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YWstep .

Potrzeﬁa pod jecia zagadnienia budowy antomatu. montazowego MA 15-
50 wynikza z trudnodci napotykanych ery.mpntaZu i przygotowywaniu
gtanowiska DN 200 w- Laporatorium Hydrauliki Wodnej do badan prze-
ptywowych. Automat montazowy A 15-50 zostaxz zaprojektowany dla
starnowiska DN 50. jako urzgdzenie modelowe dla sprawdzenia prawidio
wosci kbncepcji i ﬁoZliwoéci praktycznycﬁlrealizacji urzqdze@_tego
typu: Wstepne urucliomienie wykazako‘mozliﬁoéé zaistnienia niepra-
wid¥owych standw uréadzenia mogacych mieéhiekor?ystn& skutek na
przebieg eksploatacji 1lub pr&wadzié nawet do uszkodzern i awarii
elementdw,

_W-zwiqzku z tym podjeto badania szczegdiowe poszczegdlnych na-
pqaéw automatu celem ustalenia dahych o0 dziaZaniu pbzwalajqcych
ocenid sprawno$é, powtarzalnos$é i niezawodnosé dajgcs podstawe do
uruchomienia pracy w cyklu»autématycznjm i ostatecznego dopuszcze-
nia do eksploatacji.

Ponize] przedétawiono opis dziaztarn, ktdre doprowadzity do.stanu
aktualnego automatu montasowego 4 15-50 1 wyniki ostatscznych
badafi po szeregu zmianach ukiaddw hydraulicznyéh 1 innych. Zmiany

te omdéwiono na tle opisu aktualnego stanu w oparciu o schematy

ukzadoéw hydraulicznych.
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1. Uk¥ad hydraulicznego zasilania napeddw

Postaé ukzadu hydreaulicznego zasilania przedstawiono schematycz-
nie na rys.l.

Pompa P25/TB/P pracuje na uzupeinienie cignienia oleju znajdujg-
cego sie w akumulatorach hydraulicznych, w okresach gdy ciénienie
wyczuwane przekafnikiem eisnienia PPY spada ponizej 11,5 Pa. Po
osiggnigciu cidnienia 13,5 MPa silnik pompy zostaje odigczony.

Zawlér przelewowy ZPE pozwala na roztadowanie akumulatordw po za-
kordczeniu pracy przez wzbudzenie elektromagnesu EL7. Jednoczednie
zawdr ten zabezpiecza ukrad hydrauliczny przed warostem cidnienia
powyzej 14,5 MPa. Zespdt akumulatordw skfrada sig z szedciu jedno-
litrowych akumulatordéw pecherzowych firmy‘Orsta z NRD. Cztery z
nich sg na*adowane do cidnienia 11 MPa, jeden do 3 iPa i jeden do
1 MPa.

Sprawdzono szgczelnodé ukradu, prawidXowoédé nastaw przekasnika
PPO oraz zaworu przelewowego ZPEL7. Zaobserwowano, ze zbiornik i
jego osprzet zapewnia utrzymunie parametrdw czynnika roboczego.
Zainstalowana chZodnica wodna oleju najprawdopodobniej nie bgdzie
potrzebna ze wzglidu na znaczng rozlegtos$é ugzadu i instalacji
rurowej, a w zwiazku 2 tym Yatwosé rozproszenia ciepta, szczegdlnis
w okresie zimowym przy temperaturach powietrza w LEW ok 10 do 15°¢.

Ostateczna decyzja o ewentualnym usunigciu chiodnicy moze nastgpié

dopiero po doswiadczeniach eksplmtacji w temperaturach 30°C spo-
tykarych w LEW w okresie letnim.

Jedynym zaobserwowanym mankamentem ject zbyt gwaitowne roziado-
wanie akumulatordw po zadziaXaniu elektromagnesu L17. W zwigzku z
tym w przysztosci nalezy zaprojektowad i wykonaé‘dyfuzorowe zakon-
czenie przewodu spiywowego z zaworu 2ZPEL7 obnizajgce predkosé wy-

5

ptywu oleju do zbiornika do 0,6 m/s.
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2. Uk%ad napedu cylindra podwdinego wahadZa

UkZzad przedstawicno schematycznie na rys.Z2. Cylindgr podwd jny
sterowany jest rozdzielaczem A202 - elektromagnesami Bl i E2. Pred
kodei ruchu cylindra ustalajg dtawik nastawny ZDO i zawér jednostr
nego diawienia ZDJ. Synchronizacje ruchu obu tXoeczyck cylindra
podwdjnego zapevnia synchronizator zXozony z dwu cylindrdw dwu-
stronnego dziafania sprzgzonych mechanicznie dZwignig o ramiongch
wspdpracujacych z pryts przez rolki. W ten sposdb przez zwigzanie
wezystkich elementdw synchronizatora ze sztywna pxyta mozliwe jewt
przeniesienie peinej sity istniejagcej na txoczysku jednego z cylin
dréw synchronizatora na txoczysko drugiego.

PrzekaZniki cisnienia PPl i PP2 zapewniajs wykaczenie ruchu w obu
kierunkach przy osiggniegciu poZXozenia kraricowego lub napotkaniu
przeszkody w postaci elementu badanego przez cylindry zacisku
umieszczone w trdjkstach poruszanych przez cylinder podwd jny.

Pierwotnie w ukiadzie zaprojektowano synchronizator nozycowy, w
kférym role piyty speiniaza belka. Wstepne pomiary wykazazy, ze
synchronizator nie pozwala uzyskad synchronizécji 2 powodu odkszta
cel nozyc. W B poczatkowym okresie badan tego napedu zaobserwowano
ponadto blokowanie sig¢ wazu *gcznika osiowego w uchu cylindra pod-
noszenia wahad*a.Trudnosci te zostaty pokonane po zastosowaniu
widezek zwigzanych wahadXowo z korpusem cylindra podwdjnego. 2
kolei zaobserwowano blokowanie sig waXu Zgcznika osiowego we wspdz
pracujgcej rurze xgcznika rurowego drugiego.tréjkqta. Analiza geo-
metrii elementdw wykazaXa rdinice w uafawieniu tréjkatdw. Wypozio-
mowanie waiu.i rury ¥acznikdw pozwoliky ostatecznie weliminowad
saobserwowane zacinanie sig. Nastgpnie zaobserwowano zaczeplanie
sig tréjkatdw o nierdwnosci terrakoty na podtodze. Zaiﬁstalowano

odpowiednio rolki z ozysk na kazdym z tréjkatéw usuwajac w ten

1
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ttoczysk, jednak ze wzgledu na zmiennos$é obciagzenia nie osiggnieto

.synchronizatorem. Wykonano w oparciu o te same cylindry synchroni-

. ni¢ z rolkami. Rezultaty byiy zadawalajgce. Czas chowania tXoczysk b

sposéb ostatecznie czynniki moggce mied wpiyw na jakosé synchro- j
nizacji. Okazuzo sig jednak, ze tylko niewystarczajgca sztywnosé

synchronizatora nie pozwala uzyskad odpowiedniej dokZadnosgeci

~a-

synchronizacji. Podjeto kolejne prdéby poprawy synchronizacji.

Prébowano uzyskad synchronizacje metodg dXawieniowsg przy chowaniu ]

zadawalajgeych rezultatdw. Powrdcono wiec do koncepeji uktadu z

v ——

zator w ukZadzie rdwnolegiym, w ktdérym sprzezenie cylindréw uzys-—
kano przez bezposrednie zwigzanie uch cylindrﬁw i tZoczysk. Synchro-<
nizator ten niestety ze wzgledu na mozliwos$é obrotu txoczysk nie
zapewniad wiasciwej synchronizacji. Ostatecznie zaprojektowano
uktad poxaczenia cylindrdéw synchronizujqcyéh przez pxyte i dzwig-

A}

wynosi 24 s;a wysuw 11,8 s, co przy skokach 152,06 i 155,8 mm daje

pregdkosci chowania odpowiednio C€,006%6 i 0,00649 u/s i predkodeci
wysuwu 0,01293 i 0,01320 m/s. Wyniki pomiurSw jakosei synchroniza-

cji przedstawiono w tabeli 1.

Tabl.l

Zmiany skoku [m]

lewego 23,06 | 20,9 |33,1 |25,4 25,1 2747

prawego 21,9 [19,9 |31,9 |26,3 |25,8 |26,8

1 8
A wigc poza poczatkiem ruchu chowania tXocuysk synchronizacja
utrzymywana jest w granicach 1 mm, co jest wynikiem w peini zada-

walajgeym.




3. Uktad napedu eylindra kompensacyinego

Ukkéd'przedstawiono na rys.%. Podobnie jak i inne napedy cylinde
kom@ensacyjny jest sterowany rozdzielaczem A202 -~ ele¢ktromagnesami
oznaczonymi E7 i E8. Predkosci ruchu cylindra zalezs od nastawy

drawikdw ZDO..%Zawdr zwrotny sterowany ZZS0O zabezpiecza cylinder

‘przed opadaniem.. WyZgcznik kradcowy WKL16 sygnalizuje wycofanie tZo

czyska po zakoﬁcéeniu pracy i odzacza wzbudzenie elektromagnesu LS
Nafomiast wychznik.kraﬂcowy WK15 sygnalizuje dojazd imadia do ele
mentu baddnego i odiacza wzbudzenie elektromagnesu-E7.

Rzeczywisty skok roboczy wynosi 167,5 mm#, a czasy éodnoszenia i

opuszczania imada wynoszg odpowiednia 3,5 1 10,2 s, co daje maksy-

-malne predkosci ruchdw odpowiednio,0,04786 i 0,01642 n/s. Ruch jes

piynny i rdéwnomierny, a wyxgczniki kraricowe wykazujg prawidtowosd

ustawienia. Ponadto ukzad wykazaX peinsg szczelnos$é. i poprawnosé

-dziazania. . _ .
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4. UkZXad napedu cylindrdw imadia

Schematycznie przedstawiono ukiad na rys.4. Ruchem cylindréw ste-
rujq.eléktromagnesy rozdzelelacza A202 oznaczone E9 i k10. Predkosc
ruchu w obu kierunkach ustalone sg nastawnymi dzawikami ZDO. Jeden
z drawikdw / w gakézi E9/ dzieki wsplipracy z zaworem zwrotnym 22
3206 pracuje jednostronnie przy zaciskaniu szczek imadia. W obu ga-
teziach znajdujg sig zﬁwory zwrotne steroﬁane ZZ80 ustalajgce poio-
zenie szczek po odtaczeniu wzbudzenia elektromagnesdéw E9 i E10. Doj
$c-ie i uzyskanie wtasciwego zacisku elementu badanego w imadle '
ustala przekasnik cignienia PP5. Wycofanie szczgk /wycofanie tXo-
czysk/'sygnalizowane jest wyZgcznikami kraﬁcowymi WK17 i WK18 odig-
czajacymi wzbudzenie elektromagnesu £l0.

Sprawdzenie dziaXania wykazaXo, ze pierwsza wysuwa sig szczqka.
tylna a péniej przednia. Czas wysuwania tylnej wynosi 2,06 s; a
Yaczny czgs wysuwagnia obu wynosi 4,5 s, co przy skokach odpowiednio
93,7 i 94,5 mmg# daje predkogci ruchu 0,03604 i 0,04974 m/s odpowied
nio. Predkosci wycofywania szczegk wynoszg odpowlednio /przy czasie
skoku 0,8 s/ 0,11712 i 0,11812 m/s. '

Ustawienie w/w predkodci zapewniajacych pxynnodé i rdéwnomiernodd
ruchdéw byxo mozliwe po zastosowan;u zaworu zwrotnego ZZ23206 pozwa-
lajacego na jednoznaczne ustawienie d¥awikdw ZDO.

W trakcie badéﬁ ustalono i potwierdzono prawidlowoéé nastawy
przekasznika cidnienia na 1,7 iPa. Ciénienie to zapewnia pewny chwyt
elementu badanego 1 nieprzemieézczanie gsi¢ elementu badanego z osi
symetrii imadké mimo niejednoczesnego dziafania obu szczgk. Pray
wycofywaniu szczek zaobserwowano odbijanie przedniej szczgki pfzy
wyXgeczniku kraﬂcowym. NieprawidXowosg¢ té usunieto przez wigczenie
zaworu zwrotnego sterowanego ZZS0 w galqé E10.

Ostatecznie uk¥ad wykazal peing szczelnogéé i zadowalajacg poprav-

nosé dziazania. 4Q
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5. UkXad napedu cylindrdw zacisku koinierzy

Uk%ad hydrauliczny przedstawiono schematycznie na rys.b5. lhata-
niem napedu sterujg elektromagnesy rozdzielacza A202 oznaczone ELS5
i #16. Sia zacisku waha sie w takt zmian cidnienia zasilenia /od
11,5 do 13,5 MPa/. Elektromagnes 1l5 jest caiy czas wzbudzony pod-
czas zacisku koinierzy. Przeka’snik cisnienia PP8 wyktgcza wzbudze-
nie elektromagnesu B16 po wycofaniu cylindrdéw zacisku. Rozstaw
otwartego zacisku wynosi »5,5 mm. Po peinym wysunieciu cylindrdéw
zaciskowych rozstaw wynosi 23,6 2 C,l mm. Czqs wysunigcia na peiny
skok wynosi 1,6 s, a czas powrotu 1,7 s, co daje predkosci ruchu
odpowiednio: 0,0199% i 0,01876 m/s /przy skoku 31,9 mm/.

Na wstepie badaidl stwierdzono nieprawidZowosé polegajacg na bred-
nym.wchzeniu przekaZnika cignienia PPS w gaxa?s hydrauliczng £15.
Usterke usunieto. Sprawdzono szczelntsé zewngtrzng ukradu z wyni-
kiem pozytywnym oféz prawidtowsé nastawy przekagnika PP8, tj za-
déiakanie po wyéofaniu wszystkich cylindrdéw zaciskowych. JednoczesH
nogé i pzjnnoéé dziatania zaciskdéw jest w peini zadawalajacg. Probj
wodne na cignienie 3,6 iiPa dla sprawdzenia szczelnoSci miegdzy kox-
nierzami rurociagdw i koinierzami elementu badanego potwierdziziy

to dziaztanie.

A
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6. Uk*ad napedu cylindrdw obrotu magazynkdw

Schemat ukzadu hydraulicznego przedstawiono na rys.6. Uktad za-
silany jest 2z uk%adu zasilania przez zawdr redukcyjny ZDR6DP obni-
zajacy cignienie do 5,6 MFa. Obnizone cisnienie podawane jest na
dwa oddzielne uktady ztozone z rozdzielaczy A202 o elektromagnesac
oznaczonych odpowiednio E1l i E12 oraz ¥1l'i £127, jak rdwniesz
cylindréw mechanizmdéw korbowo-zatrzaskowych poruszajacych magazynk
Pozycjonowanie magazynka rurociggdéw spiywowych /krétkiego/ jest
sterowane wyXgcznikami krardcowymi VK1l + VK38, Natomiast pozycjonowa
nie magazynka rurociggéw zasilajgcych /drugiego/ jest sterowane
wytagcznikami kradcowymi WK1® + WK8. W poZoZeniach'zwrotnych mecha
nizm korbowy napegdzany hydraulicznie jest wspomagany przez mecha-
niczne dziatanie zatrzgasku. Zatrzaskl zapewniajg takze na ustaleni
poszczegélnych pozozerl odpowiaddjgcych $rednicom rurociggdéw. Oba
napqgdy sg sterowane niezaleznie i oddzielnie. ilogg pracowad jedno-
czesnie lub kolejno. '

Na poczgtku ukzad hydrauvliczny miat nieco inns postadé. Zawierazx
jeden Zestaw wyXgcznikdéw kraricowych WK1 + VK8 i jeden rozdzielacaz.
Huch cylindréﬁ napegdzajacych magazynki byt synchronikowany dodatko-
wym cylindrem. Kozdzielacz byt zasilany bezpodrednio z ukzadu za-
silania. Predkosci ruchu byiy rsgulowane diawikami ZD0. UkZad ten
usztywniony cylindrem synchronizujecym nie pozwalak wykorzystad
wspomagenia zatrzaskdw w poXozeniack zwrotnych mechanizmu korboweg
Istniaty tu takze powazne problemy ustalenia predkosci dziatania
‘przy pomocy drawikdéw. Nastepnie podjgto prdébg synchronizacji ruchu
obu magazynkdéw przy pomocy diawikdw bez synchronizatora. Poczgtko-
wo prdéby prowadzono przy zasilaniu bezposrednim, a pdéZniej pray
zasilaniu przez zawdr redukcyjny. Préby te wykazazy mozliwos$é po-

prawne] pracy Jednego magazynka przy zasilaniu przez zawdr reduk-
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cyjny. Préby te nie pozwolixy jednak uzyskacé synclronizacji pracy
magazynkdw. W kodcu postanowiono oddzielié hydraulicznie i elektryc
nie oba magazynki. Niestety wymagato to wykonania nowych dodatko-
" wych ukaddw elektrycznego i hjiréulicznégo.

W wyniku wprowadzenia tych zmian osiagni@%o poprawng prace obu
ragazynkow. Spra&dzono szczelnosé, dobrano poziom c¢idnienia zredu-
kowanego oraz uétawiono krzywki mechanizmu wiaczajgcego wytagczniki
krarficowe. Ponadto stwierdzono zadawulajacs dokZadno$é pozycjonowa-—
nia. Dokonano takze pomiardéw czasdéw przestawienia magazynkdw. Vy-

niki tych pomiardw zestawiono w tabolach 2 + 7.

Tabl.2 Tabl.3

Czas przestawienia 2z LN 15 Czas przestawienia z DN 20
na DN na magazynku na DN na ragazynku
ax. Kr. ) ax. kr.

32 5,2 . 5,0 32 5,0 2,0
40 359 6,7 40 4,2 5,0
‘20 . 4,3 4,1 15 5,1 4,1°

25 1,8 2,0 ) 25 6,0 5,0

50 3,6 343 50 9,2 6,3

fabl.d ' Tabl .5

Czas przestawienia z DN 25 ‘Czas przestawienia z LN 32

na DU| na magazynku ) na DN na magazynku
dx. kr. dx. _ kr

40 - 6,0 4,9 _ 40 2,6 243
15 2,8 5,1 15 3,7 3,0
52 4,5 4,0 25 5,2. 4,8

50 1,5 1,6 50 7,0 5,9
20 2,8 3,0 - 20 8,5 . 7,0

Tabl.o Tabl.”7

Gmas przestawienia z DN 4C Czas przestawienia z b 50

na DN na magazynku na DN na magazynku
d%. k. dx. kr.

25 10,2 2,7 25 3,9 5,9
50 5,8 4,4 40 4,2 3,3
i5 2,3 -2y6 15 6:4_ 4,0
32 8,6 6,6 32 3,0 2,4 ,/8
20 7,2 -« 6,0 20 . 1,4 ) 039/
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7. Ukxad napedu cylindrdw wydIuzek

Schemat uktradu hydraulicznego przedstawiono na rys.7. Rozdzielac
A202 o elektromagnesach oznaczonych 1l3 i El4 zasilany z ukZzadu
zasilania przez kryze 0,56 mm steruje ruchcm cylindréw wydldéek
podgczonych hydraulicznie z cylindrem synchronimjacym ich ruch. Za
wér zwrotny sterowany ZZSO zabezpiecza cylindry wydiuzek przed
ruchami pod wpiywem siZ zewnetrznych po wyzsczeniu wzbudzenia ele-
ktromagnesdéw E13 i-814. Cylinderki pomocnicze w cylindrach wydXuze
zapewniajg samoczynne wysprzeglenie 1 ustawienie rurociggdéw w ma-
gazynkach po zakorczeniu pracy. Przekagnik PP7 reaguje na wzrost
ciénieﬁia spowodowany zasprzqglenigm wydiuzek w gniazdach rurocig-

reaguje na
géw. Przekaznik cid$nienia PP6 ZEXEXHAE cisnienie spowodowane wy-
sprzegleniem rurociggdéw z wydiuzek i generuje sygnai odXgczenia
wzbudzenia elektromagnesu Eljz

Na poczgtku ukzad miaz nieco imng postaé. Nie byzo synchronizac]
ruchu wydiuzek. W trakcie badanl okazazo sieg, 2ze moze dochodzié do

< ha' olv ﬂ«ufa.'ozgq "

przepychania elementu badanego utrzymywanego w imadle i nie docho-
dzi do wysprzeglenia obu wydkuéek z rurociggow. Trddnoéci ustawie-
nia przekaénikéw cidnienia i predkosci ruchu doprowadzizy do zasto
sowania na zasilaniu uk}adu kryzy 0,6 mm, ktdra pozwoliia‘te nie-
dogodnoéci weliminowaé. Po zmianach ukkadu sprawdzono ponovnie
szczelno$é z wynikiem pozytywnym. PrawidXowosé dzialania potwier-
dzaja pomiary dokXadnosci synchronizacji zamieszczone w tabeli 8.
Pomiary wykazujg istnienie statego przesunig¢cia migdzy jednsg a dru
ga wydiuskag. Réznice skoku nie przekraczajg 3,5 mm. Sprawdzono
takze funkcjonalnag prawidXowosdé zasp;zqglania i rozsprzeglania
wydtuzek z rurociggami oraz sprawdzono szczelnosé ukiadu wodnego

na cidnienie %,6 MPa. Stwierdzono szczelnosé ukiadu. Czas wysuwu

wydtuzek na peiny skok tj. spiywowej 309,2 mm i zasilajacej %05,6

A9
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Tabl.8 o

Skok wydzuzki [inm]

|zasilajgcej |spiywowe] réznica

55,0 51,9 + 3,1

112,9 111,1 |-+ 1,8

Wy suw 227 ,5 22%,1 + 4,4 .

323,5 . 319,0 + 4,5

360,606 361,0 + 0,4

342,6 338,0 + 4,6

288,2 284,5 + 3,7

wsuw L 1782 173,9 + 4,73
85,0 19,7 + 3,9

N 55,0 51,8 + 5,2

mm jest ten sam i wynosi 1%,5 s, a czas chowania wydluzék wynosi
: .10,? s. Predkosci wysuwu wynoszs odpowiednioc 0,02290 i 0,02264 n/s
a perkoéci‘chowania-odpowiednio 0,030%1 i 0,02996 m/s. Réznica
jest staka 1 WYXXZEL wynika 'z rdznicy wysunigc}a wydiuzek nﬁpoczqtk

skoku.

U
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8. Ukiad napedu cylindrdéw trdjkatdw /centrowania/

Ukzad hydrauliczny przedstawiono schematycznie na rys.8. Rozdzie
lacz A202 o elektromagnesach oznaczonych &3 i1 E4 jest zasilany z
uktadu zasilania przez drawik nastawny ZD00. Zawdr zwrétny sterowan;
2280 w garezi K4 zabezpiecza ustalenie poozenia cylindrdw po cen—
trowaniu zakorczonym zadziataniem przekalZnika cidnienia PP4 co jes
réwnoznaczne z odigczeniem wzbudzenia elektromagnesu E4. Wyigcz-
niki kraricowe WK31 i WK31l’ sygnalizujg wycofanie tXoczysk cylindré
tréjkgtdéw wraz z cylindrami zacisku. Zawlr zwrotny sterowany Z7S0
w gatezl E3 zabezpiecza przed zmiang poZozenia tXoczysk cylindrdw
tréjkatéw w pozozeniu wsunigtym.

Zawdr éwrotny sterowany ZZS0 w gafezi E3 zostaz wprowadzony po
stwierdzeniu odbijania w poXozeniu kradcowym.

Uk¥ad wykazaz szczelnosé zewnetrzng. Natomiast poczgtkowa niesta
Y086 synchronizacji ruchu cylindrdéw jednego z trdjkatdéw byra powo-
dowang awarig uszczelki tioka jednega z cylindrdéw. Uszkodzenie
uszczelki nastapio najprawdopodobniej wskutek montazu. Po wymia-
nie uszczelki wykonano pomiary synchronizacji skokdw cylindrdw w

kazdym z trdéjkstdéw. iyniki przedstawiono w tabeli 9.

Tabl.9
Zmiana skoku cylindréw trdjkata /wysuw/
fom] S
I II | III
63,1 - 6%,2 65,7 *
lewy 10,5 10,6 9,1l
46,1 47,2 48,6
prawy 25,9 26,1 25,6
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Jak Widaé z.tabeli 9 synchronizacjag jest.zadawalajqca,.nie ma
jednak jednoczesnosci ruchu cylindrdw lewego trdjkagta i prawego.
Uzyskanie jednoczesnosci wymagaZoby wprowadéenia ufzqdzeﬁ synchro-
nizujacych pracg obu tréjkgtéw. Z dotychczaspwych préb wynika, ze
centrowanie nie musi byé jednoczesne.

Gzasy Zaczne centrowania dwoma tir8Bjkatami wynosze 10 s, a wyco-
fanie 7,8 s. Skok cylindréw &edjkatéw wynosi $rednio 73,6 mm.

W trakcie badad stwierdzono niewystarczdjacg sztywnosé ukzadu
centrowania polegajacg na wyginaniu sig¢ i obrocie tZoczysk 2z
zaihstalowanymi na ich kordecach cylindrami zacisku. Zjawisko wyste-
puje  przy dobranym cidnieniu wyiaczajgcym przekaznik cidnienia
PP4 zapewniajgcym pewne centrowanie. Obnizenie cignienia nie jest
hmOZliwe poniewaz ukzad ﬁymaga do'prawidlowej pracy wysokiego cig-
nienia. Jedyng drogg w tym przypadku jest mozliwe powiekszenie
grednic tzoczysk i prowéﬁnic, a takze zblizenie punktdw centrowani

do osi tZoczysk. v .
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9. UkZad napedu cylindra podnoszenia wahgdia

Ukzad hydfauliézny przedstawiono na rys.9. Rozdzielacz A202
przy wzbudzeniu elektromagnesu L5 podaje zasilanie na stroﬂg tZo-
czyskowg cylindra powodujgc podnoszenie wahadta. Predkos$é podnosze
nia ustalaja dxawik nastawny ZD0 w gaxezi- 25, a takze dawik nas-
tawny 280 w przewodzie miedzy gatezig E5 i1 E6, ustalajgcy upust.
Wizbudzenie elektromagnesu &6 pozwala na sterowanie ruchem opuszcza
nia wahadza. Qlej z komor& txoczyskowej cylindra po wy réwnaniu
cidnienia /spadku na dtawiku nastawnym ZDC miedzy gateziami B5 i &
jest kierowany do komory beztZoczyskowej cylindra. Ukad zapewnia
ruch p¥ynny i réwnomierny. #ykaczniki krarcowe sygﬁalizujq zakoiicz
nie ruchu podnoézenia i apuszczania -~ odpowiednio WK135 i WK14,
powodujac wykgczenie wzbudzenia elektromagneséw E5 i EG6.

Poczgtkowo uktad hydrauliczny ni'e -speiniaX warunkdw zakradanych
przy projektowaniu. Predkosci ruchu byiy regulowane drawikami nas-
tawnymi ZDO, a ustalenie poloZenia'przy wytgczeniu napedu podnosze
nia zabezpiebzone zaworem zwrotnym sterowanym 2Z80. W ukladzie tym
trudno byzo ﬁstalié jednoznaczng predkodéé opuszczanias ze wzgledu n
niewystarczgjace wypeknienie'komory bezttoczyskowej cylindra. Przy
ruchu do géry trudno byzo uzyskadé gdérne poXozenie.

W zmienionymnukladzie po dokonaniu regulacji i sprawdzeniu
szezelnosci zewngtrznej stwierdzono zadawalajgeg rdéwnomiernosgd
ruchéw. Czas podnoszenia wynosi 21 s, a czas opuszczania 31,4 s,
co przy wartodci skoku 138,5 mm daje predkosci $rednie 0,000660 i

0,00441 m/s qdpowiednio.



HOW—=E

/7370

‘5 773706

a0 g g %Z’”

5 A207 5
L
Rys.9

Uktad nopedu cylindra podnoszenia wohoota

' .,
d;) o
e 4 :3




- 45 -

Vnioski

Badania potwierdzity sZusznosé ogdélnej koncepcji rozwiazania
problemu montazu i demontazu elementdw badanych na stanowisku
przepiywowym. Szczegdlnie istotne jest tu usyskanie szczelndsci
ciggu pomiarowego 1 potwierdzenie zaztozonej procedury montazu i
demontazu. ‘

Niestety nie wszystkie rozwigzania poﬁwierdziky swg funkcjonal-
nosé i1 niezawodnosé. W wigkszosdci prazypadkdéw dokonywano zmiany i
ulepszenia w trakcie badad. Nie wszystkie jednak nasuwajgce sig w
wyniku badan zmiany i koxrkty byiy mozliwe do wprowadzenia w ramach
biezacego etapu. .

Zmiany jakie trzeba wprowadzidé w ukiadzie centbowania, a takze
jakie trzeba by dokonad dla poprawy sztywnoseci catego wahada nie
mogxy byé zrobione dorafnie - wymagajs bowiem sporych nakXaddw na
wykonawstwo nowych elementdw.

W konkluzji proponuje sie dopuscié automat do prébnej eksploatac)
z zastrzezeniem koniecznosci wprowadzenia wysej wymienionych zmian
w ramach podejmowanych tematdw dotyczgcych badai elementdw nastaw-

czych.
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