1. Формулы и относительные единицы

a(m/sec2) = ускорение в точке возврата

d(mm) = диаметр вала
F(N) = требуемое боковое усилие

FRG(N) = боковое усилие создаваемое Rolling Ring Drive
FR(N) =  трение(FN*μ) актуально , когда материал перемещается на отдельной независимой каретке

FN(N) = нормальная сила общего веса присоединенной массы и каретки
μ = коэффициент трения

FZ(N) = дополнительная сила например: компонент режущей силы отделителя
f(mm) = прогиб вала рис 1.

g(m/sec2) = ускорение вследствие гравитации 

h(mm) = шаг(перемещение за один оборот вала)
hmax(mm) = максимальный шаг см. рис. 3
l(mm) = длина вала между центрами подшипников
m(kg) = Общая перемещаемая масса, включая каретку, соединения и т.д.
Md(Ncm) = приводной крутящий момент
Mo(Ncm) = крутящий момент без нагрузки
n(r.p.m.) =  скорость вращения вала
ncrit(r.p.m.) = критическая скорость вращения вала
P(kW) = требуемая мощность двигателя
s(mm) = длина замедляющего кулачка
t(sec) = время переключения направления движения
v(m/sec) = макс. необходимая скорость перемещения. Всегда рассчитывается при максимальном шаге(шаг 10)
C(N) = динамическая нагрузка механизма
PR(N) = радиальная нагрузка механизма
2. Предварительный выбор

Предварительный выбор осуществляется по оценочному боковому усилию и/иля принимая во внимание допустимый прогиб вала f  согласно рис. 1
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Рис.1

2.1 Механизмы с мгновенным переключением направления движения.

[image: image1.emf]
Применимо только для скоростей перемещения до 0,25 м/с (Для Kinemax 0,4 м/с, RG40-2 до 0.6 м/с)

Время переключения направления движения t зависит от размера модели и шага, установленного на шкале(угол шага). Переключение направления движения осуществляется переброской триггера.
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Определение времени переключения направления движения t.

Используя величину шага 10 на рисунке 2 выбираем кривую, соответствующую размеру выбранной модели и по ней определяем соответствующее время переключения направления движения.
Примечание:








Рис.2
Расчетная величина бокового усилия F  должна быть меньше чем F выбранной модели. F<FRG
Механизмы с замедленным переключением направления движения.
Применимо для скоростей до 4,2 м/с.

Замедленное переключение направления движения снижает воздействие сил на механизм в точке переключения направления движения. 

[image: image3.emf]
Если определено максимальное значение ускорения а, то требуемая длина замедляющего кулачка рассчитывается как:
[image: image4.emf]
Если известна требуемая длина замедляющего кулачка s, то максимальное значение ускорения рассчитывается как:
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3. Боковое усилие

Расчетная величина бокового усилия F  должна быть меньше чем F выбранной модели.

F<FRG
Если величина бокового усилия выбранного механизма слишком мала, следует выбрать или механизм большего размера, или более длинное замедление.
Усилие обеспечиваемое механизмом практически постоянно, для скоростей вращения более 300 об/мин. При более низких скоростях усилие немного возрастает по мере приближения скорости к нулю.

Для увеличения срока службы необходимо выбрать боковое усилие в соответствии с расчетами приведенными в пунктах 2.1 и 2.2.
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Изменение бокового усилия в соответствии со скоростью вращения вала

4. Скорость вращения вала
4.1 Расчет
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Скорость вращения, рассчитанная таким образом, не должна быть превышенной.

Рекомендованный диапазон скоростей:

nmin = 10 об/мин

nmax= 3000 об/мин
Для скоростей не входящих в этот диапазон необходимо проконсультироваться у поставщика.

Шаг h определяется по графику (рис. 3), в соответствии о значением 10шкалы механизма согласно модели.

Минимальное расстояние переключения направления движения:
Дополнительная опция М  ≈ 1х d
Дополнительная опция E+N  = 0
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Рис. 3
4.2 Критическая скорость вращения вала
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Примечание:
В зависимости от качества вала он может разбалансироваться при скорости на 25% ниже вышеуказанных.
Если для достижения рабочей скорости необходимо пересекать критический диапазон скоростей, возможно возникновение кратковременной вибрации вала. Это не влияет на на работу привода.
Если рабочая скорость входит в критический диапазон скоростей, вибрацию можно сгладить следующим образом:

1. установка двойного подшипника с одной стороны:

увеличение коэффициента примерно до 1.5

2. установка двойных подшипников с двух сторон:

увеличение коэффициента примерно до 2,2
Расстояние между опорами подшипника должно составлять как минимум  2,5 х диаметр вала.

5. Привод вала
5.1 Крутящий момент привода
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Величина Мо из технических параметров

5.2 Требования по мощности привода
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6. Намотка
6.1 Формулы и относительные единицы
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B(мм) = расстояние от раздатчика
C(мм) = ширина раскладки
D(мм) = начальный диаметр катушки
dmax(мм) = максимальный диаметр наматываемого материала при наибольшем шаге 
FZug(Н) = растяжение наматываемого материала
FK(Н) = компонент силы направленной противоположно движению каретки
hmax(мм) = максимальный шаг механизма(см. технические данные)
vw(м/c) = линейная скорость намотки
6.2 Растяжение
При намотке сила FK  воздействующая на перемещение и зависящая от растяжения FZug наматываемого материала является основным фактором при выборе механизма.
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6.3 Расчет скорости перемещения.   
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6.4 Оптимальное передаточное отношение между валом катушки и линейной скоростью вала.   
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