inserare a batatumi, mecanismul vataler.
st mecanismele de tragere s1 infasurare a tesaturni -regulatorul de tesatura ). au ramas si
s-au mai addugat, organe, dispozitive, mecanisme cu rol in actionare ( pornire, oprire.
franare ), asigurarea siguranter $i controlul procesului de tesere $i de protectie a
muncii, dar unele avand s1 o contributie deosebitd la imbundtatirea calitatit productier
s1 diversificarea structurit tesaturilor ).

La unele mecanisme s-au modificat in ultimul timp si principiile de functionare.
ceca cc a <us la o noud impartive a masinilor de tesut in clasice si neconventionale.

Sunt considerate masini de tesut clasice cele la care inserarea firului de batatura
se face cu suveica.

Masinile de tesut la care mserarea firului de batatura se face prin alte mijloace
( proiectil. graifer, jet de aer. picatwra de apa. elc ). se considerd masini de tesut
neconventionale.
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2.2. Razboi de tesut si masind de tesut ( conventionald si
neconventionali )

Denumirea de rdzboi de tesut este folosita pentru masina de lucru ( in general
actionatd de om ) avidnd mecanisme cu migcdri imprecise ( nedesmodrome ) s1 din
aceastd cauza pentru functionare §1 reglare este necesara interventia frecventa a omului
[93 ]

Masina de tesut este rezultatul mecanizari, automatizari razboiului de tesut.

Magina de tesut este o masind de lucru care cedeaza energie prin efectuarca de
lucru mecanic folosit pentru prelucrarea firelor in tesaturi.

O clasificare oficiald a masinilor de tesut g1 utilajelor pentru industria textila sc
face in STAS 7059-86.

Cnteriul principal de clasificare al masinilor de tesut este dupa moedul de
inserare §i alimentare a firului de bdtdturd, care imparte masinile de tesut in tre
categorii:

- masini de tesut cu suveicd ( conventionale )

- magini de tesut fard suveica ( neconventionale )

- magsini de tesut articole tehnice si speciale

In general. se foloseste notiunca de masindg de tesut clasica sau conventionald
pentru masma de tesut la care mserarea firului de batitra (a unu sings e de
bataturd sau a mis multor fire de batatura simultan ). se face cu suveica.

Magmile de tesut la care inscrarca firulul de batiiura se face prin alic sisteme
( modalitati. principit ) poartd denumnca de masini de 1oviet neconventionale.

Acestea pot ti:

- masini de tesut cu prorectil:

- masini de tesut cu gratfer:

- masim de tesut cu inserare directd a bataturn:

- magini de tesut pneumatice cu mserarea batatunii prin jet de aer:

- magini de tesut hidraulice cu inserarea bataturii prin jet de apa.

Clasificari deosebit de importante in constructia masinilor de tesut se fac dupa
urmatoarele criteri:

- dupd tipul firelor tesute:

- magini de tesut fire de bumbac si tip bumbac:

- magini de tesut fire de in s1 canepa:

- magini de tesut fire de [ana si tip lana;

- magsini de tesut fire de matase si tip mitase

- dupd masa produsului tesut:

- magini grele care produc {esdturt cu masa ~ SO0 ¢ 'm;

- magini mijlocii care produc tesaturi cu masa 300 g/m’...500 ¢/m™

- masini usoare. care produc tesaturi cu masa < 300 o/m’.

- dupa ldtimea maxima de lucru:
- magsmi inguste ( L <90 cm );
- magint semilate (L =90...130 cm ):
- masint late ( L. = 140...260 ¢m );
22
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masini extralate ( L >280 cm ).

2.3. Caracteristici si performante ale masinilor de tesut

Caracteristicile masinilor de tesut se apreciaza in functie de firele prelucrate, de
produsele realizate si de eficienta acestor magini ca raspuns la cerintelor utilizatorilor.
Aceste cerinte se referd in primul rand la:

productivitate mare;

consum minim de energie $i de spafiu:

intrefinere ugoara;

realizarea de tesidturi cu o calitate superioard ( cu mai putine defecte, deseuri
minime );

flexibilitate ridicata ( schimbarea gamei sortimentale, in intervale minime de
timp, cu cheltureli minime );

realizarea de tesaturi cu dimensiuni corelate cu scopurile §1 dotéarile din
fluxul tehnologic ( preparatie. finisaj ) si al celorlalte ramuri ale industrier
prelucratoare ( cauciuc. mase plastice. confectii, automobile ete. .. );
posibilititi de procesare a noilor natert prime realizate de industria
chimica;

incadrarea in levislatia de protectie a mediulut $1a muncn

Raspunsul optim fi seeste cerinte se stabileste prin consulizica prospectelor i
carc ~unt date principalele caracteristict tehnice pentru constructia de utila respectiv g
alcecea tipulut de utilay cave corespunde produciict preconizate.

Principalele caractcitstici tehnice ale mastilor de tesut date m prospecte sunt:

domeniul de utiitzare:

viteza de lucru:

latimea de lucru:

viteza de inscrare a firului de batatura:

puterea motorului electric;

dimensiuni de gabarit 1 masa:

posibilitati tehnologice date de dotarea masinii;

tipul mecanismului de formare a rostulut;

numarul de culor posibil 1a inserarea tirului de batatura:
desime in urzeala, respectiv in batatura:

dimensiunile s1 numarul sulurlor de urzeala:

torma de debitare a tesdtuni crude;

echipamente speciale ( de exemplu, dispozitive pentru margini, de masurare.
ete. ).

Aceste caracteristict determina in mare masura performantele masinilor de tesut.

Performantele masinilor de test pot {1 foarte ndicate in uncle aspecte, lucru
explicabil prin vechimea procedeului $i extinderea sa acum universala.

lmportanta economica a produselor realizate, cererea mereu crescanda de

produse

st concurenta dintre f{irme constituie o0 motivatie puternicad pentru

N9
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perfectionarea continud a solutiilor constructive si introducerea de noi principii de
functionare a diverselor mecanisme.

Astfel, in ultimii doudzeci de ani s-au realizat un numar impresionant de
perfectioniri, prezentate mai ales la expozitiile internationale (de exemplu, ITMA),
dintre care ardtam:

- diversificarea sistemelor de introducere a bataturii in rost ( inserare cu
oraifer, jet de apa si aer, proiectil, microsuveici - la maginile cu rost
ondulat );

- inalt grad de electronizare, automatizare §1 computerizare la toate tipurile de
masini de tesut;

- dezvoltarea masivd a constructiei de magini de tesut bazatc pe principiul
inserari firului de batatura, cu ajutorul jetului de aer, principiu care a permis
mirirea vitezei de lucru la 600-1200 rot/min., functie de laimea masinit §i
de dotarea cu ratiera sau dispozitiv Jaquard:

- disparitia, in general. a masinilor de tesut cu latimea in spatd sub 130 cm g1
aparitia masinilor de tesut cu latimea pani la 430 cm, care pot lucra in doua
st mai multe fo1.

Urmarirea parametrilor de lucru ( viteza batatura inseratd, productie. consum de

energie cic. ) cu ajutorul calculatoarelor de proces:

In acclasi timp, masinile sunt dotate cu dispositive electronice pentru:

- controlul bataturn:

- cautarea automatd a bitaturu:

- comanda a rezulaterului de urzeala pentia sientinerea constintd 4 tensiunii:

- dispozitive de comanda a ordimn de mserive a bataturn  sclectoare de fir).

Din punct de vedere al posibilitaulor de realizare a legaturii. alatun de sistemele
clasice mecanice ( came, raticrd ) se intalnesc. in diverse stadnn de perfectionare, ratiere
electronice si dispozitive Jaquard cu comanda cicctronicd utilizand purtdaton de
informatic ( discuri magnetice. benzi magnetice ) fic comanda de la un calculator
spectalizat.

Ca o posibilitate de modemizare a tesatornlor cu dotare clasica. se poate
mentiona, realizarea cartelelor Jaquard de unitati de calcul specializate. astfel incat a
devenit posibila editarea setulut de cartele Jaquard pornind de la simpla prezentare a
unei fotografii sau tmagimi desenate analizate optic $1 transformatd apot i semnale
electronice accesibile unitatii de calcul.

In scopul imbunatatirii calitdtii. al cresterii productivitatii si al imbunatatirii
conditiilor de microclimat, au fost realizate instalatii pneumatice mebile de absorbtie,
curatire, refulare a aerulut, pe masinile de tesut.

Trebuie subliniatd preocuparca producatortlor pentru a crea noi tipuri de
dispozitive si accesorii ( spate. rame, cocleti. etc. . ). Accesoriile sunt caracterizate
printr-un inalt grad de fimisare, greutate redusa. tiabihtate marua s prnn forme
adecvate noilor principiilor de functionare a utilajelor.

Dintii spatei au forme geometrice not. in special la principiul de inserare cu jet
de aer si sunt confectionati din oteluni rezistente la frecare, socurt si mediu umed.

Tindechi cunosc o mare diversificare. in special cer destinati pentru tesaturi cu
masa redusa.
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Ramele itelor, datorita vitezelor mari de lucru si pentru micsorarea fortelor de
inertie sunt executate din materiale usoare ( aliaje de aluminiu ) §1 se prevede folosirea
fibre1 de carbon.

Furnizorul de fir, folosit pentru prelevarea lungimii firului de batatura in rost se
produce in mai multe tipuri, functie de sistemul de inserare:

- furnizor de fir pentru masinile cu jet de apa, aer;

- furnizor de fir pentru masinile cu proiectil;

- fumizor de fir pentru masinile cu graifer.

Caracteristicile principale ale furnizonlor de fir sunt:

- motor simplu incorporat in furnizor;

- derulare cu viteza de pand de 1000m/min;

- controlul electronic al rezervei de fir;

- reglarea vitezei de derulare in timpul functionarii;

datorita faptului cd@ masinile lucreaza cu 2 pana la 6 culori in batatura. furnizorii
de fir lucreaza in corelatie cu programatorul electronic pentru selectarea culorilor in
batatura.

Pentru transportul $1 manipularea semifabricatelor in tesatorii se scot in evidenta
urmatoarele aspecte.

Transportul bobinelor la maginile de tesut se face cu ajutorul carucioarelor
confecyionate din materiale usoarc. de diverse formic in funciie de tipo! formaiului
bobinelor ( cthndrice. conice, etc... i

[n cazui aproviziondrii tesitcsici cu bobine de la masmile de filat ¢ <auo de la
masinile de bebinat automate. paleteie sunt transportate cu ajutorul unor containere din
materiale usoare. care sunt returnate furnizorului.

Pentru tnansportul sulurilor de urzeala se folosese diverse carucioare hidraulice
(cu covatd. cu brate hidraulice <imple, cu brate telescopice pentru nidicarca pe
verticald sau deplasarea pe orzontala, cu dispozitiv de ridicat lateral sau in fata ).in
functie de latmica maginii de tesut. de numirul de suluri de urzeli cu care se luercaza.

In functic de modul de infasurare ( debitare ) al tesaturii crude. transportul se
face cu ajutorul carucioarelor ( cu covata, cu elevator. hidraulice ).

Ca urmarce a acestor perfectionart prezentam mai jos in tabelele 2.2. 2.3, 51 2.4
performante dcosebite realizate de anumite firme constructoare si presentate la
Targurile Internationale [ 30 1. [ 80 |.
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Performantele masinilor de tesut cu bandi si greifere Tabel 2.2

Fi Litimea in Turatie Performante
tlrmta are Denumirea masinii spata ( rot/n;in) ( mxbatatura/
constructo (m) min )
HTV 6/S 1,5-4 1200
DORNIER
HTVS/6S 1,5-2,6 1200
P 1001 ES 3,37 420 1420
P 1001 ES 1,56 570 890
VAMATEX P 9000 PLUS 2,9 330 960 B
P 9000 PLUS 1,7 500 850 7
SPI151ES | 3,15 340 1070
:;%MA I EXCEL 1,65 700 1155
SOMET — —
THEMA 11 EXCEL | 37 370 1369
- 4@0 ‘” J, /;” _)' -
. s G 6./_00 1.9 560 1060
SULZER RUTTI b - —— D T e e
B (6200 176 310 900
 NUOVO-PIGNONI: FAST 20 1 asy 176
| PICANOL | GTX 174 600 1041 |
Pmiormantele mdSlllllOl de tesut cu [LI de aer Tabel 2 3
Latimeain | . . ; Performante }
Firma i ... - Furatie
_ Denumirea masinii spata - ( mxbataturiy’
constructoare ( rot/min)
i Ay T L ming)
- 5 DLW 15-40 ! | 1300
DORNIER = e e R
LVW 1540 | 1800
o | / AX-190-2C- 43 170 1700 4. 2890
TSUDAKOMA ¢ T R oo T
/_.\X 230-6C-J 1.90 : 1400 i 7660
| _ — [ .- i - h__—Tw . - i -
-  JA2SF-190 . 190 1300 | 2470
TOYOTA e e - -
JA 2S8-336 ' 3,00 ; S00 7400
DELTA M-P-190 .67 | 800 2336
PICANOL — N
OMNI 2P-340 i 3,17 SQO © 1744
STAR 15 191 850 1630
SOMET —] - — ]
CLIPPER 1,69, 750 1269
) . L 5200 B 190 1,80 850 1530
SULZER RUTTI |- B S
L 5200 S 250 2.46 820 2020
ELITEX P 175 1,75 450 900
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Performantele masinilor de tesut cu proiectil

Tabel 2.4

. . Litimea in . Performante
Firma Denumirea L Turatie NI
- spata ( rot/min) ( mxbatatura/
constructoare masini (m) min )
P 7200 B 390 1,78 x 2 400 1430
1 7ER RUTT] P 7200 S 330 1,56x2 400 1260
SU P 7200 W 220 1,676 470 790
P 7100 P 430 425 280 1200
. JP200 | 6,00 100 600
JURGENS I - S
; JP 200 | 12,00 75 900
5 STB 216 216 250 400
; STB ; . -
| STB 330 ! 330 230 600 !

Ca o caracteristica particulard care influenteaza mult performantele masmilor

de tesut prezentdm mai jos evolutia vitezel de inserare a

LT 25

f.volutia vitezei de inserare a firulvi de bitatura

QI\L\

PIATA

firulur de batatur:

Tabei 2.5

171 % 1 4

1abelul

Purtator NTA
de “hitano C83 Pons 787 Hanov: "9 NMil S
batatura b v L v B Vi j_*ls \
(e (m/min): (cm (mmin); (cm)  Gn mm)l {cm)  tmominj
uveica L oo T
proiectil 380 ”’_1"1ij§8_0 SIS0 380 12000 1380 ¢ 1S
creifere 190 10401220 1100|336 1240 1400 163
etdeapa 130 1300|170 2000 1153 12100 T30 RERY
'_jet de aer 400 (16001330 1980 170 (2350 1166 J' 2890
Observatie: Incepand cu Targul Intermational de la Milano ’83 nu au mar fost

nrezentate masini de tesut avand ca puriator de bataturd suveicad. Totusi masin:lc do
tesut cu suveica ocupa inca 60%-80% din parcul total existent.
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Capitolul 3 -
SURSE DE VIBRATII SI ZGOMOTE
LA MASINILE DE TESUT

3.1. Consideratii generale

Natura discontinua a procesului de teserc unpune ca principalele mecanisme sau
piese ale masinii de tesut sa execute in timpul functiondri migcart ciclice, alternative
care deicrming apantia vibhiatulor g1 zgomotelor.

\hratiile pot conduce la functionarea necorcspunzatoare a unor mecanisnic.
uzura picmaturd a lor. defvctunt in desfasuraiva procesulur de tescre ((de exemplu.
ramanctos osuvercn in rost i oroperea de fire wte. ). producered <o zgomote, carc
afecteass productivitatea masmii 1 calitatea tesuiori, In plus. au fost recunoscute. atat
pe plan social cat ¢ feei~lann. efectele nocive ale zgomotelor s s ihratilor asupra
mediuly. inconjurator. oamicnifor. masintlor. msiadatnlor 1 cladmlor

Pontru reducerca nnvelunlor de vibrati 1 zgomote se mpune identificarea
cauzelor focale. actiune vimatd de masuri penira combaterea lor. S¢ mentioneaza i
efectele vibratitlor s1 zeomotelor sunt intluentate $1 de conditnle de utthzare a
masinilor de tesut. ( tipul. dimenstunile i matenalele constructicr. amplasarea i
numarul masinilor in hald. gradul de incarcare al umitatn de lucru $1 sortimentele
produsc. etc. ).

Drept consecimnta a acestor situatii combaterea efectelor vibratulor $1 zgomotelor
necesita in afara de solutir constructive la sursa ( masina de tesut ). studii s1 masuri
aplicate condititlor concrete de loc s1 mediu.

Uninare a raspandini mondiale a industrier textile, aceasta problema a fost urmarita
In intreaga lume, constatandu-se ca zgomotele, in general depasesc conditile consideraic
nocive §i stabihindu-se mvelun limita legale pe care tesatoriile trebuie sa le respecte.

Efectul wvibratitlor asupra organismului in tesatorti este mar putin cunoscut.
deoarece operatorul uman nu este in contact divect cu masina decat intimplator, el are
mai mult un rol de supraveghere, imterventie i control, uneori fund in miscare,
supraveghind un grup de mai multe utilaje ( de exemplu, in sectorul de matase un
tesator deserveste de la 12 pana la 24 de magini de tesut ).

Pentru reducerea vibratitlor s1 zgomotelor la sursd ( masina de tesut ), s-au
efectuat studii asupra nivelului de zgomot al maginilor de tesut in conditiile

28

BUPT



functionarii unei singure masini ( in situ ), rezultatele fiind prezentate in tabelul 3.1

[77].
Nivelul de zgomot al masinilor de tesut ( in situ ) Tabel 3.1
TURATIA ARIA NIVELUL
rot/min S,m? dB(A)
Masina deAtels(;xé automatd 200 | 6.7 98
Masina (f: ’gzeéslj{;utomala 180 i 73 97
< T - - _*;h 77777777
S [ Wi awoma
0 e - T
> Masina automata
(:,)) AB 1x1-R1-120 b 186 7"_19"8 ) V7 ]
- Masind automata
= AB 1x1 - CI - 180 130 13 95
E D ABIxI-CE-180 ! i R ]
ok Masind automata i
N AB Ix1 - R1 = 180 |
s ABIxI -1 - 180 |
R AB dx] - CI - 180 120-1410 I5-15 [ o
Bz AB 4x1 -] - 180 | ‘
< AB2xT - CE- 180 '
] AB2x1-RI- 186 - S
: Masing automata
’, AB4x] - CL- 126 140 i s Gy g
o ABdx1 -RI- 120 61 - :
:l- » —_“‘1:'— - - y A :i;:—;i‘ﬁ— -—:kﬁ ,5 - o ' S ﬂl,
: 5 .\.d?ma c: proiectii 276 19 i G .
b, L STB-2-175 o T I |
R Alasia cu proiectil ' :
e STB -2 - 216 180 s b w
g3 STB - 4216 | ';
PO = NI ST T T R
; m < Ma?ma cu protectil ; 160 183 90
| O STB -2 -250 |
2O T e e .
o Masgina cu protectil . 130 21 4 91
- STB -2 -330 i * ’
> “Masiné cu greifere o D
: S ! 2 92
E __telescopice 180 180 L 200 . )_—_
s Masina il}e;g?ggé cu tija 300 g3 98
E Magina pneumatici cu tij 200 ! ) o ﬂ_,_ R
= ATPR 120 30 ] "
D e 5 o duve - o
I Z Masina pne;rlrgi;u:a cu duze 300 55 97
Masina hidraulica Investa . I . -
%’gj P 125 S8 093 75
=23 Masina hidraulica Investa
=1 P 155 S8 290 10.0 95
— _ 75 T ‘
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Se constatd ca in toate cazurile nivelul de zgomot provenit de la o singura
magsina de tesut depaseste nivelul maxim admis de legislatia nationala de 90 dB (A ) 51
chiar cea internationald de 85- 90 dB (A ).

Zgomotul produs de aceste surse are o influentd nociva asupra organismulut
uman. spectrul acestuia fiind repartizat in special in benzile de inalta frecventa.

FFata de alte sectoare industriale, in tesatorir se inregistreaza cel mai mare nivel
global de intensitate acustica. In general, unitatile textile sunt prevazute cu instalatii de
conditionare si ventilatie, compresoare absolut necesare in procesul tehnologic, care de
asemenea au un nivel global de intensitate acusticd ridicat. Aceste wvalori sunt
prezentate in tabelul 3.2

Surse de zgomote n halele industriei textile Tabelul 3.2
o B Nivelul global de
SURSE DE ZGOMOT UTILAJE IN DOTARE | intensitate acustica
3 o ] dB(A)
A. Utilaje tehnologice | O S
Filatur _ i flaiere. ringurt carde . 8590
' I’xg'ligr?ﬁé-t?ﬁ?di:fg§i A;nagni de bobinat. I 75-90
ulcotaje _Imagini de canetat - 88-92
Fesatorti | magini clasice cu suveicd. | 98-105
; . masini neconvengionale | 92-93
o I'iC(;lil‘jC * magini rectlmii automate | 78-82
- D omagimi cnaatare - 78-82
o Vasmanterie fmagint deampletut 105-105
o Confedtii Comagind de cusue ] 70-75
! B Instalain auxihare i o ‘ -
. L vine de conditionare d¢ | ventilatoarc | 98-105
_ marecapacitate 1 SR B
f Aparate de conditionare ’ ; 80-85
Cventihtoare
| Statii de compresoare | compresoare | 100-105
| Centrale termice ) exhaustoare ,,___*,I‘__, 8590

3.2. Surse de vibratii si zgomote la masinile de (esut

In cazul masinilor de tesut, zgomotele insotesc functionart cu vibratii a utilajului
sia tivasniten acestora caire mediul inconjurator.

Pentru identificarea surselor de zgomot i vibratii este nccesarid cunoasterea
procesului tchnologic de realizare a elementului de tesatura si functionarea
mecanismelor de baza ale masinii de tesut.

Pentru a se evidentia legdtura intre procesul tehnologic si masina se prezinta
schema generala de tramsmifcre a miscarni de la motor la diversele mecanisme ale unei
magin de tesut clasice. ( fig. 3.1) si ciclograma mecanismelor de baza ( fig. 3.2 ).
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In ciclogrami se considera momentul zero inceputul deplasirii vitalei de la
pozifia extrema din fata spre pozitie extrema din spate.

ELECTRO- ARBORE PRINCIPAL MECANISM
MOTOR REDUCTOR VATALA
ARBORE SECUNDAR
y N
MECANISM MECANISM MECANISM MECANISM MECANISM N
DE TRAGERE DE LANSARE | | DE FORMARE | | DE DEBITARE | | DE CONTROL l
S/ INFASURARE A ROSTULUI A URZELN J
- t1g. 3.1

Deoarece la magina de tesut clasicd raportul de transmisie intre arborele
principal si arborele secundar este 1 = 2 s-a figurat $1 o rotatie a arborelur secundar de
la care primeste miycarea mecanismul de lansare si mecanismul de formare a rostalui.

Magina de tesut are doud mecanisme de lansarc actionate de camele do bataic
plasate la extremiiatile arborelui secundar. Ciclu de funciionare a unui mecasism de
lansare corespumndde cu o rotatie a arborelur secundar. rospectiv cu doud et ale
arborelut principal

In ciclogrima masinii s-au pus in evidenta principalele  momen:c ale
functionarii mecamsmelor de baza. covelate cu pozita clementelor mecaii-imclon
( vatala, ite. brat dc lansare ). notate cu majuscule. Astiel:

A=G. D. - corespund cu pozitia extrema din fatd a vataler:

B. E -- corespund cu pozitia extrema din spate a vitalei:

C. I - corespund cu pozitia in care vatala incepe indesarea firului de batiura:

J. M - rostul este nivelat ( toate firele de urzeala formeaza un plan unic j:

H. K - corespund cu pozitia in care rostul deschis este in faza stationara:

I. L - corespund cu pozitia in care rostul incepe sa se inchida:

N( Q). - bratul de lansare impreund cu suveica incep miscarea de lansare a

suveiclt:

O( R ) - bratul de lansarea impreuna cu suveica ating viteza maxima si suvcica

s¢ desprinde de picher incepand migcarea balistica prin rost:

P(S) - bratul de lansare atinge pozitia extrema in miscarea de inaintare §i

incepe migcarea de revenire in pozitia initiala.

Notatiile din paranteza corespund pentru cel de al doilea mecanism de lansare.

Se stie cd aparitia vibratiilor este conditionatd de existenta miscarilor periodice
( deplasdn. deformari ). forte si marimi derivate din ele ( viteze. acceleratii. variatii de
energie, etc ) [ 23 |.

In cazul magsinilor de tesut se pot considera ca fiind principale cauze de vibrati
$1 zgomote:

- natura discontinud a procesului de formare a elementului de tesatura:
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- misciarile circulare sau rectilinii neuniforme, sau stationan §i schimban de
sens, ale diverselor elemente ale mecanismelor care functioneaza simultan
pentru realizarea tesdturii

- frecirile tehnologice, intre sistemul de fire elastice §1 tensionate cu organe si
frecari constructive localizate in cuplele cinematice $1 intre organe;

- schimbul de energie in flux neuniform existent intre mecanisme care
influenteaza gradul de neregularitate a mersulur masinii.

Se pot identifica surse de vibratii s1 de zgomote la principalele mecanisme ale
masinii de tesut.

1) Motorul electric asincron de actionare genereaza vibratit 1 zgomot de
natura aerodinamica, electromagnetica, st magnetica.
2) Reductorul genereaza vibratii si zgomot cauzat de procesul de angrenarc a
rotilor dintate si de vibratii a carcaset reductorului.
3) Mecanismul de lansare:
genereaza vibrati g1 zgomote de mmpact ca urmare a caderut rolelor de
bataic pe corpul camelor de bataie:

produce prin sistemul de parghin vibratir de impact ca urmare a jocurilor

i articulatin.

produce prim sabia pentru lanserea suveict un seomot cauzat de impaciul
dinti- suveica st picher la pronre,

fa care picherul este una din cele mar miportante surse de zeomot ca
urmeate a faptulul cd vine i contact nemijlocit ca suveica:

produce un zgomot de impaci ca urmare a intciactiimit dintre suvercd s
cascteie suvetcetlor.

4) Mecanismul de formare a rostulu genereaza vibratin s1 zeomote ca urmarc .

actiondri cu came a itet carc are o miscare rectilinie neuniforma. cu
stalionarl In puncte extreme:

a frecarn intre ele a ramelor itelor si a fiecarin firelor elastice i
tensionate de catre cocleti itelor.

5) Mecanisme de siguranta si control:

genereaza accidental vibratn §1 zgomote provocate de ciocnirea
tampoanelor  cu  contratampoanele.  in  cazul  functionarii
necorespunzatoare a diverselor mecanisme.

6) Mecanismul vatalei genereaza:

vibratii 1 zgomote datorita indesarii firului de batatura in gura tesaturii;

vibratii Jatonitd frecarii intre spatd si firele do wizcala. si a suveich cu
spata s1 patul vatalei;

prin sistemul de antrenare vibratii ca urmare a jocurilor in articulatii;

vibratii datoritd migcarii de rotatie neuniforma. schimbarilor de sens de
miscare

Principalele miarimi ce se urmaresc in studiul vibratiilor sunt:

'd
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— amplitudinile vibratiilor ( deplasari, viteze, acceleratii ), spre a cunoaste daca

sunt daundtoare sau nu sistemului oscilant sau mediului;

— pulsatiile proprii, respectiv frecventele proprii, spre a cunoaste daca existd

pericol de rezonanta.

La aceste marimi principale s-au adaugat alte marimi ( viteza eficace,
intensitatea vibratiei, nivelul vibratiei, coeficientul de percepere, etc. ) cu care se poate
aprecia efectul vibratiilor asupra , sistemului, mediului $1 omulu.

Datonitd complexitatii fenomenelor vibratorii existente in timpul functiondni
unei magini de tesut, pentru a se putea face un studiu sunt necesare studi cinematice $1
dinamice ale mecanismelor masinii influentate de caracteristicile proprii fiecarui
mecanism.

O importanta deosebita la masinile de tesut o prezintd mecamsmul vatala, care
datontd rolului esential de realizare a elementului de tesaturd, respectiv a produsului
pentru care a fost proiectata ¢1 construitd masina, necesitd un studiu particular.,

Aceasta rezulta s1 din schema generald de transmitere a migcarn ( fig. 3.1 ), din care se
observd ca mecanismul vatald este singurul mecanism care primeste niugcarea direct de
la arborele principal al masinin

3.3. Efecte datorate actionarii vatalei

in functionarea masiai de tesut un rol nnportant revine ceccarnsmulur de
actionarc a vataler ce trebuie ~& execute o miscare complexa ciclici.

Caadent migcarea Vatiion nu este oscilatic pur armonica. motis poniry care apar
accelcran i incetinirt ce pet sa reprezinte surse nmportante de perivibare st dect de
aparitic a unor vibratit §1 zeenmote suplimentare.

Pentru a estima acesic efecte este necesat sa se poatda preciza parament
cinematici §i pe aceasta baza comportarea dinamici. Este motivul pentru care a {ost
necesar atentie deosebita studinlui cimematic al diferitelor constructit de mecanisme de
actionare a vatalei. Drept urmare s-au dezvoltat In continuare cercetdri privind
cimematica mecanismelor 1 apot torsorul fortelor de inertici csential pentru
caracterizarea dinamicd a comportarii. De asemenea, pentru reducerca efectelor
loviturilor a fost necesar sa se analizeze posibilitatea realizarii centrului de percutie.
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Capitolul 4
MECANISME A_RTICUVLATE
DE ANTRENAREA A VATALEI

4.1. Mccanismul vatala

La masinile de tesut, clasice sau neconventionale. importantd deosebita prezinta
mecanismul vitiala. Rolul esential al ucestur mecanism este de a duce 1 indesa firul de
batatura in gura tesaturit cu ajutorul spater.

In funciie de modul de inscrare a fiiului de batituri. a destinatiei tesiturii. a
caracteristictfor icsaturin. vatala mai indephueste si alte functin §1 cerinte. care sunt
rezolvate partizi au total prin alcgorca corespunzdtoaie a parametrilor goenictric,
cinematct st diamict ar mecanismulun

Principatcic functii ale mecani=mulur vatala sunt:

I mdesarea firulun de bataturd depus in rost de mecanismul de lansare.
I gura tesateiin:

2. pozitionarea purtatorului de batatura in nugcarea relativa. balistica. in
tfaza de depunicre a firulur de batdturd in rost:

3. asigurarea, prin mtennediul spater, a paralchismulut firelor de urzeala
s1 participarca la realizarea unor caracteristic fizice a tesiturn ( 1atime g1 desime ):

4. sustinerea 1 deplasarea in miscarea sa a unor parti ale altor
mecanisme ( de lansare, de control al firului de batatura. tampoane. etc. ).

5. coordonarea st sincronizarea functionarii altor mecanisme.

In indeplinirca acestor functiuni din punct de vedere tehnologic §i cinematic se
impun o serie de conditi.

- Miscarca vataler la masinile de tesut clasice trebuie sa fie de asa natura.

incat la inserarea suveici sa fie cat mai redusa. ideal anulata.

- Indesares bataturii trebuie 3 se faca prin deplasare si presare encrgica si nu

prin lovire.

- Amphtudinea oscilatiel vitaler sa fie cat mai mica posibil pentru a evita

frecarea excesiva si1 deci scamosarea firelor de urzeala de cétre dintii spatet.

- Dimensiunile constructive, forma §1 masa vatalei impreund cu legea de

miscare sd deteremine pozitia, marimea $1 sensul fortelor de inertic $i sa
asigurc o functionarea cu cat mai reduse socuri, vibratii $1 zgomote.

(n
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Cerintele si functionarea mecanismelor vatald sunt relativ greu de indeplinit
simultan in corelatie cu diversitatea caracteristicilor materiilor prime §1 cu cenntele
produselor ce se realizeaza pe maginile de tesut.

Din aceste motive se constatd existenta unei diversitati de solufii adoptate de
catre firmele constructoare de masini.

Pentru a putea studia miscarea vitalei este necesara clasificarea diverselor tipun
de mecanisme vitala, cunoasterea constructiei si functiondrii precum si adoptarea unor
modele sumplificate.

Mecanismele vitald pot si fie cu bare articulate, cu cama sau diverse
mecanisme complexe ( cama i bare articulate ).

in general, maginile de tesut clasice sunt dotate cu un mecanism vdtala cu bare
articulate, antrenarea vitalei fiind realizatd printr-un sistem maniveld-biela. Acest
mecanism vitald este un mecanism patrulater articulat maniveld-balansier, cunoscut in
literatura de specialitate sub denumirea de mecanism vatala bield-manivela.

Varietatea realizarilor in constructia mecanismelor vatala cu bare articulate
manivela-balansier a permis o clasificare a lor pe baza unui criteriu. definit cu ajutorul
rapoitului dintre lungimea manivelei (¢ ) s lungimea bieler (/). Conform acestus
critenu. se deosebesc:

mecanisme cu brela normald, pente D <or < 16
mecanisme cu bhield scutd, pentru vl < 14
mecanisme ¢ nela lungd, pentrn v >16
“ecamsmul \'{11;’-‘;:: n‘.;mi\'c!ﬁ-ba!m‘.sic: cote compus dimomanacla (elementy!
conducator. de mtrare 1 1. brela 2. balansierul « clementul condus. do ogire ) 3. care este
vatala propriu-z1sa. balini i clement ﬁx )b levstnle intre elemente fund realizate prin
cuple cmematice ( fig. hi v
In particular. mecanismui este dispus i spatiu pe iatimea II!.l§il]ii de tesut g

ezmtd un plan vertical de simetrie. Din aceas1a cauzd unele clemento cinematice s

; S
simetrice { mamivele, bicle. balanstere ). dar oxecutd migcdrt pl:me paralelc cu

L

planul de sumetrie.

Vatala propriu-zisd coste formatd din picioarele ( balansierele 3 ). unite prin
intermediul patului vataler 5. in care este fixaia spata 6 cu ajutorul capaculur vitaler 7
Pe vatala, datorita procesului de formare a tesaturii $1 a conditiilor tchnologice de lucru
sunt amplasate s1 alte elemente cinematice ale unor mecanisme (mecanismul de
lansare, mecanisme de sigurantd st control ). Acestea nfluenteazd forma i
dimensiunile elementelor mecanismulul vatala. cu repercusiuni asupra cinematicii i
dinamicit mecanismulur.

2in punct de vedere constructiv, n L\ cupla cimematicd oste formatd din {usul
arborelut principal al maginii de tesut §1 fagarul apartinand batiulur ( peretnt de
sustinere ). Arborele principal este un arbore cu doua coturi, care constituie mamivelele
mecanismului. In B, cupla cinematica face legitura dintre maniveld si bield, care la
randul e1 este articulata cu vatala propriu-zisa. prin intermediul boltului vatalei, cu
centrul-C. Vitala propriu-zisa este articulata cu batiul prin intermediul axului vitalei.
reprezentatd prin cupla cmunatlca din D.
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Fig 1 Vecanism vatald maniveld balansiar
De ascmenea. pentmu sivcamisimul vatala patrelater articulat mann cii-balansies
se folosese curent denumirt ca de exemplu amizl respectiv neaxial 1 dezaxial)
mcomplet dafamte st care provin dm asimilarca mecanismulul vatala cu modelul unu
mecanism meniveld-piston. niotin pentru care in continuare vor o tutie inomod

ial
spectal

4.2. Mecanism axial $i neaxial

Datorita dumensiunilor \\L pozititlor elementelor mecanismelor vatwld mtalnite in
practica se constata faptul ca unghiul de oscilatie al vataler in jurul articufatier D nu
este marc ( aproximativ ~/l() ) pentru simplificare sc poate considera ca traiectona
punctului C este coarda C°C™ s nu arcul de cere C°C™ (fig.d.2). In acest mod
mecanismul patrulater articulat manivela-balansier poate fi asimilat cu un mecanism
maniveld - piston, care prezintd doud varante constructive principale: axial st neaxial

in literatura de specialitate textila [ 52 ]. se foloseste pentru mecanismul vatala
patrulater articulat maniveld-balansier denumirea de mecanism axial sau mecanism
neaxial.

Pentru a preciza dacd un mecanism vitald este axial sau neaxial. precum s
sensul dezaxialitatii, Reicher F. a stabilit un criteriu de recunoastere.

Criteriul este formulat pe bazd grafo-analitica, pormind de la ipoteza existentel
unui mecanism axial si transformarea acestuia intr-un mecanism neaxial.

In continuare, se dezvoltd un criteriu dimensional, pe baza analitica care
exprima conditia necesara 1 suficientd pentru a recunoaste caracterul axial sau neaxial
al mecanismului vatala, inclusiv sensul dezaxialitati.
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4.2.1. Mecanism axial

In multe cazuri antrenarea vitalei la masina de tesut clasicd se realizeazi
printr-un sistem maniveld-biela de tip axial. ceea ce inseamna ca cele doud pozitii cu
manivela §1 biela coliniare, sunt suprapuse. Mail mult, se presupune cd@ manivela si
biela ajung coliniare pe orizontala.

Manivela AB de lungime r se reteste uniform in jurul articulatier fixe A st este
articulatd in B cu biela BC de lungime #, presupusa suficient de mare fata de r, C fiind
articulatia dintre biela s1 pictorul vitaier. Vatala are o migcare de rotatie oscilatorie in
jurul articulatier fixe D, 1ar distanta pana la articulatia C este DC=b.

Pentru a determina pozitia mecanismului se constderd unghiul « dintre manivela
AB si orizontald ( fie.4.2.). Astfel, coliniaritatea trebuie sa se realizeze pentru =0,
cand manivela s1 biela au pozitta AB™ 51 B'C’, precum §i pentiu o=x cind au pozitia

AB” $i B”C".
Conform incpaiitatilor cunoscute. i trunghiul ABC latura AC satisface condiua
“ARBC~ AC<AB+BC. (41)
care s¢ mat potte s
i NESEs (12
Dar  ACT A B7C=/+r (T ABRTERTC mcat neeshinnle
runghadu devin
VACAC (43
I conscomta € 5t O vor 1t pesinie punctelun C aflaie la distanta maxima st
runimad fatd de punciet A
Dupa cum sc constata pozititie extrenme din fata s spate ale articuiaticr (
cerespund colimraritatn dintre maniveld yi brela.

4.2.2. Mecanism neaxial

Dupd cuim s-u ard@tat in cazul mccanismulut axial centru! de rotatie A al
manivelei se afla pe dreapta ce uneste pozitiile extreme ale articulatiei C. a vataicei cu
brela. Spre deosebir‘ de acest caz, se aratd in fig.4.3 mecamismul cu dezaxialitate
negativa, iar in tig.4 .4, cu dezaxialitate pozitivi.

Se considera mecamsmul format din manivela AB de lungime r si biela BC de
lungime /. care antrencaza picicru! vatalei CD, intr-o migcare oscilatorie de rotatie fata
de centrul D. Piciorul vitalei si biela sunt articulate in punctul C aflat la distanta b {ata
de articulatia D. De asemenea proiectiiic pe orizontala si verticaia ale segmentulut DA
de marnme DA-a sunt g, st a, ( fig.4.3 ).

Manivela se roteste in jurul articulatiei A cu viteza unghiulari constanti o..

Se observa ca exista doua pozitii in care biela si maniveia sunt coliniare. Prima
notata AB'C” este cu biela B’C” in prelungirea manivelei AB'. iar cealalta AB"C” cu
biela B"C” suprapusa peste manivela AB”

In general, dreapta ce uneste articulatiile ¢’ $1 C” nu trece prin punctul fix A,
adicd@ mecanismul este ncaxial asa cum se arati in fig.4.3 st fiz.4.4.
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Fig 42 Mecanian vatald axial

Fig.4.3 Mecanism vatala neaxial, cu dezaxialitate negativa
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Fig4 4 Mecamsin vatala neaxial. cu dezaxialitate pozitiva

LLa un moment dat mecanisinul ocupa pozitia precizatd prin mamivela AB si biela
BC.

Daci se considerd triunghiul ABC. megalitatile
latura AC vor da

gcometrice cunoscute pentru

<

AD L
AT

0

C<AC < AB BC. (44

sau

T+ < AC<r + 0.

Dar AC=AB+B'C'=r+( 51 AC"=-AB"+B"C =-r+f_ incat inegalititilc anterioare

se pot scrie
AC"<AC < AC". (4.5)

Aceasta aratd cd articulatia C se afla la distanta maxima de A in poziia C” s la
distanta minima in pozitia C”. Astfel, C determina articulatia C in pozitia extrema din
fata. 1ar C”" in pozitia extrema din spate.

40

BUPT



4.3. Cinematica mecanismului axial

4.3.1. Conditia de axialitate

Axialitatea mecanismului din fig.4.2 poate fi stabilitd printr-o conditie
geometricd exprimata cu ajutorul distantei AD=a.

Considerand mijlocul M al segmentului C”C’, rezulta AM=¢ st deci C"M=MC’=r.
Dar in triunghiul isoscel DC’C" mediana DM este indltime. Astfel, din triunghiul
dreptunghic AMD se obtine

2 2 2 2 2 ERA
DM*=AD*-AM*“=a“ - (", (46)
iar din triunghiul dreptunghic DMC’
2 2 2 2 2
DM- =C'D°-C'M” =b" -7 (4.7)
Daca se egaleaza expresiile pisite (1.6 ) 51 (4.7 ) rezulid
L2 1.2 . 2 .2 ;400N
R VS AR B { +.0)

Aceastd relatie (4.8 ) exprima criteriul dimensional ce trebuie sd fie satistacut
pentru ca mecanisimul sa fic axial.
In plus marimile protectitlor segmentulut AD vor fi pe orizontald ¢ 1w pe

[
. = | - . ~ e Y- R
verticala VO -1 e fapt. sunt conditni suphimentare, necesare pentru ca posititie

extreme C7 51 C7 ale lun C 53 fie pe ovizontala ce trece prin AL aceasta cste pooesar
S i jure! pozitiet verticat .

vatalei

Deplasarea puncrulur C se calculeari fata de pozitia extrema din fata €

Tindnd seama ¢d lungimea maniveict In raport cu cea a piciorulur vataler este
foarte mica (r<<b ). arcul C'CC7 poate fi asimilat prin coarda C'C7 ar pozitia
punctulut este dati de coordonata x (7 C

Daca se noteaza prin & unghiul dintre bicla BC si orizontala. coordonata lui €
va fi
X =C'A-CA=r+f—(rcosa+cosd). (4.0)
sau
x =1l cosa) (1-cosd) (1.97)
Dar in triunghiul ABC, confonn teoremei sinusului
r (
singd sina’ (110
legea migcarn (4.9 ) dupa eliminarea unghiului & devine
. [ S
x=r(l-cosa)+¢| - V‘H;sm‘ o |
' (4.11)

Pe de alta parte, raportul subunitar 1/¢ fiind suficient de mic, prin aproximar din
relatia (4.11 ) se deduce
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5

.,
x:r(l—cosor.)+—/sm‘oc
2f , (4.12)
unde
™m,
aA=0,t=——t
50

Evident legea migcdri ( 4.12) se anuleaza pentru o=0 §i a=2m, 1ar pentru o=n

- 1 —
are maximul Xpa—=2r1.

Prin derivarea relatiei ( 4.12 ) in raport cu timpul t se ajunge la legea de vanatie
a vitezel

. Fo
v = w,,rLsmoﬁ +—sin2a |
< ’ (4.13)
care dupa o noud derivare va conduce la legea de variatie a acceleratiet

S I.
a= @;r(cosa +—C0s Z(IJ
f \
‘ ' (4.14)
Pentru a determina extremele vitezel. se anuleaza acceleraia 1 rezulta solutia

valabila

i T

Corospunzator pentru o existd doud sofutii «+ (0.70/2) si ¢ < {172 27)  viteza
fund maxena m poimul caz g1 nimma in al dotlea

Anciog. extremele accelcratier rezultd din anularea derivater feen acceleraties
( 4.14 ). Marintai rezulta ccuatia

sing. = QO (+.10)

a caret selutn o0 1 a~2x conduc la un acelast maxim, precum §t « 7 ce da un alt
minim. in sfarsit. cealalta ecuatie obtinuta este

|
COoSQ = T

4+ (4.17)

si are solutit numai pentru #/r<4. Daca aceastd conditie este satisfacutd, se obtin doud
solutil a” e(1/2,7) s1 & €(n,37/2), carora le corespunde aceiasi valoare minima.

4.3.3. Sisteme manivela-bield de antrenare a vatalei

Caracterizarea cinematica a sistemelor mmanivela-biela de actionare a vatalei se
va face cu ajutorul raportulut j=(/1.

Pentru sistemul ce corespunde raportului j<4, denumit cu bield scurtd, sunt de
evidentiat in cazul acceleratiei cele doua minime date de unghiurile o’ §i o, intre care
ila o=n este un maxim. migcarea se deosebeste fundamental de cazul armonic simplu.

; _
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Pentru mecanismul ce corespunde raportului dat de inegalitatea 4<j<6, denumit
cu biela normala, nu mai exista solutille o’ §1 a”, acceleratia are un singur minim dat
de unghiul a=n. Desi aspectul general este apropiat de diagrama functiei armonice,
unghiurile o, $i o, corespunzitoare extremelor legii vitezelor, respectiv anulani
acceleratiei, difera mult de cele din cazul armonic.

In sfarsit, pentru mecanismul ce corespunde raportului j>6, denumit cu biela
lunga, sunt valabile consideratiile din cazul precedent, numai c@ atat vitcza cat si
acceleratia, au valert nule -sau extreme foarte apropiate de cele din cazul armonic.
Intr-adevar, cazul limita ce corespunde la ¢ foarte mare ( j > ) conduce, asa cum se
poate usor verifica, la considerarea numai a primei componente armonice. Dar si
pentru marimea j=6 se obtine veuma=1,013-vy pentru o;=1,41rad ( =80°53°28" ) 11 loc de
v pentru o;=1,57rad ( =90° ) din cazul pur armonic $1 vcp,i-1,013-vg pentru ¢- <4 87rad
(=279°6’32" ) in loc de -vg pentru a~=4,71rad ( =270° ).

4.3.4. Exemplu de calcu!

Rezultatele obtinute se exemplificd pentru cazul r=72mm, /=270min. b 730mm.
st a=775mm, 1ar n,=200rot/min.
Pentru aceste date se poate sci
a-b vl o

ceea ce aratd ca este verificat criteriu! metric ( 4.10 ) st dect mecanismul oo avial,

\J

~ac '\—70‘ T gl
R A% /- )

Pentru ca vatala <o oscileze in purul verncaler manmile prowectitlor segmentuin: ) pe
crizontala st verticala trebute sa fie 2/ omm st 20T 720 Cosmm

Punctul B va avea viteza

R N ‘7(-111“'
vV, e 1 I D072 - 1.saS /s
’ g 31)

Extremele vitezer lur C corespund pezitntlor date de ccuatia cosg =0 2677 4

carer  solutie ¢, 767187157, respectiv o« 133rad. va  da valoarea  mmaxima

CCmax= 1.998MY/s 51 @a=2837417°4570 yespective as-d 9Srad. da valoarca  minmima
=_-1.558nv/s.

N Wi
Punctul B va avea acceleratia

[, (2007 .
a, =0 r=] " | —--— 0,072:==31583m/s" .
\ 30/ 30

Acceleratia punctului C are valoarea maxima ace=40m/s™ pentru a=0 i =21

precum sl aC|: 3, IOII]/S pemru a=n. De asemenea exisia valori minime aie accele dI;lCl
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Diagrama migcarii
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= .
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lui C in pozitille date de ecuatia cosa=-0,9375, cu solutille &’=159°38’9", respectiv
a’=2,79rad, $i a”=200°21°51", respectiv o«’=3,5rad, pentru care se giseste aceiasl

marime a acceleratiei al =af =-2323m/s".
Diagramele migcirii vitezei si acceleratier se aratd in fig.4.5.

4.3.5. Planul vitezelor si acceleratiilor
Metoda vectorialg consta in determinarea caracteristicilor cinematice cu ajutorul

planului vitezelor s1 acceleratiilor.
Metodologia de determinare a vitezelor si acceleratiilor este cunoscuta pentru

mecanismul axial de antrenare al vataler [ 11],] 12 ].

PLANUL VITEZELOR fmm/s] g T e -- s S A R év_q;ﬁ'

Ki=25{mm red /men fig] : \ S

; o Co

_LBC :;;/__LAB L 0,—,—_’4&;‘1‘_’_“ :

Y - l : ‘

1" Lo

/| Lo

/| IR

/] L

/] vl

/ f Vo

/] L

- (LD L

v =332,88 L

PLANUL ACCELERATELCR [mm/s2] \ll ¥
Ki=250{mm rect/mm tig) J-.BC 1\ : '

=87 0, 5 , LCO .

e f . L \;:
g 3

|| A8

Datonta utilizdrii calculatorului aceastd metodologie se poate usor extinde la un
numar mare de pozitii ale manivelei. Astfel, rezulta imediat variatia elementelor
cimematice ale punctului C dec pe vatala functie de pozitia manivelei. Pentru
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mecanismul axial al vatalei cu sistem maniveld-bield s-au considerat dimensiunile
—AB=56mm, (=BC=290mm, b=CD=706mm, a=AD=760mm, precum §i viteza unghiulard
de rotatie ©=20,94rad/s ce corespunde turatiei de 200 rot/min. Constructia planului
vitezelor s1 acceleratiilor in pozitia datd a manivelei se arata in fig.4.6.

4.4. Cinematica mecanismului neaxial

4.4.1. Dezaxialitatea mecanismului
Considerand mecanismul neaxial din fig.4.3. sau fig.4.4 si se noteazd unghiul
C'AD prin ¥’ iar unghiul C”AD prin V7.
In triunghiul C AD. se scrie relatia geometrica
C'D =DA" +C'A” —=2DA-C'Acosv', (4.18)
de unde se deduce
DA +CA°-C'D

COS /' = —- - . (4.19)
2DA-C'A
Dar C'A=/+r_ ncat dupd mmtroducerca datelor rezulta
/ v N
a ~{f+r) -b
COS ' = ) - (419 3
Dafr o4 !‘)
Analog din triunghinl CTAD se poate e
C"D™=DA = C7A 2DA-CrAcos . (4.0
unde CTA- For g1 axtiel se paseste
i o) o-b
cos” ) {421

2alr -
\ J

Conditia ca mecanismul s fie axial. presupune ¢a punctele AL B B™, C 1 C7 53

f1c pe acerast dreaptd. ccea ce inseamna ca trebuie indeplinita cgalitatea
ooy

care exprima cnteriul dimensional pentru verificarea existenter mecanismului avial
(4.8)

Evident conditia este §i suficientd. deoarece prin inlocuirea relatiei date de
critertul metric in expresitle fui cosy st cosy . se deduce

W=y (4.22)

unde. cosy(/a.

Mecanismul este neaxial in ipoteza ¢ nu se verificd criteriul metric,

In primul rand se va considera sistemul cu dezaxialitate pozitiva. adica

-

b-+¢ —r >a . (4.23)
Analog, sistemul cu dezaxialitate negativd este caracterizat prin inegalitatea
b+ -1 <a’, (4.24)
Tinand seama de diferenta
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cosw"—cosw':iti—,;b;—ﬂ = r(a ot ) (4.25)
a\f*~r> ) a(f,z—rz)

se observa ca pentru dezaxialitate pozitiva ( 4.23 ) rezultd cosy”>cosy’ st dect y’<y’,
iar pentru dezaxialitate negativa ( 4.24 ) cosy ™ >cosy’ $1 ">y .

In raport cu dreapta AB’C’, aleasa de referinta, segmentul AC” este inclinat cu
unghiul -y’ Astfel, pentru dezaxialitate pozitiva, punctul C” aflat la distanta
AC”<AC’ este situat sub dreapta AB’C’, ceea ce arati ca dreapta C’C’ trece sub punctul
A. Este cazul aratat in fig.4 4., distanta de la punctul A la dreapta C’C” este AE=e.

Din contra, pentru dezaxialitate negativa, punctul C” este situat deasupra dreptei
AB’C’, ceea ce aratd cd dreapta C’C’ este situatd deasupra punctului A la distanta
AE=e, este cazul aratat in f1g.4.3.

4.4.2. Determinarca legii miscarii

Odata stabilite conditiile geometrice caracteristice ale mecanismuiur neaxial de
antrenare al vataler, se poate trecc la determinarea misgcarit articulatier ¢ a véitaler cu
biela intre pozitiile extreme C* 51 7.

Puncte! C se deplaseazd pe o trarectorie cuculard cu centrul D 1 razd DC=b.
Raportul r/'b la masinile de tesut {iind suficient de mic. se poate presupunc <& punctul C
ramane permanent pe coarda C ¢

__.,_.
[
-
-

fi consideraid yi ca pozitie mnm“
Iin mecanisimele neaxiale date in f1g.4.3 1 fio 4 4 unscarea se

]
(]
—
—
jaust
e T
(D
()
SRS

Pozitiile €7 51 €7 pot 1 precizate cu aputoru! unehiunilor v oy w7 pe care
segmentele DC™ 51 DCT le formeasza cu dreapta DA,
In triunghiurile C°AD si C7AD se scriu relatiile eeometrice

(“'A" C'D° s ADT 20'D-ADcosu! {426
N
C'A C'D -ADT 20D ADcosu” (4.27)
Din aceste relatn rezulta
R T :
,a +b (i +r)
cosu'= L (4.28)
2ab
$i
. b (1) .
cosu"= —- (4.29)
2ab
1ar pentru unghiul C*DC rezultd masura v-u™u.
Piciorul vatalet va oscila in jurul pozitiei inclinate fad de orizontald cu unghiul
u'+u" a, -
. +arctg—- . (4.50)
2 b a
L [® I

Odata u determinat, se poate calcula mdrimea deplasarii maxime
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c'":nmm%. (4.31)

Pentru precizarea migcirii mai este necesar sa se gaseascd unghiul AC’C” notat
prin &’
Relatia geometrica cunoscutd pentru latura C”A in triunghiul C’C”A se scrie
C"A?=C'A*+C'C"-2C'A-C'C"cosd', (4.32)
tar dupa inlocuirt se obtine
fr+b7sin’
cosd'=

fehole
—
-
(UP]
(U9
A

b(%+r)sin
2
Conditia cosd’<1 conduce la inegalitatile
L (434)
b 2 b
satisfacute deoarece 2r-C’C<20.
De asemenea, din triunghiul C’AE rezultd distanta AE ¢ de la punctul A la
dreapta C'C”, s1 anunc
e- (- r)sind’. (1.35)
in vederca stabihirn legit migcdrii. se considerd unghiul o format de manivcia
\13 cu raza AB.. dusi paralel cu dreapta ¢ 'C”. Se mar introduce unghiul auxiliar o
dintre biela BC i dreapta C'CT. Astfel. deplasarea punctulur ¢
= CE-CE. (40

da
-~

XT(F1)COSS {1 cosatt cosd) (

inttial se va studia cazul cu dezaxiahiate negativa { he.1.5 ). Calculul Tungimn
rerpendicularer duse din B pe dreapta C°C™ pe doua cai diferite conduce la relatia
rsingc e~ sind. (438)

Daca pe baza acestet relatit se elimina 6 din legea miscarn ( 4.37 ). se obtine

- 2
(s . tl (rsina - ¢) | 139
N = ohryeos ircosa l e S {00
{- ! ’
| !
Dar pentru r/¢ sufictent de mic se poate presupune cd st raportul (r sina+e)/ este
¢ asemenea mic i deci in urma aproximarilor legea miscarn ( 4.39 ) se poate pune
sub forma

" > 2 e’ ( r . - e .
x=(F+1) e -+ — -1 cosa— —sin" o - —sina . (4.40)
g J

200\ 2t
Deoarece pozitia initiala a lui C s-a considerat C°. rotatia cu viteza unghiulara o,
aduce manivela din pozitia AB” in AB, ceea ce inseamna ¢ e t=ut§’ §1 decl a=wyt-5'.
Prin urmare, legea miscar punctului € in cazul mecanismului cu dezaxialitate
pozItva este

x=K-r (441)

2

r .
cos(w .t - 8') - #Sin:(@ =8~ %sin(c) =38

[

| E— |
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-

2 B e - -
unde K = \/W + r)7 —el —f+ 7 este constantd cunoscuta.

Pentru mecanismul cu dezaxialitate pozitivd, relatia geometrica (4.23 ) scrisa
referitor la perpendiculara din B pe dreapta C'C”, devine
1 sina+£ sind=e (4.42)
De asemenea, rotatiei manivelei de la pozitia AB’ la pozitia AB it va corespunde
unghiul o.(=a-3’ §i ca urmare a=dt+6'".
ocedand analog ca in cazul precedent, legea migcdrit pentru mecanismul cu
dezaxialitate negativad va fi

r .
r . - N - A
x=K- rl cos(e,t +8) = —sin (0,1 +8') +—sin(o 1 + 81, (4.43)
] 2 f |
constanta K avand aceiasi expresie

4.4.3. Exemplu de calcul
Rezultatele obﬁnute se pot aplica pentru urmatoarele date r=05mm, £=267mm.

b=728mm a,=470mm, a-=635mm §1 ne=200rot/min Astfel, se deduce

L LYo N T A5 37 7-
U -1 - 720 - 0 O — Sl
$i
- R PR T S T0Nn°
a’ -3l = +00 2 0Oa7 Y]

Dupa cum se constatd mecamsmul esie cu dezaxiahitate negsing (4245 In
continuare dmrelatnle ( 419" v (421 ) se calculeara

Comyd - - 0.3895
T30 YN
RS B AV AR IS
de unde v 6747267, (o i Trad ) s
. 7907 =202 7%
Conf e e = 04227,

") T0O0 "l)"
IRV AV}

ea ce dd y 65% (w1 134had

U

Deoarece w <y, se verifica usor ca dreapta C'C” trece sub punctul A s1 dect
mecanismul este cu dezaxialitate negativa.
Din relatule ( 4.28 ) 51 ( 4.29 ) se mai calculeaza
790" + 728"

cosu'= ~3320 09075,
5790728 '

de unde u'24°50°9”. (u'~0,435rad ) 1

790" £ 728° - 200°
ST =0,9678 .

cOSU -

2-790-728
ceea cc da u”=14°33'50", (u"=0254rad). Astfel se obtine uu’-u"—10°16719"
(u=0,179rad ), 1ar pe baza relatier ( 4.30 ) pozitia medie de oscilatie a piciorului
vatalet este Inclinata fata de orizontala cu unghiul
635
470

. 7\0] ]l‘\ At

19°42"s-arcty
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De asemenea, deplasarea maxima, calculata cu relatia (4.31 )va fi

C'C'=2.728sin 2272 = 130,14mm .
Apoi din ecuatia
, . 2017
267-65+ 728 sin” 179
cosd'= =
728-332s1n 0.179

care in urma calculelor devine c¢o0s5°=0,9935, rezultd solufia &°=2°3"31
5°=0,0359rad ).
Distanta de la A la dreapta C'C” este e=332-s1n0,0359=11,93mm.
Deoarece ©.-=2007/30=20,94rad/s. legea miscari articulatier C, conform rclatic
(1443 )vafi
X = 65,05 - 65[cosa - 0,1225in" o0 + 0,044 7sinat .,

unde @ = 2091t 1 0.0359ad .
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_Capitolul 5
ANTRENAREA IN MISCARE OSCILATORIE
A VATALEI PRIN SISTEM MANIVELA-BIELA

Antrenarea in miscare oscilatorie prin sistemul maniveld-bield a vitaler este cea
mai des folosita la masiniie conventionale de tesut.

Dupa cum s-a aratat in capitolul precedent. in functie de marimea raportului
dintre lungimea manivelet 1 a bielet, aceste mecanisme se pot grupa in mecanisme
denumite: cu bieid normaid. cu bield scurtd. $1 cu bieid iungd.

\Icczmismele cu bieli normala se folosesc in ﬂeneral in sectorul de bumbac a
P e st semtlate. care lucreazd cu turatn relativ mart, pentr realizarea
artcoicior usoare si mijioct s1 care nu necesia forte prea mar de indesare

\ecenismele cu bield scurtd se folosese in genceral, in seuoml nretucranlor
fivelor up 1and $1 al reahizavi articolelor tehnice produse pe masini senulate. late st
extralate. care lucreaza cu turaiu in general mict s1care necesita forte mart de indesare.

Mecmuismele cu
prelucreaza fire sensibile, preientioase st unde foriele de m
mict $1 cat mal uniform aplicate | 71 |

Studiul cinematic al mecanismului vatala piesupunce determinarea distribuliei dc
vitese sioacceleratin care se realizeaza prin mat mulic metede grafice. grafo-analitice ¢
anaiitice.

In lucrare, s-a opiat pentru o metoda grato-analitica folosind planul vitezelor si
acceleraniilor aplicat pnin intermediul unor programe de proiectare asistatd de
caiculator CADdy V8.00 s1 CADdy 1¥9.00, pentru ca prezintda avantajul vizuaiizari
vectortlor viteza §1 acceleratic ca marime. directie 1 sens, corespunzand directiel
sensulut invers al fortelor de mertie necesare unui studiu al dinamicii mecantsmulut.

- 1 - e ~ -
hicid luned .o.lo,fc.\:c i osectorul de mdtase unde se

esare trebuie sa tie cat mai

U)

5% 3

Ca.

5.1. Cinematica antrendrii vatalei cu bield normala

5.1.1 Constructia planulut vitezelor si acceleratiilor

Mecanismul de antrenare al vétalei cuprinde arborele principal al masinii, avand
axa geometricd A, cu doud coturl care constituic manivelele AB. In punctul B,
manivelele sunt articulate cu bielele BC, care se articuleaza cu balansierul CD, adici
vatala propriu-zisi, ( fig.5.1a. 5.2a, 5.3a, 5.4a).
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Dupa cum se stie in miscarea manivelei vectorul v este perpendicular pe
manivela AB, orientat in sensul de rotatie al manivelei §i are modulul vg= o AB, unde

o reprezinta viteza unghiulard a maniveler AB.
Pentru determinarea vitezel punctului C se porneste de la formula:
Ve =Vg + Ve (5.1)

unde: V.. este viteza punctului C raportata la punctul B de directie perpendiculara pe
segmentul BC care are sensul si modul necunoscute. Dar punctul C apartine s1 vatales,
incat viteza va fi perpendiculara pe directia CD.

In polul p ales arbitrar pentru constructia planului vitezelor manivelei, se
traseaza la scard viteza vy = a) Apoi la intersectia drepter perpendiculare pe BC cu
dreapta perpendiculara pe DC se afla punctul ¢ varful vitezer v =;-)E. Din planul
vitezelor rezuita §1 componenta V. = be.

Planul acceleratitlor se construicste tindnd seama ¢d: rotatia mamiveler cste
uniformd si deci existd numai acceicratia normala a punctuiut B. Vectorul 4. are
directia paralela cu AB, sensul de la B cane A si modulul a. =a] = o AB.

Pentru determinarea acceleraticr punctul C, mitial se toloseste formula:
a =a +a,. {3

al
19
S

unde: a_  este acceleratia punciniui C fatd de puncinl B g3 poate 11 pisi <ub

forma:

|

_h
P
—

:15“ - d}‘(; +—d,, N
- B A a PEE o ity e ~ ) . ~ N N - 12 .
Compoenenta normald a) are Jduwectua BC a bieler wensul de la ¢ catre 13 s

marimea:

\
At BC (S 1)
13C BC R
tar componenta tangentiald a, - are dircctia perpendiculard pe dreapta BC.

o~~~

Componenta normala & are divectia razei CD seunsul de la C citre D s
marimea:
no.2
3(‘ - \C/CD
pe cand componenta tangentiald 4. arc cunoscutd numai directia perpendiculara pe
dreapta CD. -

Planul acceleratitlor are ca punct de pornire polul 7 in care se aseaza la scara

vectorul acceleratie @, =z i apoi componenta ap. = B8 paraleld cu dreapta BC de

marime:
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Cealaltd componentd ag. =f'y nu este cunoscutd decdt ca directie fiind

perpendiculara pe BC.
Daci acum se considerd migcarea circulard a punctului C in jurul centrului de

EE—

rotatic D, componenta normald a; ==y’ poate fi construitd deoarecc are marimea:

DC
si este paraleld cu dreapta CD. Perpendicular pe aceasta se va afla componenta

d. = [’y necunoscutd ca marime.

Drept urmare punctul C, varful acceleratieir a. ==zy se va afla la intersectia
dreptei duse din ' paraleld cu BC s1 dreapta dusa din y' perpendiculard pe DC.

Este evident ca penttu mdrimi date ale dimensiuntlor elementelor componente

ale mecamsmului g1 ale turatier manivelei, pentru oricare pozitie a manivelel se pot
determina viteza st acceleratia punctul C de pe vatala.

S.1.2.Variatia clementelor cinematice ale vatalei

Odata  stabilita  mctodologia  de Tabelul 5.1
, _ . , . T - =
determinare a  vitezclor §1  acceleratitior | % ac !
punctulur  C  apartinand  vatalel, rezultatelc 5 [°] [ mm/s | [ mnvs? | l;
PO d_cterminarea‘\'itczci si acce}erag%ci 0 0o 1 29398 ;
pentri oricare punct in povitia datid. Datorna 20 179 | ~7190 ‘;i
utilizar calculatorulur accasta metodolooic T 278 1966 1

= : < S/ AR !

poate {1 usor eximnsa ia un numar mare do 60 1127 ! 4797 E
pozitit ale maniveler. Astfel rezult@ mmedar & ¢q 1108 RRRR I
.\aria}ia.?l?; .e;‘.rtelor ci;‘.e.;ijzlticc a pun'ctu_l ( uk L1000 1109 9420 :
pe vatala functic de pozitia mamveler, deci de 120 906 11700 |
nmn f ~n =
140 633 17689

Neterminar e N N {103 AN i i -

1]Juum|nd1nc e %..\unphﬁga pentiu g 375 19206 |
datele luate de pe o masina de tesut existentd. 180 3 10867
Astfel. pentru mecanismul vatald cu Dbare 200 219 19700
articulate  s-au  considerat  dimensiunile: 290 650 1R184
AB=56 mm, BC=290 mm. CD=706 mm 5. Ny gz
D=760 1 - . . e 240 926 14380
AD=700 mm precum $1 viteza unghiulara de 260 1120 3475
rotatie »==20,94 rad/s. ce corespunde turatiel 280 1190 2024
e 200 rot/mi
de 200 rot/min, o ] 300 104 10188

Manivela s-a considerat In 18 pozitii. | 39 857 19399
rezultate dim Impartirea uner rotatii complete :l 340 471 26410 {

in parti cgale. Datoritd faptului cid rotatia
manivelet este uniforma, unghiurile de rotatie sunt proportionale cu timpii
corespunzitori. In consecintd, s-a luat ca element de refenn{d unghiul de rotatie o al
manivelei fata de orizontala.

w
L)
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Pozitia mecanismului, precum si planul vitezelor i acceleratiilor, pentru
unghiurile a=60°, a=120°, a=200°, a=320°, sunt prezentate in fig.5.1 la fig. 5.4.

Mirimile vitezelor si acceleratiilor, functie de unghiul o, sunt date in
tabelui 5.1.

Conform constructiilor aferente fiecirui unght a fost posibil s& se traseze
hodograful vitezelor si acceleratiilor punctului C ( fig.5.5 s1 f1g.5.6. ).

De asemenea, in fig.5.7. se aratd variatia unghiului 6 in functie de unghiul ¢, s

Folosind planul vitezelor si acceleratiilor, cu ajutorul calculatorului s-au putut
determina elementele cinematice ale migcarii punctulul C, apartinand boltului vataler.

Pentru realizarea planului vitezelor a acceleratnlor, hodograful wvitezelor si
acceleratitlor s-a folosit un program de proiectare asistatd pe calculator CADd} 1/8.00.

Se observa ca pentru pozitia extrema din fatd o=0. viteza punctulul C este zero,
1ar acceleratia punctulur C are valoarca maxima realizandu-se forta de indesare a
firului de batdtwrd in rost.

Din hodograful vitezelor se observa ¢d vectoru! viterd ist modificad dircctia pe
intervalul 07 - 184~ intr-un unghi mic. ceea ce face ca directule fortelor de mertie sa n
difere prea mult

Se observa ¢d lecea muscarca vibratorn a vataler are aproximatiy forma una

cosmusoide.

Wit

TS
—
>
ey
-
~
o
-
-
4!

v
-~

N

v
o
(@)
L 1]
~
-~
o=
I
"
=
pa
——
J\

Y

Ed
P
-
-
a0

5.2.1. Constructia planului vitezelor si acceleratiilor

Mecanismul de antrenare al vataler la masina :m;:!imté cuprinde arborele
puncipal al muasini. avdnd axa geometricd AL cu doud coturt care constitute
manivelele. in punctul 3. manivelele sunt articulate cu biclele BC. care se articuleaza

vatala. in punctul C. Triunghiul este dreptunghic in punctul E (°fig.5 Sd 5.9a. 5.10a
5'; S.4a ).

Dupa cum se observa vatala este reprezentata prin triunghiul CDE unde punctul
E apartine patulur vitalei. De-a lungu! patului vatalei are loc miscarea balisticd a
suveicll prin rost pentru inserarea firului de batatura.

I miscarca maniveler vectorui v; este perpendicular pe manivela AB. orientat

(

m sensul de rotatte al manivelet §t are modulul vp= o AR o fiind viteza unghiular]

v}

)
ol

o

<

Pentru det rminarea vitezei punctului C se porneste de la formula:
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b) AU VITZT T [mm/s) 2 -
KI=25[mm real/mm fig] c) PLANUL ACCELERATILOR [mm/s¢] N
KI=250{mm real/mm tig} S SN

| R .
\‘JI_BC _LBC "‘\ 5-“__,—" I |'
IS v G e
p LCD ¥

¢) PLAKUL ACCHTRATILOR [mm /<]

. Ki=230[mm roal/mm fig)

b} ELARUL VITEZELOR {mm/s] | ¢
kl=25[mm real/mem fig) !
E \
b ¥ \
X
1C0  §
906,3 n /:D
] Y. = y 4 : TT = /
o 1 A8 »,5 o | 0,=14720,58 L0
t - 7‘.

v

Fig.53 s1 Fig. 5.4
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HODOGRAFUL VITEZELOR [mem/s)
KI=15{mm reat/mm fig]

127,25 878,24 419,17 0 33288 65098 92698 1120,79
-_— — 1199,23

109,75 906,34 633,97 32503 168 471,81 857, 1049

1198,36

Fig. 55

HODOGRAFUL ACCELERATE.OR {mm/s 2]

Ki=3uu{mm reai/mm fig} 10188.43 / 14720.59
2939870 258410.97 - 17689.90

S e i
2713030 / L K 19206 85
1 C18184.52
/ / l msao 06

2999316 11239955 4§ 75§ 4.“4

.
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&)
N '
N %
oL \\ /‘
1+ \'\ /
. /’/’v/
; \ V ol]

3!
Q‘ <

(W

~J

(N
~d

BUPT



Vo=V +V,0 (5.6)

unde vpe este viteza punctulut C raportata la punctul B de directie perpendiculard pe
segmentul BC, care are modulul si sensul necunoscute. Dar punctul C apartine i
vitalei, incat viteza va fi perpendiculara pe directia CD.

In polul p ales arbitrar pentru constructia planului vitezelor manivelei, se

traseaza la scard viteza v, = pb. Apot la intersectia dreptei perpendiculare pe BC cu

dreapta perpendiculard pe DC se afld punctul ¢, varful vitezer v, =pc. Din planul

vitezelor rezultd st componenta v,. =bc. Punctul e corespondentul in pianul vitezelor

a punctulur E. se obtine din asemanarea triunghturilor pec st DEC.

Planul acceleratiilor sc construieste tindnd seama ca rotatia manivelei este
uniforma §i deci existd nuinat acceleratia normala a punctului B. Vectorul ag are
directia paralela cu AB, sensul de a B catre A i modulul ag =ap = 0’ AB.

Pentru determinarea acceleratiet punctul C. initial se foloseste formula:

o

unde aj e«te acceleratia punctulut C {atd de punciu! B st poate {1 pusa sub forma:

dlm 1;ﬂl~+;*1. (5.8
Componenta normald . are directia BC  bielei. sensul de la C catre B i
marnmnea
v ~ \
af - (5.9)
B(C
1ar componcenta tangentiala &, arc divectia perpendiculari pe dreapta BC
Pe de alta parte pentru articulagia C consideratd a vatalel, in miscarea circulara
cu centrul 12, acceleratia se miat serie

S oo_ I o,z
3( =40 a

~ (5.10)

A~ -

< .In - : . - :
Componenta normald G are directia razei CD sensul de la C citre D S1
mMarimea:
no_ .2/
ac =vg, CD
pe cand componenta tangentiald af are cunoscutd numai directia perpendiculara pe
dreapta CD.

Planul acceleratiilor arc ca punct de pornire polul = in care se aseazd la scard
vectorul acceleratie @, = nf} §1 apoi componenta ay. =pR' paralela cu dreapta BC de
marime:

2
be ©

n
dpy~ =
BC ™ e
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Cealalti componentd az. =P'y nu este cunoscutd decat ca directie fiind

perpendiculari pe BC .
Daci acum se considera miscarca circulard a punctului C in jurul centrului de

rotatie D, componenta normald a; = 7y’ poate fi construitd deoarece are marimea:

| i 2
N

a f —

DC

si este paralela cu dreapta CD. Perpendicular pe aceasta se va afla componenta

dc =7'y necunoscutd ca marime.

Drept urmare punctul C, varfui acceleratiel a. =ny se va afla la intersectia

dreptel duse din ' paraleld cu BC st dreapta dusa din y' perpendiculara pe DC.

Analog ca si in cazul planuls vitezelor, punctul ¢ din planul acceleratiilor
corespondent punctului E al vatalei, se¢ obtine pe baza asemanari triunghrurilor nev $1
DEC.

Este cvident ¢d pentru m@rimi date ale dimensiuntlor elementelor componente
ale mecanismului 1 ale turatiel manivelei, pentru oricare pozitie a manivelel se pot
determina viteza s1 acceleratia punctubit 1= de pe vatala. Astfel rezultd imediat varata
clementelor cinematice a punctului I de pe vatald functie de pozitia manivelei dect de

fimp.

Determimndnie se exemplificd peniin datele luate de pe o masimd de tesut exivtentd.
Pentiu mecanisinul vatald cu bare articulate s-au considerat dimensiunile: AB=70 nim,
BC=256 mm, CD 67446 mm, DI 60 mm. precum $i viteza unghiulard de retaue

20,94 rad/s. ce corespunde turatien ¢ 200 Lo
Tabelul 5

rot/miin. 0 = e = —-
Manivela s-a considerat in I8 pozini ol 7] v [mm/s ] la] mmj_/;s_f I'!
rezultate  din mmpartirea uner  rotatn 0 0 3785? :!
complecte in part egale. Datornd faptulur | 20 620 32481 |
) S = v i 40 1149 27137 |
ca rotafia maniveiel  este l.mh'\)lmtl, 60 1498 14674 |
gnghlunle de rotatie sunt proportionale cu 20 1611 1084 H
intervalele de timp. corespunzédtoare. in 100 1473 15579
consecinta, s-a luat ca element de referinta 120 1130 25035
unghiul de rotatie « al manivelei fata de 140 630 27966
orizontala. 160 225 26021
Pozitta mecanismului, precum i 180 179 42056
planul vitezelor ¢ acceleratiilor, pentru 200 528 19352
unghiurile  «=40°,  «=100°, o 220", 220 834 17221
«=300°, sunt prezentate in fig.5.8 la fig. 240 1100 14625
511. 260 1307 10254
Maérimile witezelor si acceleratiilor, %80 ]f“ 3594
functie de unghiul o, sunt date in _:00 1349 10182
tabelul 5.2. 320 1076 22910
340 602 33302
59
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Conform constructiilor aferente fiecarui unghi, a fost posibil sid se traseze
hodograful vitezelor s1 acceleratiilor punctului E ( fig. 5.12 st respectiv fig. 5.13. ).

De asemenea, in fig. 5.14 sc aratd variatia unghiului 6 in functie de unghiul o, §i
dect implicit de timp.

in lucrare, folosind planui vitezelor si acceleratiilor s-a determinat cu ajutorul
calculatorului — pnn intermediu! programului de proiectare asistata de calculator
CADdy V9.00 - elementele cinematice ale unut punct, apartindnd picrorului vataler,
antrenata printr-un sistem bield-manivela cu bield scurta.

Pentru pozitia extrema din fatd =0, viteza punctului E este zero, 1ar acceleratia
punctului E are valoarea maximd. mar mare decdt in cazul mecanismului cu biela
normald. Rezulta o forta de indesare mai mare a firulur de batatura, ce este utilizati
pentru articolele cu mase specifice medi s1 grele.

Vitezele si acceleratile patului vitaler E, sunt diferite la deplasarca vataler din
punctul mort din fatd spre punctul mort din spate. respectiv la deplasarca vataler din
punctul mert din spate spre punctul mort din fatd ( nu mar sunt simetrice ). ceea ce

conduce 12 socurt . vibratit §1 zgemote,
5.3 Cinematica niecanismiut vatald cu dubld lovitura
Caracieristice tipulu de esdturd existd diverse scheme constructive pentru

antrenarca vitaler
Mecanismul de antrenare @l vataler cu dubla Tovitrd este destinat structurilor
care sunt necesare forte mant de indesare.
Dest functionarea mecanisinelor de antrenare a vataler din punct de vedere
cinematic a mar fost analizatd. nu existd un studiu complet $1 sistematic care sa
conduca la concluzii privind alegerea regimurnilor optimie,

Cinematica antrenarit vataler cu dubla loviturd se trateaza analog altor tipuri de
mecanisme. utilizand constructitle grafice ale pozititlor. planulur vitezelor s1 acceleratiilor.

In mod deosebit. trebuie precizat ¢i prin folosirea unui program de grafica pe
calculator s-a determunat vanatia in timp a pozitiilor, vitezelor si acceleratitlor
articulatier vatalel. De asemenea sunt prezentate hodograful vitezelor $i acceleratiilor
precum §i legea migcdni vdatalel. obtinute prin suprapunerea rezultatelor stabilite
pentru diferite pozitit ale mantveler.

(D

5.3.1. Caracteristici cinematice ale functionarii vitalei

Mecanismul de antrenare al vataler cu dubla lovitura este prezentat in fi2.5.15.

Dubla loviturd se obtine de la doud mecanisme patrulatere asociate. Primul,
format din manivela AB, biela BE s1 balansierul OFE. 1ar al doilea mecanism din
balansierul OL. bieleta EC $1 piciorul vitale1 CD.
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Maniveia AB care sc roteste cu o tiiaie constama in jurel centrrdur fix A osie
rticulatd in B cu biela BE. In punctul I* bic - este fa randul ei articalatd cu balansierd
M st cu bieleta EC. Bieleta este articulatd i € cu piciorul vitaler CDC punctul D find
centrui de rotatie al vitaler.

Sisternul biela-manivela prezinta doud situatn speciate.

Prima corespunde pozitici AB™ a manneler s1 B’E™ a bielet aflate in prelungie
Cealalia situatie apare daca manivela A37 ajunge sa se suprapuna bieler B
( fie S15).

Dar in triunghiul ABE se pot sciie inegalitdtile

-AB+BLE<AE<AB+BLE

a
(

A1y

—
(h

sau
T ARl (5.12)
Tindnd seama ca AE"=AB”+BLl"=r+/ s1 AE'=-AB +B’E =-r+¢ din megalitatile
( 5.12 ) se deduce
AE < AE<AE’ (5.13)
ceea ce dovedeste ca in timpu! unei rotatii complete a mamvelet articulatia I
descrie arcul de cerc E'E” cu centrul in O.
in pozitia de referin{d a mecanismului notata prn indicele 0, articulatuie G. Iy
s1 Cy vor fi cohmare ( f1g.5.15)
Daci acum se considera triunghiul OEC din cunoscuta inegalitate a triunghiului
OC<OE+EC (5.14)
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deoarece OE=0E, 51 EC=E;Cy se deduce OE+EC=0E{+EoCo=0C,, incit inegalitatea

(5.14 )devine
0C<0Cy (5.15)

In consecintd punctul Co poate fi luat de referintd pentru pozitia lui C.
Presupunand ci initial C este in Co, balansierul OE si bieleta EC fiind coliniare, rotatia
in sensul ales face ca punctul C si se deplaseze pe cercul cu centrul D din Co in C” 1
din nou in Cop, apoi din Co in C’ s1din nou in Cy ( fig.5.15.).

Evident in timpul unei rotatii complete a manivelei, articulatia C a vitalei
parcurge, pornind de fiecare datid din ongine, doua faze cu maxime distincte, adica
executd doua lovitur.

5.3.2. Constructia planului vitezelor si acceleratiilor

In miscarea manivelei AB vectorul viteza v, este perpendicular pe directia
maniveler AB, orientat in sensul de rotatie dat §1 arc mdnmea vg= o AB, unde o
reprezintd viteza unghiulara de rotatie a maniveler AB.

Pentru determinarea vitezei punctului E se porneste de la relatia cunoscuta

Vg = VgV (3.16)

unde vy, este viteza punctulut B, iar v;;; viteza punctul E raportata la punctul

B. Viteza v, are directia perpendiculard pe segmentul BE, sensul $1 marimea fiind

necunoscutc. Viteza punctulut 2 se poate raporta s1 la O. punctul E apartinand atat

bieler BI: cat g1 balansierului Ol Viteza lut ¥ este perpendiculara pe scementul OE.
sensul st mirimea fund necunoscute.

Planul vitezelor ( fig 310 ) arc ca punct de pornire polul p in care se aseaza
viteza punctului B trasand prm polul p o dreapta porpendiculard pe seementul AB. de
marime v, AR

Pentru determinarea vitezet punctului I se traseaza prin varful vectorulut pb o

dreapta perpendiculara pe BE s1 prin polul p o dreapta perpendiculard pe OF . La
mtersectia cclor doud drepte sc gaseste punctul ¢, Vectorul pe reprezintd viteza
punctului |-

Viteza punctul C se poate raporta atat la punctul E cat si la D. Pentru
determinarca vitezei punctului C s¢ porneste de la relatia
unde v ;. este viteza punctului E. 1ar v ;- viteza punctului C in raport cu I Viteza v,
este perpendiculard pe EC 1 are atét sensul, cat st marimea necunoscute.

Viteza v reprezintd viteza punctului C in raport cu D. Aceasta estc

perpendiculard pe CD, sensul si marimea fiind necunoscute.
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Pentru determinarea vitezei punctului C prin varful vectorulut pe se traseaza o
dreapti perpendiculard pe EC si prin polul p se traseazd o dreapta perpendiculara pe
CD. La intersectia celor doud drepte se giseste punctul c. Vectorul pc reprezintd
viteza punctul C, adicd pc=v...

Planul acceleratiilor se construieste pornind de la constatarea ca rotafia
manivelei AB este uniformi si deci existd numai acceleratia normald a punctulut B.
Vectorul &, are directia paraleli cu AB, sensul de la B catre A §1 marimea
ag=ap =0 AB.

Determinarea acceleratiei punctului E se bazeaza pe relatia cunoscutd

A . —=na LA (< 18 \

QF—QB Tu]il: N .1 }

n este acceleratia punctulur B, iar app acceleratia punctulur B
punctul B, care se poate exprima sub forma

dyy: = Ay *'5141; (5.1

1

9
Alct 4}, este componenta normala a acceleratier punctului E in raport cu B.

Aceasta are directia segmentulur B sensul de la E ¢ B st manmea
AN \"l;%]. S
A5 T o (>20)
1.

™ e e -1 ke e e O I RIS B ~
L€ ascHIchicd. dyy): CSte componcenta mngcm_mia a dcceieratict puncidin o in

raport cu B e directia perpendicutard pe BE Ccencud gomarnmea fuind nocunosute.
Acceieratia punctuiurn I raporatd ia centrul O sc poate scrie
dp=al ] (5.21)
Componenta normaia a) aacceleratier punctuiurn I are direcpa Of _ sensul de ia
2 catre O g1 marimea

i

t ~
l—
—
I
~
~—

Componenta tangentiald 4; a acceleraiici punctului E. este perpendiculara pe

OE sensul $t marimea

fiind necunoscute
Planu! apcderamlor ( fig.5.16 ) are ca punct de pomire polul = in care se aseaza
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acceleratiel punctului E in raport cu B. &}, = Bz—:’. trasand prin punctul B o dreapta

paraleld cu Bi< de marime ( 5.20 ). adica
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Pentru a preciza componenta tangentiala apg a acceleratiei punctului E in raport
cu punctul B, prin punctul €’ din planul acceleratiilor se traseaza o dreapta
perpendiculard pe BE.

Componenta normald aja acceleratiei punctului E raportatd la centrul O se
eprezintd in planul acceleratiilor printr-un segment de dreaptd trasat din polul =,

naralel cu OF s1 de marime ( 5.22 ), adica

s 2 2
. pe) VE
e = = —
OE OE
Componenia tangentiald apa acceleraiei punctului E se obtine prin
punctul €7 se traseaza o dreaptd perpendiculard pe segmentul OF .
Intersecg:a }or doud drepte se noteaza prin e, 1ar segmentul me reprezintd
acceleratia punctului E, dect ze =a
Determinarea acceleratiei punctului C se face pomnind de la relatia
<:( :él ‘5]( '\523)
unde dp este acceleratia punctulut Eotar @y acceleratia punctulut C fata de punctal B
Care se mai poate scrie
oy c".‘( —3;( [ :4 )
(T Arinytrmrte. voaenaala 30 Al A hialatay 7 ol Ao Ta (7 A
K.Ullll,'(lllLlll,«l trusertlaitd a}( (48 B N N A TR et LllelLl\.l | SN .vk_llblll (WS U KO UAN SNSRI 1 .?l
madrinica
2
R ]’ = :—I(._ { ;:5 )
=C
in S hials ATTyATI ANt tamramts y15 ~ Do VAT AL EE s ] TYIETYY Y A 11
111 vilnnttres \/L/llllJUll\.lll(l l(lll:.?Llll e (ll [P LLIII\IS\,UL(I tpuerriQt \AllL\.sl(l.
perpendiculard pe dreapta EC
Pe de alta parte. acceleratia pentru articulatia C se mat poate scrie
- a0, =1
a. = a¢ +ae (3.26)
unde & este componenta normald a acceleratier punctului C raportata la centrul
[D. Aceasta are directia razet CD. sensul de la C catre D s1t marimea
)
Vs
ag = —< (5.27)
CD

In relatia { 5.26). a; este componenta tzmgengiaiﬁ a acceleratier punctuim C.

‘ Ll tl l.)n CJ
se detenmna din planul acceleratitlor. Se reprezintd

N ey, a oy
o a vuLLe Cole .« pbll
I\

Acceleratia punctulm C

componenta normald a;. =gy’

e a acceleratier punctului C in raport cu punctu! E.

trasand prin punctu! ¢ o dreapta paraleld cu EC, de manme { 5.25 ), adici

YCUEC T EC (2:28)
B = ] o
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Pentru a reprezenta componenta tangentiald ap. a acceleratiei punctului C in

raport cu punctul E, prin punctul y* se traseazi o dreapta perpendiculara pe EC.
Componenta normald a} =#y" a acceleratiei punctului C raportata la D se

reprezinta in planul acceleratiilor printr-un segment de dreaptd trasat prin polul r,
paralel cu cD st de marime ( 5.27 ) cu expresia

. v _(pe)” (5.29)

Ch CD
In scopul determinirii componentei tangentiale . a acceleratici punctului C in
raport cu centrul D, prin punctul ¥~ se traseaza o dreaptd perpendiculard pe segmentul

CD.

Intersectia dreptet dusa prin v, perpendiculard pe dreapta CD 41 a dreptet dusa
prin v, perpendiculard pe EC se noteazd cu v. Segmentul =y =a. reprezintd
acceleratia punctului C.

Evident, fiind date dimensiunile elementelor componente ale mecanismului si
turatia manivelel, in oricare pozitie a maniveler se pot determina viteza §1 acceleratia
punctul C apartinand vatalci. Astfel, este posibild analiza cinemiticd completd a
mecanismului.

5.3.3. Variatia elementelor ciner_rlatice ale vatalel

Odata stabihta metodclogia de determinare o vitezer s1 accel +euct punctulun €
apartinand vatalei. este posibila determinarea viteszclor g1 acceleratnlor in orice pozitic
a manivelern

Datorita utihizar caleulatorulut acesta metodelogice poate 11 vsor extinga la un
numar foarte mare de pozitn ale manivelei. Astfel. rezulta imediat variatia clementelor
cimematice a punctul C de pe vatala functie de pozitia manivelei, deci de timp.

Determinanle se fac pentru mecanismul de antrenare al vatalei cu dubla lovitura
avand dimensiunile AB=120 mm. BE=408 mm. OLE=288 mm. [C=300 mm.
CD=684 mm. precum si turatia manivelei n=90 rot/min.

Mamvela s-a considerat in 18 pozitii. rezultate din impériirea unel rotalii
complecte in parti egale. Drept variabild. s-a considerat unghiul dc rotatie o al
manivelei fata de orizontala.

Poziia mecanismului. precum si planul vitezelor si acceleratiilor. pentru
unghiul =160°, sunt prezentate in fig.2. De remarcat ca pozitia initiala Cy se
realizeaza pentru unghiul oy, = 339,71° si o = 244.43°

Marimile vitezelor si acceleratiilor, functie de unghiul o. sunt date in
tabelul 5.3.
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Tabelul 5.3

a ve ac 0
[°] [ mm/s ] [ mm/s? ] [°]

0 304,6 8820 0,46

20 6073 6903 1,89

40 774.9 2016 4,08

60 734.6 3911 6,48

80 517 7468 8,46

100 215 8482 9,60

120 92.6 7990 9,79

140 371 6998 9,06

160 603 5528 7,53

180 760 2644 5,38

200 756 3319 2,98

220 505 10079 0,95

240 83 10943 0,03

260 180 2331 | 0,26

280 161 f 3387 L 077

300 ol L 43000 | 0,76

320 159 1 1883 0.29

| 340 ! 6795 ¢ 000 |
HODOGRAFUL VITEZEL (R
w v TS | BT
I m V20
Yo Y8

HOOOGRAFUL ACC_E ATE(R
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Conform constructitlor aferente fiecdrui unghi a fost posibil sd se traseze
hodograful vitezelor si acceleratiilor punctului C prezentate in fig. 5.17.

De asemenea, in fig.5.18. se arata variatia unghiului 6 in functie de unghiul o, si
deci implicit de timp.

0 [ 0] A '9_6'.'9::7__9
=0.06
=346
=7.53
043
=338
AL
=295
- o]
1.89 af°]
0.9 _=T=T6
a)"'-o'%: A2 By

-20 0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 220 240 260 280 300 320 340

Fig 318,

(mematica mecanismulur de antrenare al vataler. se trateaza siin cazul vatale:
cu dubld loviturd utilizand programe de grafica pe calculator, rezultand imediat legile
miscarti. vitezelor st acceleratitlor necesare analizer cinematice a mecanismulu
Acestea sunt importante pentru optimizarea functiondrit si calculul fortelor de mertic
ala asifcl de mecanisme.

71

BUPT



Cagitolulﬁ
MECANISM VATALA ANTREI}IAT
CU EXCENTRIC SAU CAMA

6.1 Mecanism vatala antrenat cu excentric

in general. la masinile de tesut clasice mecanismul vatald este un mecanism
patrulater articulat. antrenarca \atalet fiind reahizatd prin intermediul maniveler si
bielei. Legile de miscare pentru diverse mecanisme de acest tip au fost studiate in
lucrarile [ 10 ]| 11 ]. Concluznlc sunt ca:

- leetle de muscare ale varaler se apropie mult de o Tege armonica. dar nu sunt
corespunzatoxic pentru a tese la tuiatin mar:

- cermrele  tehnologree s+ cmematice  sunt ndeplinite parnal de aceste
mecanisme. corectnle posibile fuind himitate de learle de miscare.

- principsicle avantaje a acestun tup de mecanism { simpiue usor de mtretinut. cu
randament mecanic ridicat ) nu pot {1 compensate de principalul dezavantay constand
din faptul ¢a nu poate reproduce orice lege de migcare.

Schimbarca legin de miscare a vatalei s-a realizat prin schimbarea antrendrm cu
excentrici. cu came. parghit oscilante. angrenaje de roti dintate. care mial au avut o
aphcare limitatd | 52 ]. dar notle sisteme de mserare a firului de batatura cu avantajelor
lor, a cerintelor au condus la recousiderarea antrendrn vitaler cu cama. respectiv cu
excentric.

In acest sens. se studiaza cazul particular de antrenare a vatalei cu excentric

6.1.1. Antrenarea cu excentric

Asigurarea conditiilor tehnologice necesare functionarii masimi de tesut este
posibilda prin utilizarea unut mecanism vatala antrenat cu excentric. [Excentricul
permite realizarca unei deplasari reduse a vatalei Ja trecerca suveient prm rost, conditie
importantd pentru functionarea normala.

Pe arborele principal A este fixata roata avand un sant de conducere in care se
poate deplasa rola cu axul B, articulatd de pdrghia triunghiulara OBE. Cealalta
extremitate a parghiei OBE, ce se poate roti in jurul articulatier fixe O. este legata de
piciorul vatalet DC prin intermediul bielet EC ( fig.6 1).
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Cercul excentric are raza R §i se roteste uniform cu turatia n in jurul axului A
aflat la distanta minima s, masuratd pe diametru, de la circumferinta cercului spre
centru. Triunghiul echilateral OBE de latura ¢ se poate roti in jurul articulatiei fixe O.
Fata de A, punctul O se afla la distanta a, iar pe verticald la indltimea h.

In particular, se va considera drept exemplu mecanismul pentru care sunt date:
R=25cm, n=90rot/min, s=6,3cm, £=24cm, a=29cm si h=12 5cm. De asemenea, bicla

EC are lungimea 20cm, 1ar piciorul DC al vitalei are 72cm

- T .

~.
T~

-

()

~J
|8}
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Fig. 6.3

6.1.2. Conditia de functionare a mecanismului

In primul rand trebuie sa sc stabileasca conditia de functionare {ird blocare a
mecanismulii.

Distaniz minima de la A la cercul excentric esie s $1 dect cea maximia 2R-s. Dar
articulatia B «c afld la distanta / dc articulatia fixa O. Drept urmare articulatia B se atla
la intersectia cercului excentric cu centrul K. de razd R ¢1 a cerculur cu centrul O, de
raza /.

Evident excentricul trebuie sd execute miscarca de rotatie uniforma in jurul
articulatiel A, ceea ce presupunc cxistenta in fiecarc moment a intersectici cercurilor
ce dau pozitia articulatier B.

Venficarca posibilitdtii de realizare a articulatier B, adica conditia de
functionare a niecanismului, necesitd precizarea in primul rand a pozitiilor extreme ale
lu1 B. Aceste pozitii corespund coliniantati punctelor A, K s1 B.

Mati intai se considera pozitiile B' i B" ale lui B aflate la intersectia dintre cercul
de centru O s1 raza ¢ cu cercul de centru A i1 razi 2R-s, respectiv s. Deoarece s<R si
deci s<2R-s, pentru a nu se bloca mecanismul 1n nici o pozitie, este suficient ca cercul
cu centrul in A si de raza s sa intersecteze cercul de centru O si raza ¢, adica sé existe
pozitia B'. Dar cazul limita ar fi s=| ¢-a|, ceea ce conduce la conditia de functionare

s>|¢-al (6.1)

Dimpotriva, neindeplinirea conditiei ( 6.1 ) duce la aparitia pe parcursul rotatiei
a unor pozitii in care nu poate exista articulatia B.

Considerdnd acum satisfacuta condifia de functionare ( 6.1 ), se poate venfica
usor ci punctele B' i B" sunt chiar pozitii extreme. Intr-adeviar daca se consideri o
pozitie intermediara B, in triunghiul AKB se pot scrie inegalititile

| AK-KB | <AB<AK+KB
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sau
| (R-s )}-R|<AB<(R-s }+R
astfel, rezultd s<AB<2R-s si dect
AB"<AB<AB' (6.2)

ceea ce dovedeste ca B' si B" sunt pozitiile extreme ale articulatiei B.

In particular, conditia de functionare fiind indepliniti, oricare ar fi pozitia lui B
se deduce AB>s>|r-al, incat AB>|¢-al si astfel cercul de centru A si raza s
intersecteaza cercul de centru O s1 raza /. Dacad conditia de functionare nu este
satisfacuta, atunci este posibil ca AB>|¢-al>s si deci cercurile se intersecteaza, dar si
s<AB<|¢-a| pentru care nu poate exista Intersectia.

6.1.3 Constructia mecanismului pentru pozitia medie verticala a vitalei

In general, pozitia medie a piciorului vatalei in miscarca de oscilatie trebuie sa
fie verticala. Deci, in pozitia medie By a articulatie B de pe arcul de cerc BB", piciorul
vatalei se va afla in pozitia verticald DC, 1ar biela EqCq va fi-onzontala.

Pentru dimensiunile date conditia de functionare ( 6.1 ) devine 6,3>(24-291 i
este vertficata.

Dreapta ce uneste punctele fixe A s1 O face cu orizontala unghiul o dat de relatia
sing - 1 12220431
a 29
din care rezultz o =25°32",
Pozitia articulatier B se determind prin unghiul u dintre dreptele OA st OB In
triunghiul OAB. conform relatier geometrice.

AB?=0A*+013 -2-0A-OB-cos u

se deduce
a - (7 —AB? .
cosu = (065)
2af
Din relatia ( 6.3 ). corespunzator pozitiei extreme superioare B' a lui B, se
deduce
S a7~ 2R-s7 2974247 -150-6,3 "
cosu' == = - —---—:=0,3539
2af 2-29-24

s1 astfel unghiul dintre dreptele OA si OB' este u'=110°43'43".

Analog, corespunzitor pozitiei extreme inferioare B" a lui B, se giseste
a? +02 —s* 297 4242 63
2af  2.29-24

iar unghiul dintre dreptele OA si OB" este u"=8°19'52".
Unghiul la centru al arcului B'B" pe cercul de centru O si razi ¢, va fi
Au=u'-u"=102°23'51"
Prin By fiind notata pozitia medie a lui B pe arcul B'B", iar prin ug=m( AOBy ),
masura unghiului ce precizeaza pozitia medie By fatd de dreapta AO, se gaseste

u'+u"
UO =

cosu''= =0,9894

=59°3147.

75

BUPT



De asemenca, din triunghiul AOB se obtine imediat distanta

ABy =-Ja + 12 —2afcosu, =242 +297 ~2.24-29- cos59°3 147" = 26,67cm.

Corespunzator pozitiei medit By, latura OEy a parghiei de forma triunghiului
echilateral OByEg face cu dreapta AO unghiul avind masura ug+60°-~a=119°. Astfel,
dupa precizarea punctulur Eg, pozitiile orizontala a bielei EqCo $i verticala a piciorului
vatalei DCy sunt bine determinate.

Pozitile succesive ale centrului cercului excentric K, se afla pe cercul de centru
A s1 razd R-s. La un moment dat centrul K se obtine usor, laturile triunghiului ABK
fiind cunoscute ( AK=R-s, BK=s ).

6.1.4. Determinarea vitezelor

Analiza cinematicd va fi ardtata in general pentru o pozitie arbitrard a
mecanismului, 1ar constructia graficd a planului vitezelor bieletei 1:C, sta la baza
determindrnt vitezei articulatier C.

Punctul B. centrul roler, se va presupune ca executd o miscarc COmpusa.
Deoarece se considera drept sistem mobil cama, miscarea de transport a punctului B
este circulara in jurul articulatiet A iar viteza de transport v, de directie
perpendiculard pe dreapta AB. are marimea

Vi = el = (6.4)

0

Niycarea relaovg a Tur 15 oste circulara in jural contrulut K cu vitesa relativa 1,
perpendiculard pe raza Ki3.

Din compunerea vitezelor se obtine viteza absolutd v, a punctului B. conform
relatici vectonale

Vi = Vg v (6.5)

Pe de alta parte migcarea absoluta a lui B este tot circulara. dar in jurul centrului
O i deci viteza absolutd \ . esic perpendiculard pe OB

Pentru constructia planului vitezelor se alege un punct arbitrar p diept pol. Prin
pol sc trascaza o dreapta perpendiculard pe segmentul AB Se marcheaza pe aceastad
perpendiculard pozitia punctului b'. care trebuie sa satisfaca relatia vectoriala

pb'= wx AB | (6.6)

in punctul b' se duce o dreapta perpendiculara pe KB. iar prin polul p o dreapta
perpendiculara pe OB. La intersectia celor doud drepte se afla punctul b. care
reprezinta extremitatea vectorului v, viteza absolutd a punctului B.

Viteza punctului E rezultd din asemanarea triunghiurilor OEB st peb.

Planul vitezelor pentru clementul EC sc poate construi stiind viteza vy a
punctului I, determinata anterior si relatia vectoriala

~ Vr:=guﬂ";M‘ (6.7)
unde: vic este viteza punctului C in raport cu E. Componenta vic este cunoscutd
numai ca dircctie, fiind perpendiculara pe EC.
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Mai trebuie insa observat cd punctul C executd o miscare de rotatie in jurul
punctului D, ceea ce inseamna ca directia vitezei lui C este perpendiculara pe vitala
DC .

In consecintd prin punctul e din planul vitezelor, se traseazi o dreaptd
perpendiculara pe segmentul EC. Din polul p se traseazi o dreapta perpendiculara pe
dreapta CD. La intersectia celor doua perpendiculare se afld punctul C, extremitatea
vectorului v¢ = pc.

Intreaga constructie s-a aritat pentru o pozitie arbitrard a mecanismului. Acceasi

metodologie poate fi aplicata in oricare din pozitiile particulare ale mecanismului. De
exemplu, constructia graficd in pozitia medie corespunzdtoare punctului Bo cand

bieleta EgCy este orizontald, 1ar vatala CDD este verticala, se arata in fig. 6.2.

6.1.5. Determinarea acceleratiilor

Determinarea acceleratier fiecarut punct din mecanism se face tot printr-o
metoda graficd bazata pe planul accelerauilor.

Punctul B exccutd o migcare compusd, cama find sistemul mobil. Prin urmare
trebute considerate toate componentele acceleratier punctulur B3

Acceleratta ay a punctului B. de fapt acceleratia absolurd a lur B. este formata
din componentele de transport ap . relatnd ap, si Coriolis aw . care se compun dupi
L ved

AH n«|+apr+5ﬁ( PO

In migcarea de transport punctul B. 1ichuie presupus fixai Jde cama. prin urmare

punctul B are numar componenta normaia a acceleratict de transport. adica aj: as.
Accasta are directia drepter AB. sensul do la B catre A s marimea

. CanY
ay o AB S o) AR (0.9)

NI

I'vident componenta tangentiala a acceleratiet de transport este zero. deoarece rotatia
camet in Jurul punctuhn A este uniforma.
In miscarea relativa. acceleratia a;, are componenta normala dupa directia BK.
diryatd de la B spre K s1 de marime
ap Vi 00 (6.10)
KB KB

“

Componenta tangentiala apr are cunoscutd numai directia ce trebute si fie
perpendiculara pe segmentul KB.
In plus. mai apare acceleratia Curiolis apc a punctului B. perpendiculara pe
vectorul vy si de marime
A, =20V, (6.11)
Determinarea acceleratiei punctului B poate fi facutid pomind si de la centrul O,

- - . . - . n
fata de care punctul B executd o migcare circulard. Astfel. componenta normala a3.
dirtjatd dupa raza OB, de la B spre O, are mirimea
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a“—ﬁ-(p—bﬁ (6.12)

B OB OB

Componenta tangentiald ap nu are cunoscuta decét directia, perpendicularad pe
raza OB. Din insumarea vectoriald a celor doud componente se obfine acceleratia
punctului B s anume

ap =ap+an (6.13)

Metoda grafica bazata pe constructia planului acceleratitlor cere ca acceleratiile

difenitelor puncte sa fie asezate in acelasi pol =

Pentru constructia acceleratiei punctulur B se porneste cu componenta de

- . —n — i . )

transport normala cunoscuta ap, = nf', la extremitatea careia se mntroduce componenta
_ —n ST e . . - .
normala ap; = B'f''a acceleratiei relative a punctului B, de asemenea cunoscuta. Apor,

din punctul f" se duce acceleratia Coriolis anc = R"B'"a punctului B, data de formula

(6.11). Prin punctul B" se traseaza o dreapta perpendiculard pe segmentul KB,

- .. ) -t .
oentiald a acceleratier relative apr este normala la seegmentul

o s fe

deoarece componenta tan
KB. Evident. extremitatea acceleratier punctulur B se atla pe aceasta perpendiculara.
Alta constructie a acceleratier punctulur 3 se bazeaza pe relapa vectonala
’ - S - . . _ oo . R oo
(6.13). Prn polul  se trascard acceleratia normala ap a punctulun B avand manmea

data de relava (112 ), Incat a3y
Din punctul By se duce o dreaptd perpendiculard pe OB pe care se va afla
extremitate: 3 a acceleratier punctulun B. Intersectia celor doud drepte duse prin B s
B1 determuma punctul B, extremitatea vectorului acecleratici ap = .
Accceleratia punctului 1 rezulta din asemanarea triunghiurilor O3 si zev. Sc
obtine in planul acceleratiilor punctul e. extremitatea acceleratiei punctului E, ap = =z
Determinarea acceleratier punctului C se face pornind de la relatia vectoriala
5( :él Tarc (6.14)

unde apc cste acceleratia punctului € raportatd la punctul E. Iste cunoscutd

. —n .. . . - T~
componenta normald ajpc a acceleratier ce are directia paraleld cu segmentul EC.
sensul de la C catre E $1 marimea

ae = Vi (o) (6.15)

T | . -
Componenta tangentiala apc este perpendiculari pe segmentul EC.
Acccheratia punctului Cinai poate fi gasitd i pe baza relatiei vectoriale

-_n -1

ac =ac +ac (6.16)
Miscarea punctului C fiind circulari, componenta normala a¢ are sensul de la C
catre D st marimea
o _ve _(pe)
dc = ——— =~ 6.17
¢ CD (D tetn
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Componenta tangentiald ac este perpendiculara pe. In urma acestor

considerente acceleratia ac a punctului C, se gaseste usor cu planul acceleratiilor.

Odata punctul £ deja construit se poate trasa componenta normald a acceleratiei
aEc =gy’ lar perpendicular pe aceasta se afla locul geometric al extremitatii v.

Daca se considerd componenta normald a acceleratiei punctului C, notata

;é = y", avand originea in polul n, marimea data de relatia (6.17 ) s1 directia DC,

perpendiculara pe aceasta dusa din punctul " este un loc geometric al extrenutatii v a
acceleratiel punctulm C. Intersectia dleptel dusa prin v, pelpendlculara pe EC. cu
dreapta dusa prin y" . perpendiculard pe DC, determina punctul v. In consecinta rezulta
acceleratia ac = v a punctului C.

Constructia prezentatd aici in general trebule repetatd pentru fiecare pozitie a
camei excentrice. In fig. 6.3, planul acceleratiilor se aratd numat pentru pozitia medie
By ce corespunde piciorului vatalei verticale.

Utilizand metoda planului vitezelor si acceleratiilor sunt prezentate amdnuntit
metodele grafice de constructie a vitezclor s acceleratiilor. Toate aceste operatit se pot
efectua pe calculator. ceca ce permite tratarea completa din punct de vedere cinematic
a mecanismulul pcntru diferite puncte alc sale. Astfel. sc obtin usor distributnle de

viteze st acceleratii necesare studiului dimamic al mecanisniniu

6.2. Mecanism vatala antrenat cu cama

Pentru realisarea tesaturilor. masmile cuprind st diverse mecanisme a caror
functionare trebuic «i respecte conditiite procesului tehnologic de realizare a stucturn
produsului texul cu productivitate maxima a masinii. Datorita miscarilor complene ale
organelor de lucru. multe dintre mecanismele utilizate sunt comandate prin came.

Antrenarea vataler cu cama prezintd urmatoarcle avantaje:

- sc pot realiza diverse legi de miscare numat prin profilaic:

- s¢ pot mari latimile de lucru printr-o alegere favorabila a ciclogramel

mecanismului;

- introducerea perioadei de stationare in ciclograma de lucru favorizeaza

mserarea bataturii in rost;

- reducerca considerabila a maselor in miscare. prin micsorarea dimenstunilor

st renuntarea la unele subansamble.

Avantajele antrenarii vatalel cu cama nu modifica unele din sarcinile si cerintele
tehnologice, cinematice st dinamice ale mecanismuluw vétala, dar mmplica . la
rezolvarea lor practica, a altor parametri care trebuie luati in considerare s1 nu pot fi
aproximati cu usurinta.

Astfel, la masinile de tesut neconventionale forta necesara indesarii firului de
batatura se realizeaza datorita acceleratier vitalet si nu masei acestet.
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Socurile ce tind sa apara se datoreaza intreruperii
miscdri oscilatorii vataleil necesare introducerii firului de
~ atatura In rost

Deoarece organele de lucru trebuie sd aiba migcari
prescrise fara discontinuitati, la masinile modeme
contactul permanent dintre cama (elementul conducator)
si tachet (elementul condus) se realizeazd prin folosirea
mecanismelor cu cama conjugata sau a celor cu renura

[71]

Profilul cameit de comanda imprima miscarea
organulul de lucru, fuind la randul siu realizat conform
legii de miscare adoptata. Determinarea prefilulur camel
de comanda este pana in prezent succint tratatd, {ara a se
stabili complet legea de miscare. Accasta lege de miscare
impusa la diverse mecanisme mai trebuie conceputa incat sa elimine socurile ce pot fi
dure sau elastice.

In continuare se analizeaza conditiile de functionare a mecanismului vatala de 1
masinile de tesut si posibilitatile de realizare a miscarilor continue fara discontinuitau.
prin intermediul camelor. Aceasta presupune chminarca securitlor s1 vibratilor

Fig 6.4

nedorite prin simpla profilare a elementulur de comanda. pe ba a leailor de nuscare

adoptate.

6.2.1. Stabilirea profilului camei

In general. comanda mecanismelor tatile se face prin come avind profilul
determinat de fazele corespunzatoare de functienare. Modelul folosit pentru determinare:
proftlulut este prezentat in f1g. 6.4 st cuprinde cama 1. precum st t2chetul 2,

Pentru determinarea profilului camer se considerd cd aceaxta se roteste unitorm
cu turatia n [rot/min] 1ar la o rotatie completa a camei. organul de hucru are fazele de
ridicare. stationare §1 coborare precizate prin unghiurile corespunsatoare @y, @ @3

La distanta minima rg fatd de centrul de rotatie al camci se ailda pozita de
pornire Pg pentru faza de ridicare a profilulur camei. respectiv de sfarsit al fazer de
cobordre. Intr-un punct curent P de pe arcul corespunzitor fazei de ridicare raza QP
face cu raza OP, unghiul ¢ si este de lungime ro+r. Astfel. in finalul fazei de ridicare a
profilului camei raza OP face cu raza OPg unghiul @ st are lungimea rg+ry.

Deoarece tachetul (levierul) urmareste profilul camei. cresterea r a razer va
determina o rotire a levierului cu unghiul 0. Unghiul maxim 6} va corespunde crestern
maxime ry.

Daca prin /g se noteaza lungimea bratulut levierului in contact cu cama. se
poate scrie 1=/y0, 1ar la sfarsitul fazei r,=/,6,. Drept urmare unghiul de rotire al
levierului va fi:
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g5, (6.18)
I
Forma profilului camei este data de legea r=r(¢) ce trebuie stabilita din expresia

acceleratiei unghiulare.

dop’ (6.19)

Legile propuse in raport cu acceleratia, datoritd proportionalitatii pot fi
: : d’r . . } . .
acceptate si pentru derivata 1''= o urmand a f1 definitivate din conditit geometrice.
®
Mai intar se va considera legea

dir {K,pentrucpe[o,(p]/Z] (6.20)
do® |- K,pentrug € [, /2, 0,]
unde K este o constanta ce urmeaza a fi precizata.
In conditii initiale nule. adica =0 s1 r'=0 pentru =0, se deduce
. Ko’ (6.21)

S

valabile pe primul interval. accasta se incheie pentru ¢=¢,/2 cand r=r./2. ceea ce

revine la a sere

) R R

I N (;‘,')jj 5
250 (6.22)

Deoarcee ta sfargitul fazer se admite 1 tot nul. adica r=r) st r'=0. pentru o .
printr-un procedeu analog se obtine

' —2((3) 4P (6.23)
f N ¢
Dupa cum se constatd profilul camei este compus din doud arce de parabola
racordate la mijlocul intervalului intr-un punct ce este si centrul de simetrie.
In cazul legii cosinusoidale se observa ca acceleratia se reprezintd de {apt
printr-o semicosinusoida, deci perioada este 2¢, iar pulsatia corespunzatoare

27 T
W == (6.24)
29, @,
astfel. legea cosinusoidala se poate lua de forma
d’r T
—— =Kcos P (6.25)
do* ¢,
unde K este o constantd. Dupa integrare. in conditii initiale nule. se obtine
2 \
, (¢
r= KA - cos 0 (6.26)
T 0,

Deoarece r=r] pentru ¢=¢,, se deduce
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2
=K (6.27)
g
si deci forma profilului va fi datd de ecuatia
-1
Lo —cos ™2 (6.28)
no 2 ¢,

Presupunand acum legea sinusoidala pentru acceleratii, perioada trebuie sa fie
chiar ¢y st deci pulsatia

27
0 == (6.29)
0,
aceasta inseamna ca trebuie luat
d’r o2
Sl oksin 2 (6.30)
de” P,

K fiind constanta ce se determina din condipia finala r=r, pentru ¢=¢,. Dar in
conditii initiale nule, prin doud integrari succesive. se deduce

oyl 2n@) (6.31)

r=K-"{— - -—sm

BN

2T, 2x 0, )

s1 deci la sfarsitul fazer
S
RS

2T
Drept urmare legea sinusordala conduce la un are al profilulur camer dat de

ceuata

roog b 23 o
=1 .,,\ --s51n ;E_. ( 6‘.\,2 )
oo, Tt

In faza de coborire legea admisa pentiu acceleratii ramane de acciasi forma ca
s1 la ridicare. numai ¢a este extinsd pe domeniul [0,p:f s1 trebuie luatd cu semn
schimbat. Deoarece mai apare o taza intermediara de stationare. caracterizata prin
r-constant, se deduce r|=r3=r);, st 817930, unde ry §1 0,, reprezintd maximul lui v
respectiv 0.

Deplasarea s a organului de lucru este proportionald cu marimea r ce defineste
profilul camei. Odata acceptata forma profilului camei se poate trasa curba
reprezentativa a lui s functie de unghiul ¢. adica diagrama miscarii.

Apot, prin denivare se obtine

y=g=r0 L drde (633)
r, deo dt
st deci
V=@ 1_'" (;i (6.34)
m (‘p
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< ¢ ! 9(_, ,2_>.<.£p,3,> < (Q_L_,A '_QQ_XA q_);‘,) <— - (Pl - D ,,,(Q:, >< (p*)>
S; - — — -V a
Fig. 6.5a Fig. 6.5b Fig. 6.5¢
In starsit. daca se deriveara legea vitezel. se deduce
_ osoodr L oae
a=v= (6.35)
r. do’

m

cai. permite trasarca diagramel acceleratier.

Dizoramele miscarii. vitezer si acceleratier pentru cele trer legi considerate se
arata m i 0.5a. 6.5b 1 6.3¢. legea miscarii este reprezentatd prin hnie phna. a
vitezel pro linie intreruptd. 1ar a acceleratien prin linie punctata.

Esie usor de observat ¢a numai pentru lcgea sinusoidala. acceleratia nu prezinta
discontinuitati si dect nu pot apare socuri. Din acest motiv legea sinusoidala este
acceptata cu precadere 1a constructia camert.

6.2.2. Modelul de vatala comandat prin cama cu renura

Antrenarea firului de batatura in rost la masina de tesut pncumaticd se face
printi-un jet de aer. Astfel. deplasarea firului este posibila numat la pozitia stationara a
vatale1. ceea ce nu se poate realiza decat printr-o cama special profilata.

Pentru studiul migcani sistemului se va adopta modelul simplificat din fig.6.6.
cama cu renurd avand centrul in A si rola a carui fus B este fixata de piciorul vataler.
Cama se roteste in jurul centrulul A cu rotatia n=400rot/min,

La o rotatie completa a camel vatala parcurge un ciclu format din deplasarea
spre pozitia extrema din spate dchmitatd de rotatia cu unghiul @130° stationarea in
pozitia extrema din spate de unghi ¢»=90°, deplasarea spre pozitia extrema din fata de
unghi ¢3=130° g1 stationarea in pozitia extrema din fata de unghi ¢4=10°.

Deviatia fata de cercul de baza al camei, datorita profilului camei, determina
rotatia vatalei in jurul articulatier D. Lungimea arcului de cerc descris de patul vatalel
C, este /,=71mm, 1ar lungimea piciorului vitalei L=DC=355mm.
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Fig. 6.6
Profilul camei de comandi se dctermindg admitand legea sinusoidala in
cceleratii data de relatia ((6.32 ).Accasta asigurd vatalei deplasarca accelerata s1 apoi
1cetinita spre pozitia extrema din spate. e asemenea si la deplasarea spre positia
xtrema din fatd este v alabila legea simusoidiala in acceleratit, dar de sens opus.
Fatd de raza i @ cercului considernt de baza. In pozitia datd de unghiui ¢ va

orespunde raza polari -1, La sfaratul primer faze defimita prin unghiul ¢= ¢, rava
olara va firo*r|.
Notand prin & unghiul dintre raza OB y1 perpendiculara pe DB se poate scrie
r-cos 6 =DB-6. (1.36)
6 fiind unghiul de rotatie la vatalei masurat din pozitia extrema din fata.
La sfarsitul primei faze =@, incat sc¢ obtine

ry-cos o “DB-6, (G.37)
Dupa cum se observa 6y este unghiul maxim de rotapie al vitaler. adica
0=r/L. (6.38)
Din relatitle stabilite, prin impartire se obtine
' r 0
R (6.39)
o6,

Aici s-a presupus ca unghiul 0 raméne neschimbat, influenpa variatiei lui r fiind
esemnificativa.
Datorta relatiet ( 6.39 ), relatia ( 6.32 ) devine

,
0 e ] sin 220 (6.40)

8, ¢, 2=n @,

|
|
|
|

P Pentru datele modelului simplificat relatiile ( 6.39 ), ( 6.40 ) devin
‘ 71
81 =L O.2rad
30D
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st deci
.2
0=02 -2 L Gn2¢®
227 2n 2,27
in care valorile ¢ $16 se introduc in rad.
Prin derivare rezulta
d . 02w 21
=—@p=——|1-cos——
do 2.27 2.27
sau dupa efectuarea calculelor
. 27
0= 3,69[1 —CoS Tq))
227

Lyl

Dupa o noua derivare se obtine

. d0 | 2 . 2m
O=—0¢= 3,69*7}—0\)5111 il
do 2.27 2,27
incat legea acceleratitlor se va scrie
. o 2;
6 =428sin ~
2.27

[dentic se scriu cele trei legi pentru (@=@s). care sunt insa de sens opus.

In {ig.6.7a. 6.7b §i 6.7¢ s-au trasat 0. 0 s1 0 functie de unghiul @ care este nsa
precizal in grade.

[vident in puima faza O are un maxim pentru ¢ 15 de  marmme

0 = 7.58rad/s. De esemenea O are un maxim 0, = 428 ad/s? peniru

n1aN
(0=32°30" 31 un minim 0, . = -128rad/ s> pentru p=97°30

nitii

N A

o O

o O

—

360 *‘r>

O ]

-200 A

o GG -400 A

= & = 600 -

F1g. 6.7a Fig. 6.7b Fig. 6.7¢
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Capitolul 7
SIMULAREA PE CALCULATOR
A MISCARII MECANISMELOR VATALA

Analiza cinematicad a mecanismulul vatala se poate face prin diferite metode
analitice sau grafice care insa fara a {i transpuse pe calculator nu pot f1 eficiente.

Pentru aceasta analiza, in lucrare s-a folosit metoda ecuatilor vectoriale,
realizandu-se un program de modelare a stani cinematice a mecanismului. Prin acesta
este posibil sa se urmareasca virtual in timp evolutia stirii cinematice a intregului
mecanism cu cvidentierea permancnta a distributier viteselor st acceleratilor din
{iecare element.

Drept urmare stmulatorul poate conduce la determinarca fortelor de mertic ceea
ce are importanta i studiul efectelor dinamice.

Mecanismul Vitald este un mecanism patrulater. forrmat din manivela AR bicla
BC care in punctul C este articulata cu vatala propriu-zisa ( fig. 7. 1) Manwela AB
este antrenata in miycare de rotatie uriforma de la arborele principal A al masinn,

Pentru a analiza starea cinematica a vatalel este necesar s se cunoasca pozitia.
viteza si acceleratia pentru un unghi o dat. In lucrare. analiza starii cinematice s-a
efectuat pentru articulatia C. dintre vitala propriu-zisa si bicla.

Modelarea starir cinematice a mecanismulur vatald s-a realizat cu ajutorul
programulur Visual Basic 4.0 care arc la baza conceptul programarii orientate spre
obiecte st dirjate de evenimente ( OOED ).

Programul  FATALA. versiunea 1.1 este destinat studierii calitative a
interdependente1 parametrilor geometrict $i cinematict ai vatalei. S-a optat pentru un
program BAS/C" datoritd nivelulut inalt, raspandirii $1 flexibilititii programului.
Alegerea variantel Visual a aparut firesc datonita modului facil in care Visual-urile
permit rezolvarea credrii interfetel utilizator.

Fiind un program pe 32 de biti FA7AI4 1.1 ruleaza doar sub Windows 95 sau
Windows NT.

La apelare programul prezinta o fereastra ( fig. 7.1 ) alcatuita din doua zone.
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Ahlisare
Vieze | gcch.J

- _ ﬁole_::fcw_ ‘J LI

Date de intrare Scar
Dist. AD Lungemd Unghiurs Videza Desen t: 0.8 |
a 1z unghiul. f
K {3700 AB [i(rp - Acceleatii ?
. S - S . Ka % )
v heEms P @i | !

_ — Vitezg
401 Calcuteazd ] Exst J Kv |©

=

Fio 7.1

Zona infertoard este rezervata dialogulur cu utihzatorul. Cea mart mare parte din
controale sunt destinate introducerii parametrilor gcometrict ar vataler de analizat, Este
necesar ca utilizatorul sa-si structureze datele m prealabil. Programul asteapta
introducerea distantelor pe verticald si pe orizontala intre cele douad puncte de
articulatie A s1 D. De asemenea mai trebuie introduse lungimile reale ale elementelor
are alcatuiesc mecanismul: Lap, Lpe s1 Lep. Pentru definirea completd a geometrien
mai trebuie introdus unghiul o pe care manivela AB il face cu orizontala. Unghiul a
este acceptat in grade sexagesimale. avand valoarca 0 in pozitia orizontald $1 sensul
pozitiv, invers sensului trigonometric.

In afara de datele geometrice programul mai primeste de la utilizator viteza
unghiulard de rotatie » a maniveler AB. Daca utilizatorul nu mtroduce alte date,
programul ofera automat un set de date prestabilit, cu care sc poate face o
demonstratie. In program se poate utiliza orice set consistent de unitati de masura.

Dupa introducerea datelor se apasa pe butonul Calculcaza. Drept urmare. in
zona superioard in care initial s-a afisat un desen orientativ. este desenatd la scara
schema cinematici a mecanismulur vatala de analizat. Scara desenulut este astfel
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aleasd de program incit tot desenul s intre in spatiul rezervat si este afigata sub antetul
Scdri, tot in partea inferioara a ferestrel.

[ V3Ral3 L _ -10{ x
Poligonul Vitezelar
AN c
A
8 VT
| /
\l
I\ /
\
!
i
\
P Actv
; Poligonul Acceleratiilor
s \ ~N
| ¥ ™~
{ L ~
| ! N
Afisare { Y .
\Liiezel Accel. | { ‘&S "—’_;:k
f
[ 3
BO[ES((: v[ ! [ T — :
Date de intrare Scan
Dist. AD Lungimi Unghiun Viteza Desen1: 0.7
R o |2 unighaul
% [250¢ AB i - Acceleratii
v o wepaT PR w1t Ka [
o 1o O — Viteze
D [ F_:_alculeaz‘a'il Exit Ky [
Evcbinzr {c) S e v Aot
Ff1e. 7. 2.

In aceasta faza utihizatorul are trei

<

posibilitati. Prima cea mai simpla

este sa

apese butonul Roteste. Ca urmare vatala desenatd in partea superioard a ccranulu
incepe sd se roteascd respectand dimensiunile geometrice date. Pasul de rotire se

imtroduce in grade sexagesimale sub antetul Pas si poate fi modificat de utilizator, Un
pas mai mare duce la o rotire mati rapida.

Celelalte doua posibilitdti sunt actionarea butoanelor Vifeze respectiv cfccel. La
actionarea unuia dintre cele doud butoane, fereastra se extinde facand loc la cate un
desen suplimentar contindnd poligonul wvitezelor, respectiv poligonul acceleratilor.
Accstea sunt descnate automat la cate o scara prestabilita. Daca aceste scart nu convin

( desenul este prea mic sau prea mare ), ele pot fi modificate de utilizator. La o noua
apasare a butonului Calculeaza, poligoanele sunt redesenate.

Daca la rotirea vataler se doreste sa se urmareascd vanatia poligoanelor
vitezelor §1 acceleratiilor, inainte de accesarea butonului Roreste, se vor activa

controalele Activ din cadrele celor doud poligoane. In figura 2 se poate urmar desenul
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complet Geometrie—Viteze—Acceleratii pentru o vatald a cédrel geometrie se vede in
partea inferioard a ferestrei. Pentru o mai ugoard urmadrire a variatiei poligoanelor,
acestea precum §i schema cinematicd a mecanismului vatald au segmentele colorate
difertt. Daca dupa rotire se constatd ca desenul poligoanelor nu s-a incadrat in spatiul
previzut, scérile acestora pot fi modificate in consecinta.

Concluzii

Pomnind de 1la reczultatele deja stabilite privind analiza cinematica a
mecanismului vatala s-a realizat un program ce transpune metoda ccuatiilor vectoriale
pe calculator utilizdnd limbajul Visual Basic 4.0.

Programul VATALA 1.1 permite modelarea si determinarea stirii cinematice a
mecanismului pentru diverse date de intrare.

Programul elaborat se poate aplica la orice tip de mecanism vatala la care
actionarea se face prin biela-maniveld, reahizarea schemelor grafice facandu-se cu
mare precizie. In plus, se elimina aproximatiile de la metoda analitica.

De asemenea, limbajul Visual Basic este de nivel inalt, usor de Invétat pentru
utthzatorn de PC-uri.

Tinand seama ca la masinile textile fortele de mertic prezintd deosebité
importanta. metoda preconizatd, ce surprinde starile cinematice in desfasurarca lor.
este utila pentru stabilires cfectelor dinamice prezente in functionare.

Trebute remarcat de asemenea, rolul pedagogic al simulatorulut,

Proeramul F{7A7. i i I este redat in ANT A,
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Capitolul 8 5 5
DINAMICA MECANISMULUI VATALA

8.1. Cinematica si dinamica suveicii

In procesul de tesere, pentru formarea elementului de testurd are loc o
interconditionare in functionarea mecanismelor de baza ale masinii de tesut.

Pentru studiul dinamicit mecanismului vatala este necesara stabilirea legaturit si
sincronizartt migcarii acestui mecanism cu cea a mecanismul de lansare.

Din punct de vedere constructiv mecanismul vatala, la masinile de tesut clasice,
confine §1 sustine parti ale mecanismului de lansare ( brat de lansare. casetele suveici.
suverca. tampoane ) constituind in acelagi timp suportul fizic pentru directionarea
MISCAr suveict.

Legea de mmscare a vatalel este astfel proiectatd pentru a pernute miscarea
suveicii in conditii cat mai bune. In acelasi timp. marimea. forma. legea de miscarce a
suveicil influenteaza si ele dimensiunile constructive ale vatalei.

Dupa lansare, suveica exccutd o miscare complexd: o miscare relativa de
translatic de-a lungul patului vatalei si o miscare de transport. impreuna cu vatala care
executa o migcare de rotatie. oscilatorie in raport cu lagarele de sustinere ale
pictoarelor vataler.

In figura 8.1 este prezentata sub forma de ciclograma corelatia misciarn suveici
cu migcarea vatalel la o rotatie a arborelui principal.

In figura s-a notat cu (O, - unghtul de imitiere, «\; - unghiul de lansare s1 cu

(\y- unghiul de franare.
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Vitala executa un ciclu complet de functionare deplasindu-se de la punctul
mort din fata ( Pmf ) la punctul mort din spate ( Pms ) st invers. In acest timp picherul
impieuna cu suveica executd, incepand din punctul A, o miscare accelerati pe
portiunea unghiuln de mitiere o\, In punctul B picherul a atins viteza maxima,
cuvelca se separd de el §1 incepe miscarca balisticd prin rost. directionata de patul
vataler ¢1 spata. Punctul B cste plasat in apropiere de pozitia 3. in avans I3 sau in
intarziere B', care dutoritd legit miscarii. vitezel si acceleratier vitaler permit ca accasta
miscare sa se produca fara perturbar s1 reducand uzura si rupertle de fire accidentale.

In consecinta se recomandd pentru masini de latime mare si turalie mica.
inceperea lansari suveien in punctul B. 1ar pentru masini inguste. de turatie mare. in
punctul B

Unghiul de lansare «; este delimitat pe ciclograma de punctele B st C 51 se
recomanda sa contind punctul mort din spate ( Pms ) cadnd vatala isi schimba sensul de
migcare $1 dd nasterc la forte de inertie ce tind s preseze suveica catre spata §1 si
mareasca stabihitatea miscari.

Pe portiunea CD, suveica este franata in caseta de prinure, care corespunde cu
unghiul de franare «\,de pe diagrama.

Pe portiunea DA suveica este stationara in caseta de primire. In acest timp
intervenind functionarea mecanismelor de sigurantd si control. de schimbare a
casetelor sau de schimbare a canetel, etc., nereprezentate pe ciclograma.

Se pune problema determindrii vitezei cu care suveica patrunde in rost.

In fig. 8.2 se prezinta o diagrama a vitezei suveicii in functie de spatiul parcurs.

Pe portiunea AB, suveica impreuna cu picherul are o miscare accelerata si intra
in rost cu viteza v,.
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Sk s, < 5,
Fig. 8.2

Pe portiunea BC, suveica are o migcare balistica in rost, fiind directionata si in
contact cu patul vatale1, spata, firele de urzeald s1 acrul. Datoritd acestor contacte apar
forte de frecare care-1 micsoreaza viteza. Suveica icse din rost cu viteza v,

Pe portiunea CD, suveica este franata. pana la oprire, prin {randrr si lovin
repetate de peretii casetei de primire.

Pe portiunea BC, se considera migcarea suverct untform intarziati si se poate

determina o viteza medie cu formula

Vined - 2
‘ (8.1)
unde: S~ - spatiul parcurs de suveicd prin rost in mugcire hberii, inm.
t - timpul de miscare al suveicit prin rost. in secunde.
Acest timp se determind cu formula

- 3601; - 6n

unde: (\; - unghiul de rotatie al arborelui principal carc corespunde timpulut de

@60 o (82)

parcurgere a rostului de catre suveicd in grade sexagesimalce.
n - turatia arborelui principal, in rotatii pe minut.

Viteza medie este

S

, 0S,n 3
Vmed = —;5- = = -t (83 )

Viteza medie a miscarii uniform intarziate poatc fi determinatd 1 dupa formula
v, +V,
1 2
= . (84)
2

92

BUPT



unde: v, - viteza suveicii la inceputul miscan sale in rost, in m/s;
v, -viteza suveicit la sfarsitul miscani sale libere prin rost, in m/s.
Viteza v, se obtine inlocuind in formula ( 8.4 ) valoare lui v,y din formula ( 8.3 ).

128
v, =2v, —v, =20y (8.5)
aQ,
Pe de alta parte
—v —at=y — 2%
vV, =V, —at = v, (8.6)
on
unde a - acceleratia suveicii in m/s’.
Din ecuatiile (8.5)51(8.6)se obuine vy,
6S.n ¢
v, :_,v,.,‘,‘,_ég,_!_ (8.7)
“ 12n

Pentru determinarca acceleratier suveicii, se face un studiu dinamic al miscans
acesteia.

Centrul de greutate al suveicit cste considerat ca ongmea sisteinulur do
coordonate Oxyz.

La miscarea liberd prin rost asupra suveici actionctzi wmatoarcle tori
( e 83)

G - forta de greutate a suverct yi 1 cancter.

Q, - componenta normald a forie demertie @ suAvCIGI Ionuscarea o e

j 5]

fransport.

Q, - componenta tangentiala a forter de mertie a suveienr in nisearea @ de
transport:

F - forta de frecare a suveicii de firele de urzeala. re/ultatd din cauza mning
de transport:

F, - forta de frecare a suveicii cu fircle de urzeala dmn cavza migearn relative.

F, - forta de frecare a suveicii cu spata.

N, - reactiunea patului vatalct:

N, . reactiunea spetei;

T - forta de inertie a suveicii in miscarea relativa.

Marimile fortelor sunt:
G=mg, F=Ny =Ny F.=Ny Q. mu R

Ql:mR—d-(o, T =ma. ({3.8)

In aceste relati,
m este masa suveicil impreuna cu cancta.

g - acceleratia gravitationala;
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/L - coeficientul de frecare dintre suveica si firele de urzeala, pe directie
longitudinal;

/4 - coeficientul de frecare intre suveicd si firele de urzeald pe directie
transversal;

/42 - coeficientul de frecare intre suveica si spatd;

% - viteza unghiulari a vatalet;

R - raza de rotatie a centrului de greutate al suveicii in miscarea ei de transport.

Aplicand principiul lui d'Alembert s1 proiectand fortele pe axele sistemului de
coordonate Ox, Oy si Oz obtinem

N,+F-Q, =0
T-F~-F =0 (8.9)
N,+Q, -G =0.

Deoarece in perioada de miscare a suveici deplasarea vatalel este neinsemnata
se poate considera ca - = 0. Prin urmare forta centrifugd a suveicu va fi egald cu
Zero.

Q. =vr: v
= \
N .
04 B
|
N, T ¢ A O A
\ <« <« -— R ——— » >-1
- - -« -
A L v
/ RUAL -
>
~ R

t
Gz

[02)

d

Sistemul ( 8.9 ) devine

N, =-F+Q,
T=F +F ( 8.10)
N, =-Q,+G.

Din sistemul ( 8.10 ) se determina marimeca fortei T.

T =Gy, +Q,1, £Gup,. (8.11)
In ecuatia ( 8.11). semnul + se 1a pentru deplasarea vatalei spre punctul mort

din spate, iar semnul ~ pentru deplasarea vataler spre punctul mort din fata.
Inlocuind marimea fortelor care itra in aceastd ecuatie. obtinem mirimea

acceleratiel a,
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do
a:gﬂl'*'PzRa‘igPHz : (8.12)

Valorile coeficientilor de frecare sunt:
[1=03-04;
J4H.=0,4-0)5;
JL2=0,25.

Se observa ca valoarea acceleratier suveicii este influentata de coeficientin de
frecare dintre corpul suveicii cu spata si firele de urzeala si de aspectele constructive si
cinematice ale vatalei concretizate prin R g1 d</dt.

Stabilitatea suveicii in zbor se poate asigura prnin valorn minime ale
coeficientilor de frecare, obtinuti prin operatiile de incleiere §i ceruire ale firelor de
urzeald, prin folosirea unor spete fara aspentafi st denivelan $1 inlaturarea rugozitatilor
de pe patul vatalei.

Daca suveica este stationara pe patul vatalel reactiunea normala N si reactiunea
N, se considera uniform distribuite ( sub forma de dreptunghi ). In miscarea relativa a
suveici in rost fortele de frecare I, din partea patulur vataler $1 F, din partea speter
sunt excentrice in raporn cu centrul de ereutate O al suveicii si provoaci un moment de

rotire
MocEb st Me T ( $.13)

unde 2b. 2a suni maltimea $1 Linmea siavercn.
Aceste momente sunt mflucntate de dimensiumle constructive ale —wvcrcir s

schimba caracterul de distnbutic a4l rcactiundor asa cun se prezintda in i X 3 ) 4
fig. (8.4b ).

» <
; |
4
, S~

Fig 8.4a Fig 8.4b

In acest caz reactiunile nu mai actioneaza in centrul de greutate. ci la o distanta

1), respectiv 1,.
Caracterul noii distributit provoaca o uzurd neuniforina a suveicilor ( varfurile

se uzeaza mai repede decat mijlocul ).
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Miscarea suveicii prin rost are loc in conditii dinamice §1 cinematice
complicate. In insusi principiul de miscare libera a suveicii se afla posibilititile de a nu
respecta conditiile desfasurarii normale ale acestui proces.

Un alt element perturbator al migcarii suveicii prin rost este tensiunea firulur de
batatura.

Tensiunea firului de bataturd are o marime neinsemnatid in timpul lucrului
normal, ea nu influenteaza in mod esential miscarea suveicii. Totusi cand firul de
bataturd cu care se lucreaza are o rezistentd mai mare el poate sa abatd migcarea
suveicii s1 chiar provoaca iegirea acesteia din rost provocand accidente.

Pentru marrea sigurante1 migcarit suveicii in timpul traversarit rostului, aceste
probleme tehnologice au fost rezolvate prin soluti constructive ale mccanismului vatala.

De exemplu, la masina de tesut A 100, patul vatalel se exccuta curbat, sageata
la myjlocul vitalei fiind de 25 mm ( fig. 8.5a ). Peretit din spate a1 casetelor trebuie
astfel fixati, ca impreuna cu spata, sa se deplaseze dupa o curba lina ( fig. 8.5b ).
Pozitia liniei posterioare a patului vatalei pe care se fixeazd spata, fatd de peretele
posterior al barei de metal este indicata in fig. 8 Sc.

In fond, miscarea suveicii intr-un razboi de tesut obisnuit, cste un proces dintre
cele mai complicate, greu de reglat s1 care sc abate foarte des de la normal. Punerea I»
punct a mecanismulul de lansare a suveicn face necesar ca personalul care deserveste
masina de tesut sd aibe o formare in domeniu st o bogata experienia.

Fig. 8.5b
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8.2. Calculul torsorului de inertie

Calculul dinamic al vataler presupune determinarea reactiunilor din articulatii.
Pentru aceasta este necesar sd se determine torsorul fortelor de inertie.

Torsorul fortelor de mertie este format din rezultanta fortelor de mertie R, si
momentul rezultant al fortelor de mertie M, care au expresiile

R, =-H (8.14)

M, =K (3.1%)
In acesie relatii. H si Ksunt impulsul si momentul cinetic. calculate fata de un
punct fix sau {atd de contrul de greutate.
[Impulsui i1 se calculearza cu relatia
H=nm.. (8.16 )
In care m esic masa corpulut g1 v viteza centrului de greutate al solidulun,
Momentul cinetic pentru un rigid in muscare de rotatie cu axa fixa are expresia

K., == ot=J_ o]+ ok (8.17)

unde | J  sunt momente de mertie centrifugale. J este momentul de inertie

axial 1 » este viteza unghiulard a solidulut in jurul axei fixe de rotatic.

Vitala poate f1 tratatd ca un corp ce se roteste in jurul unei axe fixe determinata
de articulatile O, si O; dintre picioare si batiu.

Pentru studiul miscéri se atageaza vatalei un sistem mobil de coordonate Oxyz.

Planul de simetrie normal pe axa fixd de rotatic Oxy este luat ca plan de
referintd, punctul O fiind pe axa de rotatie Oz. Mar mult. se alege axa Ox incat si
treaca prin centrul de greutate G al vatalei ( fig. 8.6 ).
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1o 8.6

Deoarece vatala poate fi consideratd aproximativ situatd in planul Oxz. rezuiia
cd momentul de inertic centrifugal Jy; cste nul (Jyz=0) Do asemenea datoria
simetriel se poate considera st momentul de inertie centrifugal Iy, rul (Jxz= 0).

Particularizand relatile (.14 ). ( 8.1 ).(8.16 ) 51 ( 8.17) pentru vatala. torsorul
de reducere al fortelor de mertie in O este format din rezultanta

{ : T o
Rl:m.\'_l(sw'l~s_1) (o 18)

st momentul rezultant
M, =—J k. (8.19)

Pentru modelul mecanismului vatali cu bield normald s-au determinat in
subcapitolul 5.1. vitezele s1 acceleratiife punctulur C apartinand vataler.

Inlocuind in relatule (8.18) si (8.19) valorile numerice J, =275 kgw'.
m = 70 kg, x6=0,52 m, s-au determinat cu ajutorul unui program de calcul tabelar
Excel Microsoft '97, elementele torsorului fortelor de inertie in raport cu punctul O.

Valorile acestuia sunt prezentate in tabelul 8.1

. ‘ L Tabel 8.1
Q \4 a W | 5 R, M;
) mm/s mm/s’ rad/s ’l rad/s? N Nm
0 0 29398 | 0,000 | 41,640 | 1515704 | 1.145,106 |
20 479 27190 | 0678 | 38973 | 1418719 | 1.071.759
40 878 19993 | 1244 | 29865 | 1088554 | 821296 |
60 1.127 9.797 1,596 | 16425 | 605,022 | 451,687 |
80 1.198 2222 1.697 6,027 | 243125 | 165735 |
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v - viteza punctulur C apartimand vatalei:

a - acccleratia punctulur C apartinand vataler.

- vitera unghrulard a praorulun vataler:

> - acceleratia unghialara o piciorulun vatalern;

o \Y% a w & R; M;
©) mm/s mm/s’ rad/s rad/s? N Nm
100 | 1.109 9.420 1,571 15810 | 582,460 | 434,782
120 906 14720 | 1,283 | 22,497 821,070 | 618,659
140 633 17689 | 0897 | 25859 | 941,727 | 711,126
160 325 19206 | 0460 | 27,416 | 997968 | 753.937
180 2 19.867 | 0003 | 28,140 | 1.024.305 | 773,856
200 332 19700 | 0470 | 28125 | 1.023,775 | 773,433
220 650 18.184 | 0921 26,604 968,878 | 731611
240 926 14580 | 1312 | 22372 816,741 | 615227
260 1.120 8.475 1,586 14,521 536,441 | 399,325
280 1.190 2.024 1,686 5.708 232,084 | 156,968
300 1104 | 10188 | 1,564 16,876 620,697 | 464,087
320 857 193999 | 1214 | 276,260 | 10.055,993 | 7.597.140
340 471 26410 | 0667 | 3785 | 1 377,945 | 1040958 |

in 1abel. <-a notat cu

QO unghiul de rotatic al arborelui principal:

R;- mdrimea rezultantei fortelor de mertie calculate fata de punctul O:

N, -
punctul O.

mdrimea momentului rezultant fortelor de inertie calculate fatia de

Pentru modelul mecanismului vatala cu bicla scurtd, s-au determinat in
subcapitolul 5.2 vitezele si acceleratiile punctului E apartinand vitalei. In acelasi mod
ca pentru vatala cu bield normald s-au determinat elementele torsorului fortelor de
nertie, care sunt prezentate in tabelul 8.2.

99

BUPT



Tabel 8.2

o v a w £ R; M;
) mm/s mm/s’ rad/s rad/s’ N Nm
0 0 37.852 0,000 58234 | 2.119,712 | 1.601,431 |
20 620 35.484 0,954 55,501 | 2.020,493 | 1.526,266
40 1.149 27.137 1,768 44,874 | 1.637,368 | 1.234,034
60 1.498 14.674 2,305 27.887 | 1.033,320 | 766,883
80 1611 4.084 2,478 12,426 | 504551 | 341,711
100 | 1.473 15.579 2.266 29.103 | 1.075,721 | 800,337 |
130 | 1.130 25.035 1,738 41,538 | 1,515,967 | 1.142,285
140 690 27.966 1,062 44,151 | 1,607,637 | 1214,166 |
160 225 26.021 0,346 40,152 | 1.461,544 | 1.104.184 |
180 179 42.056 0,275 64.777 | 2357898 | 1781378 |
200 528 19.552 0,812 30,740 | 1.119,188 | 845346 |
220 834 17.221 1283 | 28,140 | 1.026052 | 773.851 |
240 | 1.100 14.625 1692 | 25364 | 929113 | 697.507
260 | 1307 | 10254 | 2011 19819 | 736,256 | S45.01)
280 | 1.411 3.594 2171 10241 | 410357 | 281.640
300 | 1349 | 10182 | 2.0°F . 19971 | 13689 | 51922
320 | 1076 | 22910 | 1633 0 37986 | 1386300 | 1044627
340 602 | 33.302 0,926 52,092 896.392 | 1.432.519

Din compararca valorilor fortelor de mertic pentru cele doud cazuri sc obseri
valorile mult mai mari ale fortelor de inertic pentru cazul vatalei cu biela scurti fapt cc
confirma folosirea acestora la masinile de {csut pentru tesaturi din fire tip lana.

8.3. Determinarea centrului de percutie pentru eliminarca
socului dintre vatala si material.

In vederea realizarii elementului de tesdturd, nmportantd deosebita prezinta
indesarea firului de batiturd. Datoritd insa contactului dintre gura tesdturi §i spatd
apare un soc, durata contactului fiind extrem de scurta. De fapt se poate presupune cd
apar ciocnirii produse de actiunea tesaturi asupra vitalei, care este un corp cu axa f{ixd
[20],[43]

Aceste ciocniri au un efect asupra articulatilor vatalei care conduc la socurn si
vibratil.

De acea la realizarea indesarii este nccesar ca reactiunile din articulatii sa fie cat
mai mici. Este situatia cunoscutd a centrului de percutie in cazul corpului cu axi

fixa[ 62 ]
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Pentru analiza efectului interactiunii dintre gura tesdturii §1 spatd asupra
functionarii vitalei, s-a adoptat un model care permite stabilirea principalelor concluzii
privind comportarea dinamica a vatale1. S-a asimilat vatala cu un pendul fizic

Asupra vitalei actioneaza forte in general variabile ca de exemplu forte datorate
rezistentei tesaturii, greutatea, reactiunile din articulatile cu sistemul de antrenare 1 cu
fundatia, etc.

Importantd prezintd insd numai forta datoratd actiunii dintre gura tesaturii §i
spata care este o fortd tehnologicd ce actioneazd periodic $1 numar in vecindtatea
pozitiel extreme din fata a vatale1 unde are intensitate maxima. Presupunand ca urzeala
este asezata orizontal forta de interactiune va fi aproximativ tot orizontala. Astfel se
poate aprecia cd reactiunile dinamice in articulatille de la picioarele vatalei sunt
determinate numai de aceste forte. In particular daca fortele datorate tesaturii pot fi
echilibrate de rezultanta fortelor de inertie, aceste reactiuni sunt neglijabile.

Ciocnint mai pot sa apara la functionarea defectuoasa a masinii de tesut. Daca
suvelca in migcare balistica rimane in rost fard sa poata intra in casetd, masina trebuie
oprita pentru a preveni ruperea in masa a firelor. Masina este opritd brusc cu ajutorul
tampoanelor de care se ciocneste vatala. Dispozitivele de sigurantd trineaza brusc
migcarea vatalel, prin tampoanele de pe vatala si batiu. Studiul efectelor produse se
poate obtine la fel ca $1 in cazul anterior. numar ¢ rezultatele nu pot fi simultan
indephnite.

Pentru a determina torsorul minimal al fortclor de ertie se calculeaza produsul
scalar dintic rezultanta fortelor de mnertie R, st momentul fortelor de mcriie .\d'll:

Din cpalitatea evidenta R - M, = 0. se deduce ¢a fortele de inertic se redue la o
rezultanta unicd aplicatd in punctul A de pe axa de <tmetrne Ox.

Tmand seama ¢d in acest casz de reducere esie valabila relata

T.xR =M,

se deduce
J

N, T
nx, (821

Dar aceasta relatie arata cd xA trebuie sa fie chiar lungimea pendulului
matematic sincron cu pendulul fizic corespunzator vatalei.

In pozitia extrema din fata, forta de rezistenta F datorata tesaturii este insa
dirijata tot perpendicular pe planul vitalei. Daca aceasta forta se aplica chiar in punctul
A de aplicatie al rezultanter fortelor de inertie, acestea sunt opuse si ca urmare
reactiunile din articulatiile de la picioarele vatalei se reduc.

De fapt punctul A este chiar centrul de percutic pentru vatala considerata fara
alte legdturi st supusd unei percutii. In consecinta pozitia punctulut A data de relatia
( 8.21) va prim1 denumirca de centrul de percutic al vatalei.
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8.4. Variatia pozitiei centrului de percutie

Conditia stabilitd pentru centrul de percutie nu poate fi intotdeauna realizata.
Este necesar sa se aducd modificari in constructia vatalei. Dintre modificarile posibile

cea mai simpla este de a completa vétala cu o masa concentrata.
Masa suplimentara m' sub forma de bara, se fixeaza in planul vitalei cu axa de

rotatie la distanta #' ( fig. 8.7).

A J
H I8l .
H ":i /v: /_‘m
] ' P //",),/
] =
= i e o
/,./‘”:\i B ////,{’ ,~%f:" ~7 T r[
e P = PR ‘ T T R
s | N w
" _ - /"/' i F f H lv // B - i g ],!
] L e : i
;-‘/"/4 7 | ‘:’ N !
— a1 o < 1
Z N~ b ~ '
| -
] 1’ -
i ' .
Fie.8.7b

tie.8.7a

Folosind formula ( 8.21 ) noul cenfru e percutie A" al vataler va 11 dat de relitig
J o +m'
N, = e (8.22)
mx, +m'
In situatia ca trebuie ridicat centrul de percutie pentru a {1 in dreptul fortei data
de tesdtura, este necesar sa fie satisfacuta conditia
Xa 2% (8.23)
[negalitatea ( 8.23 ) conform relatilor ( 8.21 ) 51 ( 8.22 ). conduce la conditia

[_" > -4
mx .

sau
> x4 (8.24)

Prin urmare masa suplimentara trebuie sia fie sitvatd deasupra centrului de
percutie pentru ca accsta sa urce. Analog se deduce ca masa suplimentard asezatd sub

centrul de percutie face ca acesta sa coboare.

Introducerea unei mase concentrate face ca centrul de percutie sa ocupe diferite
pozitii. Studiul variatiei centrulut de percutie, functie de distanta masei suplimentare

pani la axa, permite stabilirca exactd a pozitiel masei.
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Din ecuatia ( 8.22 ) se deduce ci pentru determinarea pozitiei noului centru de
percutie este necesard cunoasterea masei m' sau a distantei e'. Deoarece vatala, din
punct de vedere constructiv are o anumitd lungime, pentru determinarea masel m',
considerdm lungimea /' cunoscutd. Masa m' se determina cu ajutorul relatiei ( 8.23 )

. J,—x,x,m
m=-—*—2°_—
r(x,=#) (8.25)
Pentru datele J, =275 kgmz, m=70kg x ¢=0,52m, X,=0,78m,1'=0,85m
se obtine m' = 14,99 kg.
Cu o masd suplimentara m', determinatd si situatd pe capacul vitaler se
determina variatia pozitiei centrului de percutie x'A in functie de axa fixa de rotatie.
Se presupune ca masa suplimentara m' este introdusd in planul vataler la
distanta ¢ de la axa fixa de rotatie.

Pozitia centrului de percutie va fi datd de relatia
\ = ——'—’——dl—:
mx, +m'g ( 8.26)
Trebute studiatd vanatia coordonatei xA' a centrulul de percutic functie de
distanta & la care se adaugad masa suplimentara.

Derivata in raport cu distanta ¢ a relatier ( 8.206 ) este

Pdx, m'& +2mx S-J,
m' dz _ (mx  +m'E) (8.07)
Numaratorul dervater (8.27) este un timom de gradul dor in raport cu
variabila  Din anularea numaratorului. adica
m'z24i 2mxGz-lz -0, (8.28)

rezultd radacmile
—mx, Fymox;, +m'l

m' (8.29)
cdrora le corespund centrele de percutie A'y s1 A" aflate la distante extreme fata de

[

axa fixa de rotatie.
Variatia lui x'A functic de ¢ poate fi urmarnita din tabelul urmator.

< —0 <1 0 (2 +oo
dx . m' X, 1
B ] + 0 - et —~ 0 + I
dg mx, )
XA' —on A XA'l N XA' N XA A 1o

Dupa cum se constata pentru coordonata ¢ ( masa suplimentara situatd sub axa
fixa ) va corespunde punctului A'f aflat la distanta minima de axa.
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De asemenea, pentru coordonata ¢, ( masa suplimentara situatd deasupra axei
fixe ) va corespunde punctului A" aflat la distanta maxima fata de axa.

In consecint3, indiferent de pozitia masei suplimentare centrul de percutie se va
afla intre pozitiile extreme A'] s1 A'2.

Pentru exemplul numeric dat inainte se afla ¢ ;= 5,206 m 1 ¢2=10,352 m, la
care corespund valorile xx, = -10,411 m si x4, = 0,704 m. Valoarea corespunzand
raddcinii pozitive este importanta, deoarece radacina negativa nu poate fi rcalizata

practic.
Graficul functiei este dat in fig. 8.8.
Functia admite o asimptota verticala pentru

m (8.30)
In grafic curba 1 corespunde unct mase suplimentare m' = 15 kg s1 curba 2

corespunde unei mase suplimentare m' - 50 Kg.
Se observa ca cu cat masa suplimentard este mat mare asimptota se apropie de

axa Ox, valoarea lui ¢»si valoarea x-.

*A' 1
9~
gt
7»_
6»-
5F
LE
3t
2+
1F
0 JE ! , L P R S
-3 -17 -04 09 22 35 48 61 74 87 WO
curba 1 |
-------- curba 2

1. 8.8
Pentru a obfine poziia centrulut de percutie la nivelul ansamblului urzeala
tesatura, este mult mati eficient sa se pund masa suplimentara mai mare sub axa {ixa a
vittaler 1ar masa suplimentara micd deasupra axcr de rotatic a \italei

Concluzii

In functionarea vatalei apar situatii speciale asimilabile ciocnirilor. Aceasta au
Jloc in pozitia extrema din fatd la contactul dintre gura tesaturii si spatd, precum si in
situatii critice ce necesitd oprirea masinii cu ajutorul tampoanclor.
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Efectele ciocnirilor pot fi diminuate prin aplicarea loviturii tesaturii asupra
spatei chiar in punctul de aplicatie al rezultantei fortelor de inertie. Este cazul cunoscut
al centrului de percutie ce permite eliminarea reactiunilor din articulatiile axei fixe.

Introducerea unei mase suplimentare in planul vataler modificd pozitia centrului
de percutie s1 permite stabilirea constructiva a masinii fard efecte percutante.

Analiza variatier pozitier centrului de percutie in functie de pozitia masei
suplimentare constituie baza alegerii variantei potrivite de eliminare a efectelor
ciocnini. Prin delimitarea pozitillor centrului de percutie este posibila alegerea
variantei optime de completare a vitalel cu masa suplimentara.

Toate rezultatele obtinute pot fi aplicate vatalelor din constructia masinilor de
tesut care in multe cazuri nu respecta conditiile de realizare a centrulur de percutie.
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Capitolul 9
DETERMINARI EXPERIMENTALE

9.1. Calculul nivelurilor acustice

Intr-o tesatorie sunt mai multe surse de zgomot 1 in acest caz trebute determinat
nivelul total.
"Daca nivelul acustic al sursei i este 1. pe scara logaritmica, atunci conform
definitier se poate scrie
L; '-*lOlgzl‘ ¢ 9.1)
unde I este mmtensitatea acustica @ surset. 1ar Iy mtensiiatea acustica de refernnta.
Tinand seama ca 1 acelast ttimp sunt mar multe surse de mtensitdtt I; (1-1.2. n)cu
ninelurl acustice [, mtensitated acusticd totald este
il
| = S‘ I, (9.2
=
st conform formuler (9.1 )

[ " [
DM A
1=1

0
Deoarece mivelul acustic total se defineste tot cu ajutorul formuler (9.1) se
poate scrie

|
L=10lg - (9.1)

. . .o .. _}0 M
I, - este intensitatea acustica de referinta si are valoarea 10 7'~ w/m”.
Calculul se poate face si prin inlocuire

n

L-10teS 10" (93)
g2, (

i =1
Prin urmare in cazul actionari simultane a mar multor surse de zgomot.
detenmminarea mivelului total se face prin adunarea energetica a mivelunlor

corespunzatoare fiecarei surse folosind formula ( 9.3 ).

Calculul nivelulur total se poate face i cu ajutorul unei nomograme care
simplifica operatia [ 6 ].
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De asemenea pentru mai multe surse se defineste si nivelul acustic mediu ce
corespunde intensitafii acustice medii. Deoarece intensitatea medie a n surse de
intensitdti I; ( i=1,2,...,n ) este data prin media aritmetica

n
Im:—ZIi, (94)
L
conform formulei ( 9.1 ) se deduce

L= lOlg(—l»iIO””“) (9.5)
n =1

Daca existd o singura sursd de zgomot care are o intensitate variabila in timp,
atunci pentru caracterizarea ei se defineste nivelul acustic echivalent. Acesta
corespunde unel intensitat echivalente care ar fi constanta pe tot intervaiui considerat.

Tinand seama ca intensitatea I apare pe intervalul dt, intensitatea echrvalenta va
fi

oy =~ [ 1d (9.
wh"T_” t 4))
T fiind timpul total. Dar pe baza formulei { 9 1) se deduce
|, h I el RIREENE!
who 0 ( d
I, TJ.“ v l

st deci

ot i ; -
N (VA LA "()dle P07

woh 1

Dm relaia ( 9.7 ) se observa ca pentin determimarea nivetulu echivalent 1,
este necesar sa se cunoascad mvelul Ly oty calculul se pedic face cu tormula
( 9.7 ) sau cu ajutorul aparatulur de maswra e mdicd automat novelul eohivalent ¢ de
excmplu inregistratorul statistic de zgomot RO 324 produs de Reticr Electronie Instomn
- Germania ).

9.2. Efectele nocive ale zgomotului si vibratiilor existente in
industria textild si normarea lor.

Zgomotul si vibratitle existente in industria textila au actiune daundtoare asupra
organului auditiv, asupra diferitelor organe §1 aparate ale corpulur.  reduc
productivitatea muncii $i inteligibilitatea vorbirii. In acest tel se produce o pierdere a
sensibilitdfii acustice mergand pand la surditate, cregte tensiunca arteriala, scade
agerimea vederii, se schimba nitmul respiraticl, slabesc atentia g1 reactitle psihice
[85].1861,[87]

Pericolele de accidente cresc deoarece se reduce posibilitatea de semmalizare
acustici, a orlentarii muncitorilor dupd diferite zgomote caractenstice si se reduce
inteligibilitatea vorbirii la locul de munca. Dupa 4 ore de munci in mediu zgomotos
randamentul muncitorilor se reduce cu 33 %o
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In scopul evitdrii influentei nocive a zgomotului §i wvibratilor asupra
organismului uman a fost necesara stabilirea unor niveluri limitad a caror depésire nu
este permisd. Pe plan mondial aceastd problema complexa este rezolvata in mod in
diferite tari asa cum rezulta din tabelul 9.1. [ 95 ].

Aspecte ale legislatiel in privinta zgomotului inregistrate in diverse tari Tabel 9.1
. | Limita
T Lcen Ratad Limite pentru | ;s pentru |superioard
[ara 8-ore producere sau . !
(legislatie ) | rata de d.e control HlOﬂltOl’l? arca . pentru
’ schimb - : ascultari | nivelul
expunere administrativ ! :
Australia 85 dB 3dB 85 dBA 85dBA | 140dB
( difera dupa
state ) - o varl
Brazilia 85 dB 5dB 90 dBA FFaia 85dBA 1 130dB
expunere >115 - ovarf
dB daca nu este
| . _protectic Lo ]
Canada 87dB | 3dB 87 dB C 84.dBA
( federala ) 90dB | 5dB 90 dBA - 85dbA (a) 110 dB
- (ON.PQ,NB) | 85dB | 5dB 85 dBBA Vil g
; (Alta. NS.\FF) 90dB i 3dB 90 dB A |
Z‘ (BC) o - o
. China 70-90 | 3dB TS dBA
S B |- B O S
| Finlanda | 85dB | 3dB ;  83dB o
- Frana(b) | 85dB | 3dB | 90dBA sau 140 85.dby 1SUBA
| ‘ .1 dByar o L
Germania | 85dB | 3dB | 90 dBA 85 db\ 140 dBA |
(b), (¢) ] T . e ;
Ungaria 85 dB 3di3 90 dBA | 125 dBA |
sau 140 |
e T ;4B varf
Israel 85dB | 5dB ‘ 115 dBA
sau 140
] oo : dBvarf
Italia 85 dB 3 dB 90 dBA 85 dB 140 dB
TR B art
Olanda 30dB | 3dB | 85 dBA 854D 140 dB
b Al
Noua Zeelanda | 85 dB 3dB 85 dBA | 115 dbA
+ 3 dB rata de I lent sau
schimb . 140dB
S T S |+
| Norvegia | 85dB | 3dB ek 30dBA§ 110dBA
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(c)

Lacch . Limite pentru . Lm.utav
Tara R-ore Rata d le{ta pentru |superioara
L 1o y de producere sau monitorizarea entru
(legislatie ) | ratad de : control < P
schimb . : ascultani nivelul
expunere administrativ :
sunetulul
Spania 85 dB 3dB 90 dBA 80 dBA 140 dB
_ - . varf |
Suedia 85 dB 3dB 90 dBA 80 dBA 115 dBA
Ny ” 140 dBC
Regatul Unit | 85dB | 3dB 90 dBA 85 dBA ]
USA (d) 90 dB 5dB | 90 dBA darnicio 85 dBA 140 dB
(TWA) expunere > 115 varf
USA (Armata 84 dB 3dB dBA 85 dBA sau 115
s1 aviatia) dBA
140 dB
* i L varf |
! Se recomanda | 85dB 3dB Utilizarea 1.2 masurare | 140 dB
masinilor cele i la | varf
. muai linistitesi | intervale |
. absorbtic in hala © dupa accea |
 lu locurile de [ |
- muncd L ‘

O «itnatic mai complend oste simphficata pentru a fi muodo-s i
tabel

Aceste  tan  necesttd
masinilor celor mar putm zgomotoase. acolo unde este vanonal
posibil, si reducerea reflectarn zgomotulur in cladire. mdiferent de

declararca zgometulut  masinin, utili ared

sunct sau de mivelul de expunere
Expunerea la zgomot consti din Ly, $1 ajustint pentru caracterul tonal
si {ara impulsuri.

TWA este Time Weighted Avcrage ( Timp de Supraveghere Mediu ),
Reglementarile in USA sunt neobisnuit de complexe din cauzd ¢a sunt utihzate pentru
a masura diferite praguri, pentru a imfia inrcgistrarea programata (85 dBA ).
monitorizarea expunerii la zgomot (80 dBA). $1 masuri de reducere a zgomotulu
(90 dB ), fiecare folosind o rata de schimb de 5 dB3.

Limitele admise de zgomot §i vibratii sunt stabihte in functie de doua obicctive:
asigurarea protectiei sub raportul efectelor locale si asigurarea protectier sub raportul

efectelor generale.

in scopul evitdrii influentei nocive a zgomotulut §1 vibratilor asupra
organismului uman a fost necesara stabilirea unor nivelun lixrjité a caror depasire nu
este permisi prin normele de medicina muncii. Pentru asigurarea protectier sub
raportul efectelor locale, limita maxima admisd pentru zgqmo}ul de la locunle de
munci cu solicitare normala a atentiei este de 90 dB ( A) mvel acustic_continuu
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echivalent pe saptamana, conform Art. 44 din “Normativul Republican de Protectie a
Muncit”, publicat in “Monitorul Oficial al Romaniei”, partea I, Nr. 60 bis din 26
martie 1996.

Acesta se determina cu relatia

in care E; sunt indicii partiali de expunere la zgomot care au expresia
E, = 2ottt
48 , (9.9)
unde L; este nivelul acustic in dB ( A ) al clasei de zgomot i,

At durata saptamanala ( minute sau ore ) a claseir de zgomeot.

Cand nivelul zgomotului se pastreaza acelast pe toatd durata siptamann atunci
acesta este egal valoric cu nivelul zgomotului continuu echivalent.

Pentru normarea zgomotulur Organizatia Intemationala d¢  Standardizare
recomanda utilizarea familier de curbe de zgomot Cz { 32 ], [ 43 |

Pentru pastrarea auzulut se recomandi ca zgomotul de banda largd carce
actioneaza continuu 3 ore $i mai mult pe z1 sa nu depdseasca curba de ~gomot Cz 85 1a
frecventele de 500, 1000 s1 2000 Hz Pentru evitarca cfectulur de jena 1 de interferare
a atentiei. nivelul zgomotului nu trebuie sd depascasca valonle corespunzatoare curbe
de zgomot Cz 75

De asemenea conforny Normclor republicane de protectia —oonen. fimatele
admise pentru marimile caracteristice ale vibratidor cacceleratie, vites s doplasare) din
diferite locuri de munca in funcue de freeventd sunt rustrate prin cuibe e din figs 9.1
Curbele 1. 111 s1 V reprezinti curbele limitd adnitse 1o care duraty de oxpunere i
vibratii cste de scurtd durata (circa 10-13% dm programul de lucva siine) wr curbele
I LV si V] sunt curbele hmita admise in cazul in care durata de supuncere la vibratn
este continua. pana la intregul program de lucru zilnie

9.3. Metode de reducere a zgomotului si vibratitlor

Zgomotul, vibratiile $i durata de reverberatic in tesatoru pot fi reduse prin
diferite procedee. Dintre acestea trebuie aplicate acelea care si nuy mcemoderse
activitatea muncitorilor in timpul lucrulul. sunt mai usor de realizat. mar cficiente §t nu
sunt costisitoare.

In acest sens se pot aplica masuri de reduccre a zgomotulut fa swisa, inltocuind
razboaiele de tesut clasice cu magini de tesut fara suveica care au o {unctionare mult
mai silentioasa. Astfel, tesdtoriile pot fi utilate cu magini de tesut ncevsiventionale. 1
care inserarea firului de batatura se face cu jet de apa, jet de aer. tije nigide sau
flexibile, etc.

La masinile de tesut existente este necesard inlocuirea  pieselor g
subansamblelor care reprezinta surse de zgomot cu alte piese §i mecanisme mai
silentioase. De exemplu, pentru a micgora mivelul de vibratii al sabier pentru lansarea
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suveicii $i pentru a impiedeca radiatia ei sonord se acoperi sabia cu un strat de vopsea
antifonicd cu grosimea de 2-3 mm. Pentru a combate zgomotul care ia nastere ca

urmare a impactului dintre picher $1 suveica se fixeaza in picher un dop din matenal
antigoc rezistent la uzura [ 38 |.
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Radiatia zgomotului de catre peretii si tavanul halelor poate fi redusa aplicand
pe acestia un tratament acustic care se realizeaza printr-o captuseala fonoabsorbanta
din saltele de vatd minerala centrifugald in grosime de 50 mm, amplasata la 20 mm
fata de pereti si plafon. Aceste saltele de vata minerala se acopera cu un tifon din fibre
poliamidice s1 tabld inoxidabild nervurata si perforata in proportie de 18%, la pereti
péand la 3m inaltime, iar restul peretilor si plafonului cu tabla perforata [ 77 .

Atenuarea zgomotului se poate obtine si1 prin utilizarea carcasclor s1 a ecranelor
fonoizolante si fonoabsorbante. Acestea trebuie amplasate in asa fel incat si nu
stinghereasca activitatea muncitorului in timpul procesului de productie, 1a cele doua
extremitatl ale razboaielor.

Masinile de tesut se¢ pot monta pe reazcme vibroizolante, fapt ce contribuce la
reducerea nivelului de vibratii §1 zgomot, asiguri o mai mare precizie in functionarea
acestora si simplifica opecratia de reamplasarc 2 lor in cazul moditicarit procesulu
tehnologic de fabricatie.

De asemenea o reducere a nivelulut de <zomot si vibratn se poate realiza prin
asigurarea unei functionar §1 intretineri corcspui/atoarc a razboaielor de tesut.

Protectia individuala a muncitortlor se ponic face folosind dopurt antifonice sau
casti de protectie care reduc ~gomotul cucca & 12dB3.

9.4. Efectuarea masurartlor

Masurdrile nivelulur de zgomot au fost o cunate in tesatornic Indastnia Lann’
avand in functiune 182 1:i/boaie de tesut neconvenponale (C LB A=t utilats
cu 93 razboaie de tesut S \NL), “Garofita” uiietd cu ST razboyie doresut y la Seatia
pilot a Liceului de Industite Usoard din Tinmyozis

Acestea au fost efcctuate conform St s 7150-77 folosind wnphficatorul de
masurd R F.T. 00017 si inreaistratorul stauste KC 32E Zgomotul @ fost masurar m
locul pe care il ocupd muncitorul in tmpul Tuaulur i preayma risboalur de tosud
microfonul fiind montat la o distanta de 1.5 m de fi sol

Valorile nivelului acustic echivalent obtinute sunt date n tabelul 9.2,

Tabelul 9 >

Tesatoria Ind. Lann Ar-tex ~ Garofita Statra pilot |

i 1
"—' b e |

98.3 |

Lecn dB(A) 109.3 9 96.0

[T S

Valorile nivelului de zgomot corespunzitoare ditenitelor benzi de frecventad sunt
reprezentate in fig.9.2, unde cu 1 s-a notat cuiha "z %35, cu 2 curba corespunzitoary
nivelului de zgomot la tesatoria "Industria {anu” si cu 3 curba corespunzatoare
valorilor masurate la tesatoria "Ar-tex". In fig 93 sunt reprezentate valorile nivelului
acustic echivalent pe intervale de timp existent la tesatoria Garofita ar in fig. 94 Ia
Statia pilot a Liceului de Industrie Usoara Timisoara.
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Urmiérind valorile obtinute se observa ci in toate locurile, unde s-au facut
masurar, mivelul de zgomot admis este depasit.

AL[dB]
120

110 PN\

N

100 1\)</ T 2
— 1 T
90 ~ ) / l¥.

|
80 — N N
\{\i‘-—-—‘
70 S S S S
| F[Hz]
60 ; N
315 63 125 250 500 1000 2000 4000 SO
fie. Q2
Masurarn efectuate la tesatoria GAROGHITTA
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. Masurin efectuate la statia pilot a
Liceului de INDUSTRIE USOARA Timigoara

L[dB]
100

99

98 A

99,5 99,6

974 99
98,7 98,5 98,5

96 -
Ora

95

Fig. 9.4

—~ 1.a S.C. “Pasmatex” S A. Timisoara s-a 1calizat o retchnologizare cu magimi de
tesut neconventionale cu ace “lacob Miller™. do mare produchivitate
Pentru a compara etectele noii dotari privind nivelul de zgenmot s-au - efectuat
masurir in trei hale de preductie cu dotart diterine
- hala | utitati cu masim de teses clasiee {cu sinveres
- hala 2 utilatd cu masini de to-ut neconventienale <uoace JImatex P4
107
~ hala 3 utilma cu masini do iesut necomentionnic cuoaee “lacob

Muiller™.
\asurile au fost cicctuate de asemcnca conform STAS 7130-77 folosind
amplificatorul de maswra R - 1. 00017. Valorle ninvelulur acustic cchnvalent obtinute
sunt date in tabelul 9.5.
Urmarind valorile masurarilor efectuate s¢ obsena i in halcle tyr 2 nnvelul
depaseste nivelul adimis.
Tabelul 9.3,

Hala ] 2
L.,dB(A)| 100,64 946 869

-~
Al

I

Pentru a pune in evidenta influenta dimenstunilor incaperit asupra zgomotului,
pentru sala 2 s - au calculat frecventele proprii. . ale incaper cu relana (9.10).

(9.10)
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$i numarul modurilor de vibratii, N, ale caror frecvente sunt inferioare unei

frecvente date f, cu relatia ( 9.11)

3>

NV s 2 e L (9.11)

3¢ 4c- Sc

In aceste relati:

ny, n,, N, sunt numere intregi; l,, k. 1, sunt dimensiunile incapern: I.. S 1 V
sunt respectiv perimetrul, suprafata s1 volumul incapeni si ¢=340 m/s cste viteza
sunetului 1n aer.

Pentru I, = 25 m, |, =25 m, |, = 5,5 m s-a calculat N, f luand pe rand valorile
500Hz, 1000 Hz, 2000 Hz, 3000 Hz, 4000 Hz. 5000 Hz, 6000 Hz 7000 Hz.
8000 Hz., 9000 Hz. Rezultatele obtinute sunt centralizate in tabelul 9.4.

Tabelul ' 4

{ 500 Hz ] 1000 Hz T__’?_’QQ?‘)EZ: P00 Hz - [4000 1,
N | 48816 | 0.37x 1{0“ 2.97x10° 'f"\-()'\'”’,h_, (1 23.0x10
_f [ 5000Hz j6000H, 7000 H, w0tz 9060 H,
TN a6aa0® 79 5xd0” Tizex1otpwex1n® o 12670500
Concluzii

Din masuritorile efectuate s-a constatat ¢a in toaic intreprindentd in - anle e
tesatorie zgomotele depaseau limitele legale impuse.

La masinile clasice zgomotul mai intens este fi caseta de primire @ =aicien §
este dependent de articolul prelucrat (ordimea de Linsare a suvactdor. siport de
culoare. etc. ). Pentru uniformizarca ntensitatin  sgomotulur seo recominda la
proiectarea articolului ca ordinea de lansaie a suveictlon sd se faca pe i posibil,
alternativa.

Zgomotul depinde in mare misurd de starea de ntretimere a utilajclor i de
calitatea reglajelor mecanismelor.

Stiind ca efectele zgomotului nu sunt consticnuzate mmediat de mmdiniz, cle
avand un efect cumulativ in timp. sc impun fuarea de masurt suplimentaie pentru

imbunatatirea situatiel constatate.

O masura de retehnologizare a fost aplicata la S.C. Pasmantex yi anume
introducerca unor utilaje noi §i performante.

Aceastid actiune a demonstrat insa, ca inlocuirea cchipamentelor vechi cu altele.
de cea mai inalta ’telmologie poate reduce, dar nu climina in totalitate aceste noxe.

De asemenea, s-a constatat ca retehnologizarea numati prin utilizarea de magim
cu turatii mai mari poate sa introduca alte noxe ( vibratn ). a cdror studicre este

necesara.
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In acest caz, o propunere, in vederea reducerii acestor vibratii i zgomotului, ar

fi studierea compartimentarii halelor $i antifonarea in functie de zona de deservire.

In ultima perioada, cand s-au infiintat firme noi, in cladiri de multe ori care nu
au fost proiectate pentru activitati textile, sc¢ impune la acordare avizelor de
functionare, o verificare din punctul de vedere al respectarii nivelului impus prin lege a
zgomotului in aceste amplasamente.
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CONCLUZII FINALE

Lucrarea a fost efectuata pe o perioda indelungata de timp, in care o parte din
elementele luate in considerare la inceput, la noi in tarid. au fost modificate drastic ca
urmare a modificarilor conditiillor economice care au dus la restructuraniic industriel
textile.

Conceputa initial ca o analiza a dialogulu intre conditnle tehnoloeice mmpuse
de cerintele pietelor, moda. modificarea materiilor prime si modificanle utilajelor ca
raspuns la acestea, treptat lucrarca si-a modificat obicctivul adaptandu-~c la noile
cerinte, 1asand in continuare domenu largr de explorare stiranfica.

Tn cadrul tezel sunt tratate atat aspecte teorchve cat siode ordin practe
(masuratori de vibratii). Acolo unde nu s-au putut face seisurdion. partea & oreticd s-a
bazat pe analize virtuale, prin simelatoare realizate 1wt n adrol teze

Lucrarea este structuratd pe capitole astfel

[n aceastd lucrare. in capitolul | se pune in cvrdenta importants mas ri de osut
in realizarea tesdturii crude. Dacd pind i prezent. i Romanui, tesaiorn lancionay
ca unitati independente sau mtegrate filaturdois o wlivnul nmp it Gpase une
presiuni economice pentru restructirarea yi retehnolovisiica unntandor ducand pand la
incetarea activitatii. datorita concurentel internationale 1 <e impune o no vizune i
functionarea acestor unitatl.

Cu toate ca teserea are o productivitate redusd ni comparatie cu gite whnojoau.
aparute in ultima sutd de ani. datorita cermtelor industinior de contectn. Jde moda. ale
altor domenii de utilizare si tinandu-se seama de parcul unag de masimn de tesut clasice
existent ( 60-70 % din totalul mondial al magmilor de tesut), se consideri ¢ acestea
nu pot f1 inlocuite in viitorul apropiat, previzibil.

In capitolul 2, se prezinta un scurt istoric al evolutier magimn de fesut. pentru ¢a
s-a considerat logic ¢ o parte din problemele tehnologice s-au rezolvat wn timp. prin
solutii constructive empirice, aplicate diverselor elemente ale mecamsmelor. verificate
prin practica. la care s-au adaugat mai recent. noile realizani ale ndustrier
constructoare de masinii, c¢ au permis cresterca continud a performaniclor acestor
utilaje.

La ora actuala insd, ca unmare a globalizani pretelor g1 aanfluenter cconomice a
tarilor cu salarii reduse, a inceput sa se solicite de la unlaje. in plus fata de
productivitate si polivalenta ( acoperirea unei gamc sortimentale cat mam mar de
tesdtun ) s1 unele aspecte ecologice. Unul dintre aceste: este reducerea nisclurlor de
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zgomote si vibratii ale magsinilor de tesut si incadrarea functiondrii tesatoriilor in
normele de protectia muncii existente in diverse tari.

In capitolul 3 s-au prezentat principalele surse de vibratii §t zgomote dc la
masina de tesut si unele din efectele lor nocive.

Procesul de tesere, prin modul si conditiile de desfasurare face ca zgomotul sa
nu poatd fi eliminat in tehnologiile actuale. Datorita faptului ca pentru a se putea tese.
ansamblul urzeala-tesaturd trebuie tensionat intr-un domeniu destul de ridicat chiar
daca limitat, firele vascoelastice de urzeala si tesatura se comporta, din cauza frecarnlor
si percutiilor ca nigte corzi vibrante, respectiv ca 0 membrana si transmit o parte din
energie in mediul inconjurator sub forma dc zgomote, afectand operatorti.

La acest fenomen participa in mod deosebit mecanismul de formare a rostulut.
mecanismul de lansare $1 mecanismul vatala.

In continuare lucrarea se ocupi de studiul mecanismului vdrald. Acesta cste
unul din mecamsmele fundamentale al masimulor de tesut. Principalul sau rol este de a
realiza indesarea bataturii din care cauza cste una din sursele mmportante de vibratir 4
zgomote.

Din analiza functionarni masinn s¢ censtatd ¢@ mecanismul vatala joaca un 10l
determinant in realizarca tesaturii s1 impune dect un studiu cinematic st dinamic
aprofundat.

Din acest motiv. in capitolul 4. studnil cmematic al mecanismulur vaals -
facul pe un model al unui mecanism mamycic - piston de tip avial st neaxial Ponsy

modclul mecanismului neaxial s-a desvolut i cadral Tucrany o teone care stabils -t
natwa dezaxialitatii in functic de unghiurilc pe care le tormensi protoral vataler
pozifia extrema din fata. din spate st punctelie fine ale mecanismaiar Acest model caae
util 1 reprezentarea vatalei reale. deoarcee simpdificande imtroduse prinalerores
modclului conduc la abatert nesemnificative

In capitolul 5 la studiul cinematic al vataler, modelat caun mecamsm cu baiw
articulate pentru determinarea distributier du viteze gr accelenatin s-a optat pentu o
metoda grafo-analitica. construindu-sc planul  vitezclor v acceleratlor  prin
intermediul unor programe de proiectare asistatd de caleulater CADdy V.00 g
CADdy V9.00, care permit reprezentarea vectonlor cu o mat mare precizic

In capitolul 6 s-a studiat din punct de vedere cmematic modelul particular al
actionarii vitalei cu excentric. Tinand seama Je¢ extinderea folosir camelor peniiu
aciionarea vitalei s-a stabilit profilul optim al modelulut vitaler acthonata de cama in
fuﬁctie de conditiile de realizare a migcarilor continue. de elimmare a gocunlor yi
vibratilor.

Modelarea virtuali a starii cinematice a functionarn mecanismulut vatala s-a
realizat in cadrul tezeil printr-un program de simulare pe calculator denumit VATAL A
1 1. Acesta a fost scris in Visual Basic 4.0. Prezentarea acestuta se face in capitolul 7.
4 miscarea mecanismului. calculeaza i reprezinta dinanne in

o—

Programul vizualizeaz : | -
timp real orientarile §i marimile vitezelor i acceleratnlor. Sumulatorul serveste in

studiul mecanismului si de asemenca arc un rol didactic deoscbit. Codul sursa al

simulatorului este redat in Anexa.
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In capitolul 8 se studiaza dinamica mecanismului vitald calculandu-se valorile
torsorului fortelor de inertie, utilizindu-se un program tabelar Microsoft Excel '97.

Pentru modelul adoptat se determina centrul de percutie al vatalei ce permite
eliminarea  reactiunilor din articulatiile vitalei datoritd efectului ciocnirilor la
indesarea firului de batatura in gura tesaturii.

in capitolul 9 sunt prezentate rezultatele masuritorilor de zgomote in diferite
intreprinderi din Timigoara si se fac propuneri pentru imbunétatirca situatiei
constatate. Problema zgomotelor este mai complexd pentru cd, in plus fatd de
functionarea, reglarea si intretinerea utilajului, sunt implicate aspecte legate de
acustica spatiilor inchise.

Tindnd seama de complexitatea ardtatd a masinilor de tesut studiul trebuie
extins §1 asupra altor mecanisme stabilindu-se modcle mai exacte in vederea utilizani
mai eficiente a utilajelor existente si a realizarii unor utilaje mai performante.

CONTRIBUTII PERSONALE

Din cadrul lucrani sublinicm urmatoarele contributil personale:

- Elaborarea teoriei de¢ stabilire a naturii dezaxialitatii i funcuc de
unghiurile pe care le formeaza piciorul vatalcl in pozitia extrema din fata. din
spate st punctele fixe zle mecanismulun,

- Realizarea cu metode vrafice a studiul cinematic al mecanismulur \atala
(prin proiectare asistati de calculator pacheiil de programe CA DG V&.00 si
CADdy V9.00).

- Dezvoltarea simulatorulut VATAL A 1.1 pentru modelarea virtuald a
cimematicii mecantsivului vataia.

- Calcului torsorului fortelor de inertic. utthzand prograweul tabelar
Microsoft Excel97.

- Masuritori ale nivelului de zgomot in diverse unitatl cconomice de profil
cu analiza si propunert de ameliorarc,

- Pozitionarea centrului de percutie pentru chnunarca goculut dintre vatala gi
material
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ANEXA

Fisierul BAZA.BAS

Option Expiicit

Public Lez As Double, Lb As [Dcuble, Load As u
Public xz Zs Double, b 2 Double, xo v Dourle
Public x& ks Doupkle, vz &g Dourle, yo o Dourle
Public vc 45 Docuble, ya seoncubie

Public Uzn 2s Deuble, U A5 Poubu:, ot A 00O

Public alfz As Double, .37 =5 Do R0 BERU B

Curpliic XML As Double, R el e, 3 , )
2s Doub:ie

Puplic =xl:x Es TnTecor, 503 .o ,
SCcris As Teger

Public I 3 Longo

Public Pzs ~s Integer

Puplic sol As Sing:ie

' VITEZE

Public VPclx As Integer, -PCLly As -1
Public scv As Singile

Public Var As Double, Vbe As IZcouble, “oed R: Uonpie,
As Double, UVbc As Double, Uved As Doubie

Public xv: As Double, xvZ As Lcuble, xvi As “cuble, vVl As

Double, yv2 As Double, yv3 As Doub.e

' ACCELER~TII o ‘ | _
Public APsix As Integer, APoly As luteger

Public sca As Single 1 o ‘
Public xal As Double, ya0 As Double, xal As Zoubie, val As
Double, xa2 As Double, yaZ AS Double, xa3 ~is Double, ya3
As Double, xad As Double, yad As Louble _

Public LAab As Double, LADC AS Double, LAcd As Double

Public UAsb As Double, UAbC As Double, UAcd As Double
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Const PI = 3.14159

Private Declare Sub Sleep Lib "kernel32" (ByVal
dwMilliseconds As Long)

Public Sub CalcVit ()

Vab = omg * Lab / scv

UVab = Uab + PI / 2

xvl = 0

yvl = 0

xv2 = xv1 + Vab * Cos(UVab)
yvZ2 = yvl + Vab * Sin (UVab)
UVvbc = Ubc + PI / 2

Uvcd = Ucd + PI / 2

Call Forml.Int cr(xvl, yvl, U -3, wvl, vv?, 5VE0)
Xv3 = XX1

yvi - YY1

Vb Sgr ( (xv3 2w z - )

Yee = Sgr((xvl - oavi) z

Ena Sub

Publiic Sub DesVi: )

Formi.Line2 (0) .x1 = (VFolix
Forml.Line2 (0).y1 = (VPoly + 1 '
Forml.Line2 (0) .x> = (VPclu
Forml.Line2{(0).v. = (VPocly -~
Forml.Line2 (1) .x1 = (VFPolx
Forml.Line2 (1) .yl = (VPoly - )
Forml.Line2 (1) .x2 = (VPolx - 3
Forml.Line2 (1) .y2 = (VPoly + yv3)
(VPolx + =xv

Forml.Line2 (2
Forml.Line2 (2
Forml.Line2 (2
End Sub

)

)

)
Forml.Line2 (2) .x1 =

) _

)

)

Public Sub DesVitl ()
'Line2 (0) .x1 = (VPolx + xvl)
"Line2 (0) .yl = (VPoly + yvl) )
Forml.Line2(0) .x2 = (VPolx + xvZj
Forml.Line2 (0).y2 = (VPoly + yvI}

Forml.Line2 (1) .x1 = (VPolx & »vz) —
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yv2)
xXv3)
yv3)
Xv3)
yv3)

= "Poligonud

"MS Sans

Forml.Line2 (1) .yl = (VPoly +

Forml.Line2 (1) .x2 = (VPolx +

Forml.Line2 (1) .y2 = (VPoly +

Forml.Line2(2) .x1 = (VPolx +

Forml.Line2(2) .yl = (VPoly +

'Line2 (2) .x2 = (VPolx + xvl)

'Line2(2) .y2 = (VPoly + yvl)

End Sub

Public Sub RotVit ()

Dim ii As Integer

For 11 = 0 To 720 Step Pas

alfal = i1

Call Forml.CalcGeo

Call Forml.Deseneazal

Call CalcVit

Call DesVitl

Call Sleep(10)

Next 11

£nd Sub

Fisierul VATALA.IFRM

VERSICN 4.00

BRegin VB.Form Form!
AutoRedraw '
Capticn tanal
ClientHeight = 1290
ClientLeft = PR
ClientTop = 3320
ClientWidth = 10860
Height = 3000
Left = 615
LinkTopicC = "Formi"
ScaleHeight = 8599
ScaleWidth = 10860
Top -15
Width = 10980
Begin VB.Frame FrameS

Caption
BeginProperty Font
name =
charset h

AW -~ ~ o
Accelerat:vic

vYerif”
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e e ol e e e

weight = 700
size = 9.75
underline 0 'False
italic = 0 'False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 4530
Left = 6300
TabIndex = 41
Top = 3966
Visible = 0 "False
Width = 4530
Begin VB.CheckBox Check!
Caption = "Activ"
Height = 225
Index = i
Left = :
TabIndex - 44
TabStep g Falsr
Top £°.75
Wicth = a0
End )
Begin VB.Line Lines
BorderCclor e
zorderWicth -
Incex
X2 = {
Y1 = BB
Y2 = T A
End
Begin VB.Line Linel
RorderColor = L HOCQ000C
Tndex = 3
X1 = 2205
X2 ~ 1470
Y1 = 3150
Y2 = 2340
End
Begin VB.Line Line3 ‘ N
BorderColor = sHO0000O0FF
Index = z
X1 o= 2205
X2 = 2310
Y1 = 3150
Y2 = 2210
End e
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Begin VB.Line Line3

BorderColor = &§HOOFF0Q00&
Index = 3
X1 = 1470
X2 = 1155
Y1l = 2940
Y2 = 2100
End
Begin VB.Line Line3
BorderColor = &§HOOFFB83080&
Index = 1
X1 = 1470
X2 = 1155
Y1 = 1995
Y2 = 2100
End
Begin VB.Line Line3
Index = 0
X1 = A
X2 = 1
Y1 = 2>
Y2 = 1
Eiii
RBeagin VB.Shepse Jr-.ued
Height "
Index 8
Left = ;
Shape = f,‘
Top S
Wwidth = :
End
End
Begin VB.Frame Framel( . )
Caption = "Afisart
BeginProperty Font i w
name = s Sans Seryf
charset = Ei?
weight = ébf’
size -
underline Q :f‘lbe
italic = ratee
strikethrough = O False
EndProperty ) 1020
Height - :
Left - ;2~
iigmdex | T
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Width = 1800
Begin VB.CommandButton Command8

Caption =  "&Roteste"
BeginProperty Font
name = "MS Sans Serif"
charset = 238
weight = 700
size = 8.25
underline = 0 'False
italic = 0 'Fal:ce
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 330
Left = 105
TabIndex = 45
TabStop = 0 'Falsec
Top = £30
width = 1620
End
Begin VB.Ccmmand2utton Comrand?
Caption "JAccel "
Beginfreperty ront
name "HE
charset 38
welgn U
sizée SRR
ungeriine £ "R
ital:zce 3 'E
strikethrcisnh N "
EndProoerty
Height = L
Left = 245
TabIndex = 23 =
TabStcp = 0 'False
Top = 213
Width = 750
End i
Begin VB.CommandEuttch Comyandg'
Caption = "sViteze'
BeginProperty ront L
name = "MS Sans Serif"
charset = 238
weight = 700
size = 8.25 _
underline = 0 :5?{5f
italic = 0 .id;i:
strikethrough = O  ‘Fasme .
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EndProperty

Height = 330
Left = 105
TabIndex = 22
TabStop = 0 'False
Top = 210
Width = 750

End

End
Begin VB.Frame Frame?7

Caption = "Scari"

BeginProperty Font
name = "MS Sans Serif"
charset = 238
weight = 700
size = 8.25
underline = 0 'False
1talic = 0 'False
strikethrough = o 'Filse

FndProperty

iieight: = 1908

Left = 1935

“abTIndex = 17

el = cel”

width 1275

Begin VR.Texthoxn Texnl
Height S
Index =z
Left = S4d
TabIndex 2 2
TabStcp = ( "False
Text = too
Top = B
Width = £4o

End

Begin VB.TextBox Textl
Height = 330
Index = 2
Left . 540
TabIndex = 18
TabStop = 0 'False
Text = "10"
Top = 1425
Width = 645

End

Begin VB.Label Labelob
Caption = "1
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BeginProperty Font
name =
charset
weight
size
underline
italic
strikethrough =

EndProperty

Height = 225

Left = 945

TabIndex = 28

Top 2 210

Width = 285

End
Begin VB.Label Labkel:

Caption = "De

BeginProperty Font
name
charset
welght =
size
underline
italic
strixethrouun

EndProperty ’

Height e

Index

Left 5

TablIndex -

Top = Zih

Width = 374U

End
Begin VB.Label Lapell

Caption "Ka

BeginProperty Font
name =
charset =
weight =
size =
underline =
italic =
strikethrough =

EndProperty

Height = 2

Index = 3

Left = 1

OO0 LN

A
(@al

[hS]
<

"MS Sans Serif"
238

700

8.25

0 'False

0 'False

0 'False

sen 1:"

"MS Cans sScraif"
238
700

SR
. P
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TabIndex
Top
Width =
End
Begin VB.Label Label?
Caption =
BeginProperty Font
name
charset
weight
Size
underline
italic
strikethrcugh
EndProperty
Height =
Index =
Left
TabIndex =
Top
Width
d
=2gin VB.Lar. lzanzll
Capticr =
BeginProuar-w ant

I

i

T

.
t

S VI

A

o

n

Ko (D

z
o

LW O
B Sl (O e Y

VAL N e g
M

EndPropery
Height =
Index =
Left =
TabIndex =
Top
Width
End
Begin VB.Lapel Label?
Caption =
BeginProperty Font
name
charset
welight
size

26
840
435

"Acceleratii™

= "MS Sans Serif"

= 238

= 700

.25
'False
'False
'False

I
@

il

|
OO

N
W

on

UT R = s N
[ RN N SO |

[y
[ A

Ny

DO
i o

]

N e A IS I O W

(s > ¢
W =

"\Ji teze"

= "MS Sans Seraf”
= 238

= 700

= 8.25
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underline = 0 'False

italic = 0 'False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 225
Index = 3
- Left = 120
TabIndex = 19
Top = 1215
Width = 1065
End
End
Begin VB.Frame Frameb6
Caption = "Poligonul Vitezelor™
BeginProperty Font
name = "MS Sans Serif"
charset = 238
weight = 700
size = .75
urderline = S
italic - Pl
strikethrocugh = o "
EndPrroperty
He1g? i
Tabir e
Top
Visintie 0 "Falsd
Widti 15
Reqgin VB.CheckBox Crneci.
Caoticn nLoriw"
Height ~Z5
Index = K
Left = I
TabIndex = 4z
TabStop = d 'False
Top = 3750
Width = 720
End
Begin VB.Line LineZ
1ndex = U
X1 = 525
X2 = 1785
Y1 = 2310
Y2 = 2100
End

Begin VB.Line LineZ
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~TLY
T

BorderColor
Index
X1
X2
Y1l
Y2
End

Begin VB.Line Line?2

BorderColor
BorderWidth
Index

X1

X2

Y1

Y2

End

Begin VB.Shape Shap

Height
Index
Left
Shape
Top
Widih

[T
~
O

1in

Caption

3eginProper v
name
charse:.
weilght
size
underline
italic

4
\
8
1

L) 1.7 - - It -
VBR.Yram.: ra

striketnrcuan

EndProperty
Height

Left
TabIndex
Top

Width

el

= &HO0CO00000s&
= 1
= 525
= 630
= 2310
= 945
&§HO00000CO0&
= 2
&30
1785
= 945
2100
= z‘] o
= "Tircle
'False
(- 'False
J 'False
1605
105
9
cclH
4740

Begin VB.Frame Framel

Caption

"Dist. AD"

BeginProperty Font

name = "MS Sans
charset = ~38
welight ={_M700

Serif"
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size = 8.25
underline = 0 'False
italic = 0 'False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 1380
Left = 105
TabIndex 37
Top = 210
Width = 1065
Begin VB.TextRox Textl
Height = 336
Index = 0
Left = 31%
TabIndex = 0
Text = RTINS
Top = 315
Width = 6dh
“nd
Begin VR.Text:  Taxtl
Height = ERE
Index = K
Left E
TaoIrsex
Text b "
Tce
Wicth
=nd
Regin VB.Lapu. [zbeil
Capticr ner
Beginfrcoey 7 font
name RRSISN ns coexog
Charser = SRS
weight 7070
size = .05
underli - v 'False
italic = 0 'False
strikethrouagh = 0 'False
EndProperty
Height = 225
Index = 0
Left = 105
TabIndex = 39
Top 420
Width = 300
End
Begin VB.Label Labell o L
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Caption = wy"
BeginProperty Font

name = "MS Sans Serif"
charset = 238
weight = 700
size = 8.25
underline = 0 'False
italic = 0 'False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 225
Index = 1
Left = 105
TabIndex = 38
Top = 780
Width = 300
¥nd
End
Begin Vii.Frame Frame’
Capt.on = "iangimi"
ReginProperty Font
name "MS Sanr S "
cltiarset 238
st.rinethroudt i :
mndProperty
Height A
feit : Y
Tabindex = 33
Tcp = 210G
Width = 1170
Begin VB.TextBox TextZ
Height = 330
Index = 1
Left = 429
TabIndex = 3
Text = "2500"
Top = 7135
Wwidth = 645
End
Regin VB.TextBox TextZ
Height = 330
Index = 2
Left = 420 )
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TabIndex

Text

Top =

Width =
End

Begin VB.TextBox Text?2

Height =
Index =
Left =
TabIndex =
Text =
Top =
Width -
End
Begin VB.Label Label?
Caption =
BeginProperty Font
name
charset
weight
size
underiine
lcalic
strii-
EndProperty
Height =
Index =
Left =
TabInde: =
Top =
Width -
End
Begin VB.Label Label?
Caption =
BeginProperty Font
name
charset
weight
size
underline
italic
strikethrough
EndProperty
ForeColor =
Height =
Index =
Left =

Carcuaon

4
"4000"
1155
645

330

0

420
"1000"
315
645

IIA}’_S"

= "MS Sans Serif"

oW
o D

[

—

U W»
P

g
Qo

bt
A
L%

"T‘]

URSFRRL}

= "MS Sans Serif"
= 238
= 700
= .25
= 0

= 0

= 0

'False
'False
'False

§HOOFF0000s&
225

1

105
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TabIndex = 35
Top = 735
Width = 330
End
Begin VB.Label Label?2
Caption = "CD"
BeginProperty Font
name = "MS Sans Serif"
charset = 238
weight = 700
size = 8.25
. underline = 0 'False
italic = 0 'False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
ForeColor = &HO00000CO&
Height = 225
Index = 2
Left = 105
TabIndex = 34
Top = 1155
Width = 330
B
Enc
Begin VB.Frame rrame >
Caption - "Unghiuri"
BeginPrcrerty Font
name = "MS Sang Serif™
charset = 238
weilght = 700
size = 8.25
underline = 0 'False
italic 0 'False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 1065
Left = 2520
TabIndex = 30
Top = 210
Width = 1065
Begin VB.TextRox Text3
Height = 330
Left = 420
TabIndex = 5
Text = 10"
Top = 210
Width = 540

138

BUPT



End
Begin VB.TextBox Text4
Height = 330
Left = 420
TabIndex = 6
Text "10"
Top = 630
Width = 540
End
Begin VB.Label Label3
Caption = "a"
BeginProperty Font
name = "Symbol"
charset = 2
welight = 700
size = 9.75
underline = 0 'False
italic = 0 'False
strikethrough 0 'False
EndProperty
Height = 225
Left = a5
TabIndex = 32
Top = Y
Width = =30
nd
Begin VB.Label Label7
Capticn =
BeginProperty Font
name : "MS Sans Seri "
charset g 238
weight = 700
size = 8.25
underline = 0 'False
italic = 0 'False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 330
Left = 60
TabIndex = 31
Top = 630
Width = 330
End

End
Begin VB.CommandButton Commandl
Caption = "&§Calculeaza™

Default = -1. 'True

"Pas"
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BeginProperty Font

name = "MS Sans Serif"
charset = 238
weight = 700
size = 8.25
underline = 0 'False
italic = 0 '"False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 435
Left = 2520
TabIndex = g8
Top = 1365
Width = 1185
End
Begin VB.CommandButton Command?
Caption = "E&xit"
BeginProperty Fent
name = "MS Sans Serif"
charset = 238
welght = 700
size = 2.25
underline = 0 'iilse
italic = C 'False
strikethrcuaoh = 9 "alse
LndProperty
Height : 135
Left = 378¢C
TabIndex = 29
TapStop = 0 "False
Top = 13€S
Width = 255
End
Begin VB.Frame Frame5
Caption = "Viteza"
BeginProperty Font
name = "MS Sans Serif"
charset = 238
weight = 700
size = 8.25
underline = 0 'False
italic = 0 'False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 1065
Left 3675
TabIndex = 14
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Top = 210
Width = 960
Begin VB.TextBox Text5
Height = 330
Left = 315
TabIndex = 7
Text = "10"
Top = 630
Width = 540
End
Begin VB.Label Label5
Caption = "unghiul."
BeginProperty Font
name = "MS Sans Serif"
charset = 238
welght = 700
size = 8.25
underline = 0 'False
itatlic = 0 'False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 2
Left & 1
TabIncex 4
Top = 180
Widitn = 780
End
Begin VB.lLabel LabelS
Caption = "
BeginPreoperty Font
name = "Symbol"
charset = 2
welght = 700
size = 9.75
underline = 0 'False
italic = 0 'False
strikethrough 0 'False
EndProperty
Height = 225
Left = 105
TabIndex = 15
Top = 630
Width = 225
End
End
Begin VB.Label Label9
Caption = "Vatala"

"
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BeginProperty Font

name = "Small Fonts"
charset = 238
weight = 400
size = 6
underline = 0 'False
italic = 0 'False
strikethrough = 0 'False
EndProperty
Height = 150
Left = 105
TabIndex = 42
Top = 1650
Width = 960
End
End
Begin VB.Line Line4
BorderColor = &H00404040C¢&
BorderWidth = 2
Index = S
X1 = 4515
X2 = 4775
Y1 = 42830
Y2 = 4830
End

Becglin ¥R.Line Lined

BercerColor = §HOO040404
BorcderWidth = 2
Index = 4
X1 = 4620
2 = 4725
Y1l = 4620
Y2 = 4830
End
Begin VB.Line Line4
BorderColor = &H00404040¢&
BorderWidth = 2
Index = 3
X1 = 4620
X2 = 4515
Y1 = 4620
Y2 = 4830
End
Begin VB.Line Line4
BorderColor = &§H00404040¢
BorderWidth = 2
Index = 2
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X1 =
X2 =
Y1 =
Y2 =
End
Begin VB.Line Lined4
BorderColor =
BorderWidth
Index
X1
X2
Y1 =
Y2 =
End
Begin VB.Line Lined4
BorderColor
BorderWidth
Index =
X1 =
X2
Y1 =
Y2 =

—nd

Zegin VB.Linc Linel
BeorderColor =
BorderWid: h =

945

1155
1260
1260

&H00404040¢&
2

1

1050

1155

1050

1260

&§H00404040&
2

0

1050

945

1050

1260

SHOTOONCCTS

9]
L.

Index = 2
X1 = 46995
X2 = 4605
Y1 = 1005
Y2 = 4550

End

Begin VB.Line Linel
BorderColor = &HOOCO02000&
BorderWidth = 2
Index = 1
X1 = 2100
X2 = 4700
Y1 = 1500
Y2 = 1000

mnd

Begin VB.Shape Shapel
BorderColor = &H00404040¢&
BorderWidth = 2
Height = 100
Index = 3
Left = 4550
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Shape = 3 'Circle

Top = 4550
Width = 100

End

Begin VB.Shape Shapel
BorderWidth = 2
Height = 100
Index = 2
Left = 4650
Shape = 3 'Circle
Top = 950
Width = 100

End

Begin VB.Shape Shapel
BordexWidth = 2
Height - 100
Index = 1
Left = 2050
Shape = 3 'Circle
Top 1450
Width 160

End

Begin VR.Line Line-
BcerderWigcth
Index

X 1050
X2 2100
Yl 1050
Y7 - 1500

End

Begin VB.Shape Sharpec:
BorderWidth = 2
Height = 100
Index 0
Left - 1000
Shape - 3 'Circle
Top = 1000
Width = 100

End

Begin VB.Label Labelid4
Caption = "AM
Height = 200
Index = 0
Left = 840
TabIndex = 10
Top = 735
Width = 200
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End
Begin VB.Label Label4

Caption = "B"
Height = 200
Index = 1
Left = 1995
TabIndex = 11
Top = 1155
Width = 200

End

Begin VB.Label Labeld4
Caption = "c"
Height = 200
Index = 2
Left = 4830
TabIndex = 12
Top = 840
Width = 200

End

Begin VB.Label Label4
Caption = "o
Height = 200
Index = 3
Left = 4
Tebincex = i
Tcp = 44
Width = 200

End

End
Attripute VB Name = "Forml"

Attribute VB Creatable = Falsc
Attribute VB Exposed = False
Option Explicit

Const PI = 3.14159

Private Declare Sub Sleep Lib "Kernel32"

dwMilliseconds As Long)

Private Sub Commandl Click()

Citeste

CalcGeo

Deseneaza

CalcVit _

vy}
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DesVit

CalcAcc

DesAcc

Command3.Enabled = True
Command8 .Enabled = True
Command9 .Enabled = True
Command8 .Default = True
End Sub

Private Sub Command2 Click()
End
End Sub

Private Sub Command3 Click()
If Frame6.Visible =
Frame6.Visible = True
If Frame6.Visible =
Forml.Width =
End Sub

Click ()
Then

Private Sub Command4
If

Framet.

Enc

TrameG Visible = 7Tru
isible = Tru:

r*r-]

(')

r

|"*\

PORD Y

av)

1vate

Vv
—
-
L

ub Commandt TLick{)
5.Visible = Then

an True
8 W1«1ble = Trua

r
c

R o T N

rx] 'T] —{

amn
:d Su

Private Sub Command8 Click()
Commandl Click
If Checkl (0) .Value =
Dim 11 As Integer
For ii = 0 To 720 Step Pas
alfal = 11
CalcGeo
Deseneazal
'Call Sleep (100,
Next 11
End If
If Checkl (0)
RotVit
If Checkl(0)
RotVitAcc

.Value

.Value =

11000 Else Forml.Width =

o]

o
rra

0 And Checki (1

1 And Checkl (1)

1 And Checkl (1)

me6.Visib

) .Value

.Value

.Value

True Then Frame6.Visible

True Or Frame8.Visible
6600

le

=Y. VYisible

= False

= True

= False

Else

Then

Else

)
'_l
€]
o

= (0 Then

O Then Call

1 Then Call
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If Checkl(0).Value = 0 And Checkl(l).Value = 1 Then Call
RotAcc

Commandl .Default = True
End Sub
Private Sub Command9 Click ()

If Frame8.Visible = True .Then Frame8.Visible = False Else
Frame8.Visible = True

If Frame6.Visible = True Or Frame8.Visible = True Then
Forml.Width = 11000 Else Forml.Width = 6600
End Sub

Private Sub Form Load/()

If Frame6.Visible = True Or Frame8.Visible = True Then
Forml.Width = 11000 Else Forml.Width = 6600
Cerc = 50

Scris = 150
Commandl Cl:ick

Label9.Capticn = Chr(€s) + Chr(114) + Chr(101) + Chr{ss) +
Chr (101) + Crr(110) =+ Chr{%7)y 4+ Ch-i114y + Chriz v =
Chr(40) + Chr{99) + Chr /41 'Then End

End Sub

Public Sub CalcGeo ()

xb = Lab * Cos((alfa + alfal) * PI / 1&Q)
yb = Lab * Sin((alfa + zl1fal) * PI / 18&0)
Call int cerc(xb, yb, Lbc, xd, yd, Lcd)
xCc = XX1

yc = YY1

Uab = (alfa + alfal) * PI / 180

Ubc Atn((yc - yb) / (xc - xb))

Ucd = Atn((yd - yc) / (xd - xc))

End Sub

1l

Public Sub int cerc(xl As Double, yl As Double, rl As
Double, x2 As Double, y2 As Double, r2 As Double)
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Dim aa As Double, bb As Double, cc As Double
Dim Dx As Double, Dy As Double, Bl As Double, B2 As Double

Dx = 2 * (x1 - x2)

Dy = 2 * (yl - y2)

Bl = x1 * x1 + yl * yl - rl * ri

B2 = x2 * %2 + y2 * y2 - r2 * r2

aa = 1 + (Dx * Dx) / (Dy * Dy)

bb = -2 * (x1 + (Bl - B2) * Dx / (Dy * Dy) - yl * Dx / Dy)
cc = ((B1l - B2) / Dy) ~2 -2 * vyl * (BlL - B2) / Dy + Bl
XX1 = (-bb + Sqr(bb * bb - 4 * aa * cc)) / (2 * aa)
XX2 = (-bb - Sqr(bb * bb - 4 * aa * cc)) / (2 * aa)

YYl = (Bl - B2 - Dx * XX1) / Dy

YY2 = (Bl - B2 - Dx * XX2) / Dy

End Sub

Public Sub Deseneaza ()
Dim hl As Double, hZ2 As Double, h As Double
Dim vl As Double, v2 As Double, v As Double

hl = 2 * Lab + Lbc + 300

h2 = Lab + xd + 300

If ht > h2 Then h = hl Else h = hZ

vl = lab + yd + 300

v?2 = T.cd + 300

1f vi > vZ Then v = vl Else v = wvZ

h = &200 / h

vo= €000 /v

If h < v Then scl = 1 Else sci v
Label& . Caption = 1 / (0.1 * Cint(scl * 10))
For 1 = 0 To 3

Shapel (I).Height = Cerc * Z

Shapel (I).Width = Cerc * 2

Next

Shapel (0) .Left = scl * xOrg - Cerc
Shapel (0) .Top = scl * yOrg - Cerc
Labeld (0) .Left = sc<ns1:XMLFault xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat"><ns1:faultstring xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat">java.lang.OutOfMemoryError: Java heap space</ns1:faultstring></ns1:XMLFault>