POHONY NAVIJACIEK

(Produkt GA500, GA700 a A1000)

Popis aplikacie

Navijanie je postup na usporiadanie a balenie materidlu vo forme roliek pre efektivnejSiu manipulaciu alebo na
pripravu na naslednu operaciu. V typickom priemyselnom pouZiti sa navijacka pouZiva na navijanie sivislej alebo
obmedzenej dizky materialu, ako je drot, papier, folia, kov alebo textilia. K navijaniu produktu obvykle dochadza
mnohokrat pocas procesu jeho premeny od doby, kedy je material vyrobeny, az po jeho aplikaciu koncovym
uzivatelom. Z tohto dévodu je navijanie extrémne kriticky proces manipulacie s materidlom a musi byt’
vykonavany spravne, inak dojde k jeho poskodeniu a je potom casto prakticky nemozné ho opravit' poCas
dalSieho procesu. Navijacka a hotova rolka st v roznych priemyselnych odvetviach oznacované r6znymi nazvami
(navijacka, cievkovacka, zvitkovacka / rola, cievka, Spulka, kotuc¢, zvitok, atd’.).

Navijané materidly mozu byt’ roztiahnutelné a elastické alebo neroztazitelné a nepruzné. Navijanie pruznych
materialov je zlozZitejSie a kritickejSie ako navijanie nepruznych materidlov. Vyber pohonov navijaca pre
rozt'azitelné materidly vyZzaduje dokladnu analyzu a Casto je vyzadovana konzultacia s vyrobcom.

Medzi typicky navijané materialy patria:

Dréty a kable Textilie a textilné materialy
Papier Materidly zo sklenych vlakien
Kovy, kovové pasy Plastové folie

Trubicky Dutinky, atd".

Plastova folia alebo niektoré druhy textilii si vSeobecne roztiahnutelny (pruzny) material, vacSinu ostatnych
materidlov mozno povazovat' za neroztazite/né. Rolky m6zu byt’ navijané pdsobenim hnacieho momentu v ich
strede alebo na ich povrchu. Vysledkom st potom dve hlavné kategdrie navijaciek:

- Osové/stredové navijacky
- Povrchové navijacky

Osové navijanie: Toto je pravdepodobne najbeznejsi a najuniverzalnejsi sposob navijania. Zakladnym principom
je, ze cievka (jadro) je pohanana od stredu motorom a pas materidlu je nasledne navijany na jadro cievky, vid’
obr.1. Krutiaci moment motora je prevadzany na tah v navijanom materidli. Pri zvacSujicom sa priemere musia
vrstvy materialu na cievke prenasat’ krdtiaci moment na tah v prichadzajicom pase materialu, takze hustota balu
na zaciatku cievky musi byt’ dostatocna, aby toto bolo mozné vykonat’ bez preklzu medzi vrstvami.
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Obrdzok 1 — Koncept osovej navijacky

Povrchové navijanie: Povrchové navijanie je pravdepodobne najjednoduchsou a najzakladnejSou formou
navijania. Pri tomto koncepte je krdtiaci moment pohonu prendsany na hnacie / navijacie valce s konStantnym
priemerom, ktoré st v kontakte s povrchom navijaného materidlu na cievke, vid'. obr.2. V mieste tohto kontaktu
sa vytvara hnacia sila. V zasade ide o to natlacit’ cievku do kontaktu s hnacim valcom, ktory sa otaca danou
povrchovou rychlost'ou. Koeficient trenia medzi materidlom a hnacim valcom, rovnako ako kontaktna sila medzi
cievkou a hnacim valcom, spdsobuje, Ze sa pas navija na previjacie jadro cievky. Povrchové navijanie moze byt s
jednym alebo dvoma hnacimi valcami.
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POHONY NAVIJACIEK
(Produkt GA500, GA700 a A1000)
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Obrdzok 2 - Koncept povrchovej navijacky

Navijacie pohony sa navrhuju tak, aby sa ¢o najviac zdokonalil nvin balu a eliminovalo poskodenie materialu a
zratenie Ciel roliek. Existuje mnoho vylepSeni a variantov, ktoré je mozné vykonat’ u kazdého zo zakladnych
konceptov navijania, a je dolezité porozumiet’ niektorym vyhodam a nevyhodam kazdej techniky. Nasledujlce
pohl'ady su poskytované ako technické informacie vztiahnuté na kategdriu povrchovych navijaciek.

Poziadavky aplikacie

Riadenie motora pri dynamicky sa meniacich poziadavkach.
Zrychlenie na pevnu rychlost, spomalenie na nulovu rychlost’.
Zmeny otacok a krdtiaceho momentu pocas prevadzky.
Detailné sekvencné riadenie pre letmé spajanie a vymenu roli.
Rychlost’ a krdtiaci moment je potrebné riadit’.

Vysoka rychlost’ procesu.

Siroky rychlostny rozsah.

Zmeny v spracovanom materiali.

Produkty Yaskawa v rieseni:

Produkt | Funkcia Prinos

Riadenie rychlosti linky a hutnost’ priemeru je mozné dosiahnut/
Rezim PID regulacie pomocou menicov frekvencie s PID riadenim so snimacmi polohy
tanecnika, snimace rychlosti alebo snimace priemeru.

Ovladanie Ovladanie zapnutia/vypnutia ventilatora chladenia menica zvysuje
A1000 . . ) V. , . )
zapnutia/vypnutia jeho zivotnost’ a znizuje potrebu udrzby.
GA700 | hjadiaceho ventilatora
GAS00 | yektorové riadenie Riadenie krutiaceho momentu aj konstantného t'ahu je mozné
magnetického toku a rezim | pomocou vektorového riadenia s uzavretou sluckou a rezimu
riadenia krdtiaceho momentového riadenia.
momentu (len pri A1000 a
GA700)
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POHONY NAVIJACIEK |

(Produkt GA500, GA700 a A1000)

Produkt | Funkcia Prinos
Mod servoriadenia v Funkcia nulového serva pri vektorovom riadeni s uzavretou sluckou
nulovych otackach (Zero zabraruje preveseniu materialu, ¢im eliminuje potrebu mechanickej
Servo), (len pri A1000 a brzdy. V nulovych otackach sa aktivuje pozi¢né riadenie.
GA700)

Funkcia brzdenia KEB méZe zastavit’ aplikaciu bez poskodenia zataze,
aj ked’ d6jde k vypadku napajania. Obycajny volny dobeh by mohol
sposobit’ nahromadenie alebo prerusenie materialu.

Brzdenie kinetickou
energiou (KEB)

Detekcia odlahcenia detekuje prerusenie materialu, takze menic

Detekcia momentu moze automaticky okamzite zastavit’ aplikaciu.

Podrobnosti k aplikacii navijacky s povrchovym navijanim

Povrchové navijacky sa pouzivaju hlavne na navijanie nepruznych materialov, ako je papier a textilie. Spdsob
povrchového navijania aplikuje hnaciu silu na valec alebo valceky s pevnym priemerom, na ktorych spociva
navijacia rolka. Navijacia sila tak p6sobi na povrch navijanej cievky alebo role. U povrchovej navijacky je
obvodova rychlost’ navijacej role konstantna pre danu rychlost’ linky. Rychlost’ otacania (ot/min) role sa znizuje s
narastom navinu role. Navijaci tah a rychlost’ zostavaju konstantné, takze charakteristikou zat'aze tejto aplikacie
je konstantny navijaci moment. Pohon navijaca dodava potrebny krdtiaci moment zmenou rychlosti tak, aby bolo
dosiahnuté navinutie materialu. R6zne materialy vyZaduju rézne tahy poCas navijania. Niektoré materialy, sa pri
nadmernom napnuti predizia, pripadne pretrhnu. Pre zlepSenie navijania u navijacky s dvoma valcami moze byt’
na hornej strane navijacej cievky zacleneny pokladaci pritlacny valec, ktory bude drzat’ jadro cievky v kontakte
medzi dvoma hnacimi valcami povrchovej navijacky pocas pociatocnych faz navijania, tj u jadra/tfia. To je
samozrejme najkritickejSia Cast’ navijania, ale akonahle je materiadl navinuty na tfi, hmotnost’ samotnej cievky si
zachova kontakt medzi navijacou cievkou a povrchom navijacich valcov.

Odvijaci
stojan Super kalander .

Povrchova navijacka

O
- Signal tahu pre 1
pridrznd brzdu |
SN
Pridr#na spatna :
brzda @ |} | _____ 3

&

Obrdzok 3 - Priklad usporiadania povrchovej navijacky
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POHONY NAVIJACIEK -
‘H :

(Produkt GA500, GA700 a A1000)

Pohony povrchovych navijaciek su rozdelené do skupin podla spsobu riadenia.

Momentové riadenie so sledovanim rychlosti (TRSF), cca 70 % aplikacii
Priame riadenie tahu/napatia, cca 10 % aplikacii

Vlecné riadenie tahu, cca 15% aplikacii

Riadenie tanecnikom, cca 5% aplikacii

Snimac tahu

Predchadzajici
hlavny pohon

Enkodér B Enkodér

Spatna vézba

Prevadzkové rezimy: Prg_vad.zkove tahu
- Master rezimy:
- Rychlostny - Momentovy —
- Rychlostny ~ # &
a a v . - _
Komunikacia . —— Rychlost'linky -
Obrazok 4 - Povrchovd navijacka s momentovym riadenim TRSF Obrdzok 5 - Povrchovd navijacka s priamym riadenim tahu

Momentové riadenie so sledovanim rychlosti (TRSF) poskytuje nepriame riadenie tahu povrchového
navijaca tym, Ze zaist'uje riadenie krutiaceho momentu s presnym sledovanim rychlosti. Momentové riadenie
motora tak zaist'uje udrziavanie konstantného t'ahu. Za normalnych prevadzkovych podmienok je riadeny krutiaci
moment pohonu, avsak rychlostné riadenie bez regulacie momentu je k dispozicii pre nastavovacie Cinnosti alebo
slizi ako obmedzenie maximalnej rychlosti v pripade pretrhnutia pasu materialu.

Vlecné riadenie t'ahu je definované ako zmena alebo udrziavanie napatia pasu riadenim povrchovych rychlosti
po sebe idlcich pohananych valcov / sekcii. Riadenie povrchového navijaca je dosiahnuté aplikaciou
percentualneho offsetu rychlosti vzhladom k referencnej rychlosti, ktora je posielana z hlavnej sekcie. Rychlost’
linky (m/min) = Referencna rychlost’ * (1 + Offset %).

Priame riadenie t'ahu v povrchovom navijaci riadi tah pouZitého materialu na zaklade spétnej vazby od
silomeru (snimaca t'ahu) pred navijacom. Tah je merany a riadeny od prevodnika snimaca zat'azenia/napétia, na
ktory priamo pdsobi navijany material. Regulator menica automaticky upravi otacky motora tak, aby kompenzoval
zmenu tahu zo snimaca sily.
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POHONY NAVIJACIEK

(Produkt GA500, GA700 a A1000)
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Enkodér
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tanecnika

Rychlost’ linky 2

Obrdzok 6 - Povrchovd navijacka s riadenim od tanecnika

Riadenie tanecnikom nepriamo zaist'uje regulaciu tahu pre pohon povrchovej navijacky tym, Ze umoziiuje
Upravu rychlosti od polohy tanecnika. Poloha rolky tanecnika je merana a riadena tak, aby sa rolka tanecnika
udrziavala v relativne konstantnej polohe; tah v materiali je ureny hmotnostou alebo silou posobiacou na
mechanizmus tanecnika. Za normalnych prevadzkovych podmienok sa rychlost’ nastavuje tak, aby sa tanecnik
udrziaval uprostred povoleného rozsahu, avsak pre nastavovacie ¢innosti je k dispozicii aj rychlostné riadenie bez
udrziavania polohy tanecnika alebo sa uplatni aj ako obmedzenie maximalnej rychlosti v pripade pretrhnutia
navijaného materialu.
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