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Конструкція папероробної машини

Зовнішній вигляд папероробної машини

Пресова частина

Сушильна частина

Сіткова частина

Оброблювальна частина



Кінематична схема пресової частини. Схеми дії сил на вали

Кінетична схема пресової частини

22

7

8
27

ІІІ

9

10 11

29

26

24

ІІ

21

25

17

1514

30

16

13

1819

20

2

3

4 5

28

23

І

12
6

1

Схема дії сил на групу 

відсмоктувальний – перекачувальний вали

ІІІ

вала.осG

вала.ос`Q

сукнаN

вала. отсмР

сукнаN

сукнаN

сукнаN

сукнаN

вала. ап-пикG

вала. ап-пик. равнN

вала. сукнG

сукнаN

вала. ап-пикQ

сукнаN

1вала . ап-пик. равнN

вала. сукн0G

вала. отс. равнN

вала. центр. прижР

вала. сукн. равнN

сукнаN

сукнаN

сукнаN

вала. сукнG

вала. сукн0G
вала. вентаG

вала. вента0G

вала. вента. прижР

Схема дії сил 

на вал "Вента-Ніп" і сукноведучого валу

ІІІвала. центрG

вала. центр0G

вала. кюст. прижР

вала. центр. прижР

вала. кюст. прижР

вала. кюст0Q

вала. кюстG

вала. центр0P

Схема дії сил 

на центральний вал і вал "Кюстерс"



Техніко-економічне порівняння варіантів 

систем електроприводів
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Моделювання системи електропривода

Графік перехідного процесу лінійної 
швидкості при розгоні пресової частини
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Графіки подачі моментів збурення для 1-ої (1), 
2-ої  і 3-ої (2) приводних точок
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Графік перехідного процесу сили натягу сукна
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3-ої (3) приводних точок при розгоні 

пресової частини
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Графік сили натягу сукна при подачі моменту 
збурення, що становить 30% від номінального 
(Mз = 1100 Нм для 2-ої і 3-ої приводних точок, 

Mз = 107 Нм для 1-ої приводної точки

Лінійна швидкість зменшилася на 0,0042 м/с, що 
дорівнює 0,036% від заданої швидкості

Лінійна швидкість на валу відхилилася на 0,0002 м/с, що становить 0,0018% від 
заданої швидкості. Сила натягу зменшилася на 0,245 Н, тобто на 7% від 

заданого натягу сукна 

Графік лінійної швидкості для двигуна першої
приводної точки при подачі моменту збурення, 

що становить 30% від номінального

Графік лінійної швидкості для двигунів 2-ої і 3-ої
приводних точок при подачі моменту збурення, 

що становить 30% від номінального
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Схема електроприводу пресової 
частини в Matlab
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Граф станів системи управління пресом

Режими роботи пресової частини папероробної машини:

     1) режим робочої швидкості;

     2) режим допоміжної швидкості;

     3) поштовховий режим.



Алгоритм управління

Операції програми управління для контролера на мові LAD

 RAB=AVARIA×KN_STOP×(KN_RAB+RAB)×KN_VSPOM×KN_TOL,

 VSPOM=AVARIA×KN_STOP×(KN_VSPOM+VSPOM)×KN_RAB×KN_TOL,

 TOL=AVARIA×KN_STOP×(KN_TOL+TOL)×KN_VSPOM×KN_RAB,

 PUSK = AVARIA×(RAB+VSPOM+TOL),

 PEREGRUZKA = IsA>Iust,

 AVARIA = PEREGRUZKA TIMER30.Q,

 PODGOTOVKA = RAB×(KN_PODGOTOVKA+PODGOTOVKA)×TIMER15.Q,

 SIRENA = PODGOTOVKA TIMER10.Q,

 TIMER10.IN = PODGOTOVKA,

 TIMER15.IN = TIMER10.Q,

 V_RAB=KN_STOP×(GOTOV×KN_RAB+V_RAB),

 V_VSPOM=KN_STOP×VSPOM×(KN_VSPOM+V_VSPOM),

 V_TOL=KN_STOP×KN_TOLKNUT×TOL.

Алгоритм управління на основі логічних формул:

 GOTOV = PODGOTOVKA×TIMER15.Q,
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