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AUTOMATICKE sNimANE A vyHoDNOCOVANE mMEReni
poHYBU CEPU ROZVADECE LOPATKY v LOZISKACH

Bohumfl Hlavilka, RNDr, Pavel Troubil
Vyzkumny ustav-odbor mechaniky, KD Blansko

Resumé: PFi mélteni na modelové rozvadéci Llopaté by~
lo vyuZito moZnosti automatického snimini mEfenych veli-
&¢in, jejich z&znamu do paméti Fidicihp politate zkusebny
s nédsledného zpracovéni vysledki méteni vietnd grafické-
ho vyjédreni méFenych velilin @ jejich vzédjemnych vazeb,

Uveod

tepy & loziskové pouzdra rozviddécich lopatek reverz-
nich turbin ptelerpdvacich vodnich elektrédren se za pro-
vozu relativnd rychle opotfebdvaji., PFitinou opotiehent
je intenzivni kaiténi rozvadecich Lopatek, které vede
ke vzniku mikroposuvi mezi tepem a pouzdry loiisek rozvé-
déct lopatky., Z téchto duvodi se v posledni dob& zkoumaj#
jak pFitiny vaniku kmitént a mikroposuvi lepl v loZiskich,
tak 1 moZnosti omezeni jejich Ulinki na opottebeni rozva-
ddciho mechanismu, Na dile je obvykle moinost méFit pouze
stlu v téhle Llopatky, pohyb horniho konce fepu /vyjimeiné
v blizkosti nékterého LoZiska tohoto iepu/ a pod. Dolnt
tep, kde opotfebeni byva nejvétii, je zpravidla neptistup-
ny. To vedlo k zamé&leni vyzkumu na model rozvédéci Llopatky

s lozisky pFistupnyat,

Popis experimentu

Modelovala se lopatka geometricky podobnsd skutelné
rozvédéct Llopatd F}nncisovy reverzni turbiny pfelerpévact
vodni elektrérny Ruiin, TéZ 1 modelové pbka je geometricky
podobné pace dila,

M&Fens pdka byla uchycena na tPech loZiskéch stojanu
modelu /obr., 1a, b/, Pouzdra LoZisek se geometricky neli-
§ila od skutelnosti. Lopatka ve vertikélni poloze jako
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na dite byla zatiZovéna dynamickou silou vyvijenou servo-
vélcem SAVAD 20, ktery je souldésti elektronického zatéio-
vaciho systému EDYZ 3-4 /Inova Praha/, Servovdlec umoinu-
je vyvinout statické i dynamické zatiient modelu,
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obr, 1a: Nérys modelového zatfizend

Modelovy experiment vychézel z pfedpokladu, 2e kmi-
téni rozvadécich lopatek je vynuceného nerezonantniho cha-
rekteru a tudii dynsmické viastnosti ssmotné Llopatky ne-
jsou rozhodujici, Urlujict je tedy charakter a intenzita
budici sily,
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Obr, 1b: PUdorys modelového zafizent

Na Eepech Lopatky byly instalovédny dotykové induk-
tivni snimaie dradhy WITM upevnéné na té&lesech LoZisek,
ndficid tudiZ relativni pohyb Zepu v toZisku, Snimale na
kaidém ze tFi loZisek byly umistény tak, 2e zachycovaly
pohyb lepu ve sméru budici sily a ve sméru osy listu Lo-
patky.

Na padce lopatky byl umistén induktivni snimal chvéni
typu B3 snimajici chvéni ve smdru vertikélnim,

Mimo to byla méfena velikost budici sily F pomoct
tenzometri typu 120/LY11 instalovanymi na dynamometru,

VSechny snimate byly pFipojeny na mé&Fici zesilovaie
typu KWS, Snimale § zesilovate jsou vyrobky firmy Hottin-
ger Baldwin Messtechnik,

Upraveny a zesileny analogovy signdl byl pFiveden
na galvanometry UV oscilografu typu Visicorder SL46-NEC
pro operativni vizudlni kontrolu méfeni a paralelné do
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méficy ustfedny DASIO 600, kterd je Fizena minipolitalem
ADT 4500, Pro tento experiment bylo pouiito 8 méFicich
kan&ll Gsttedny s rozsahem vstupniho napéti s v, Cely
proces m&feni a vyhodnocovéni byl Fizen z termindlu

SM 7202 instalovaného u modelu v hale zkufebny /obr, 2/,
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obr. 2: Schéma mdFiciho Fetdzce

ADT 4500 pracuje pod opersainim systémem DOS IV s pa-
métf 128 k stov, K politali jsou pFipojeny & mechaniky
diskd KDP 720, 2 tiskérny 0ZM 180 /1 s Upravou pro graficky
vystup/, 2 magnetopiskové jednotky PT 305, televizor PLUTO
pro operativni grafické vyjadFfent vyhodnocovaného zéznamu
a & termindly,

M&teni a vyhodnoceni

m&fict program byl rozdélen do nékolika etap. V prvni
etepd se zkoumaly UZinky rizného charakteru zatdZovaci si-
ly /intenzita, frekvence, smysl a pod./. V dalii etapé se
2jidtoval viiv loZiskovych vuli, pozd&ji vliv mazdni loiisek
a pod, Nakonec byl méren i tlak mazaciho tuku v loZiskéach,
Po nastaveni zatd3ovacich parametri na elektrohy-
graulickém systému EDYZ 3-4 se spustil program CTIUS,
ktery 2z & mékicich mist zaznamenal zadanou frekvenct
1000 pofsdnic 0¢ kxaidého mista, Dats se uloZila ve formd
toubory typu A ns zvoleny disk., Tim se ziskal digitalizo-



vany zéznam, ktery se déle zpracovel programy ze systému
SADKO /UvMv Praha/ [11, [2). Na datovy soubor se apliko-
val program PRUMY, ktery vyhodnotil zékladni statistické
charakteristiky procesu: stfedni hodnotu, rozptyl, smé-
rodatnou odchylku, min. a max, hodnotu, kladny a zépor-
ny max, rozkmit, pFfipadny polet premodulovanych hodnot.
Tyto hodnoty byly uddvény v pattiiném fyzikalniem rozmé-
ru, nebot pFi cejchovani se programu CTIUS zadavaly
cejchovanéau napéltovému vstupu do politale adekvatni fy-
z2ikélni jednotky. Po prob&hnuté programid CTIUS a PRUMY
se poulil program ZHLAV, ktery vypsal viechny informace
uloiené v z2éhlavi souboru, mimo jiné téZ minimdlni a ma-
ximélni hodnotu z pfevodniku, Tim byls poskytnuta in-
formace o vyuiiti rozsahu pfevodniku /rozssh s v/,
Pokud se métené hodnoty pohybovaly do 10 X rozsahu pfe-
vodniku vznikla véti§i chyba mé&Ffeni a proto vystupni sig-
ndl byl vhodnd zestlen vy33i citlivosti zesilovale.

V opainém pFfipadé, t.j. pti premodulovant, kdy nikteré
hodnoty pFeséhly s vV, byla citlivost zesilovale sniiena,
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Obr, 3: Trajektorie ponhybu norniho 2epu Lopatky v Lodiskt
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Pro grafické znazornéni pohybu tepu Lopatky se po-~
ué¢il program 6VS vykreslujici pohyb tepu v nékterém ze
3 Loiisek do soufadného systému v Libovolném Zasoveénm
vyseku s automatickou volbou parametrd grafického zobra-
zeni{ /obr, 3 a, b/, Vyb&r vhodného Zasového vyseku pro
graficky z4znam byl umo2ndn zobrazenim trajektorie na
obrazovce televizoru., Bylo moZno téZ explicitnd zadat
pevné méfitko v kterékoliv ose pro usnadnéni vizudlniho
srovnanid pohybu Zepu pfi riznych zaté3ovacich parametrech,
Ponévad: poiet méteni byl znalny /vice ne: 50 x 8/, byle
pouiito p*i spousténi programi s velkym poltem vstupl
/CTIUS, 6VS/ dévkového-nekonverzainiho reZ2imu préace, col
znalind urychlilo mdFeni a nasledné vyhodnoceni,

Zavér

Poukitim automatického snimani veliéin se podatilo
vyrazné zkratit délku experimentu, nebol bylo moinc jii
v prub&hu méfeni ziskat grafické vyjddieni trajektorie
pohybu tepu lopatky v toZiskach, jako: 1 kmitén!t Lopatky
podét svislé osy, Navic dostatelny pociet informaci ziska-
nych jiZ bé&hem méfeni umoinil vhodné volit daldi postuc
pfi experimentu, Byly 2iskany velmi cenné poznatky zeime-
na o Ufinku mazéni na intenzitu kmitani fepld Llopatky,
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