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Abstract

Tento prispévek se zabyva simulaci vazeb mezi valcovacimi stolicemi.
Vychazejme ze t¥i vazeb, kde uvaZujme tyto:

kombinace vazby pruzné a plastické,
vazba pruZna,
kombinace vynucené smycky a plastické vazby.

Model obsahuje prvky pohonu, vazeb a simuluje prochazejici material.
Tato simulace se provadi v simulaénim programu Matlab / Simulink. Hlavni naplni
tohoto simula¢niho modelu je mozZnost vytvoreni valcovaci traté z nékolika vazeb
mezi jednotlivymi stolicemi. Takto vytvoFenou vialcovaci trat, bude moZno
jednoduchym zpiisobem rozsifovat a nebo naopak ji odebirat jednotlivé valcovaci
stolice.

1 Matematicky model

Matematicky model, ktery budeme vytvaret bude obsahovat tii vazby:
e kombinace vazby pruzné a plastickeé,
e vazba pruzna,
e kombinace vynucené smycky a plastické vazby,

Jsou vytvoreny tifi makro modely (Obr.c. 1, Obr.C. 2 a Obr.C. 3), které je mozné mezi sebou
navzajem zapojovat, jako vazby mezi jednotlivymi stolicemi, které se kombinuji pii redlném
valcovani materialu.
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Obr.¢. 1 Kombinace vazby pruzné a plastické
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Obr.¢. 2 Vazba pruzna
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Obr.¢. 3 Kombinace vynucené smycky a plastické vazby

Jednotlivé vazby musi byt pfipojeny k modelu pohonu, ktery si nyni popiSeme. Ten bude
obsahuje motor, hiidel, spojku a htidel (Obr.¢. 4).
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Obr.¢. 4 Schéma valcovaci stolice



Jednotlivé momenty setrvacnosti vidime na Obr.¢. 5.
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Obr.¢. 5 Schéma valcovaci stolice s oznacenymi parametry

Rovnice momentt setrvacnosti jsou popsany dle Obr.c. 6.
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Obr.¢. 6 Ocislovani jednotlivych komponentii

Definice konstrukénich parametrii
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Definice jednotlivych dilt
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Definice jednotlivych spojeni
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Zjednoduseni matematického modelu. Uvazujme nasledujici krok, ktery vysledné zjednodusi
cely model.
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Dle danych zjednodus$eni bude schéma matematického modelu vypadat takto.
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Obr.¢. 7 Zjednodusené schéma
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Kompletni matematicky popis modelu nebude uveden, z ditvodu rozsahlosti.




Model pohonu je zakreslen na obr. ¢ 8. Makro modely vazeb a pohonil se mohou nasledovné
libovolnym zptisobem kombinovat (viz. obr.¢ 9).
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Obr.¢. 8 Model pohonu valcovaci traté vytvoreny v programu Matlab/Simulink
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Obr.C. 9 Vytvoreni vazeb mezi pohony, pomoci makro modelt

Takto vytvorené valcovaci pofadi pouze simuluje vazby mezi jednotlivymi stolicemi riznych
druht a simuluje pohon. Pfinosem makromodeltl je jednoduchost ptidani dalsi valcovaci stolice. Tento
model simulace valcovaci traté¢ jesté neni celkové dokoncCen. Chybi zde fizeni kompenzacnich
proménnych, které ovlivituji samotné valcovani.

Takto vytvofeny model skyta dals$i moznosti simulace, jako je napt. pouziti riznych regulatori.




Ukazka pouziti vSech tiech vazeb je vidét na nasledujicich obrazcich. Kombinace vazby pruzné
a plastické obr.¢. 10, kombinace vynucené smycky a plastické vazby obr.C. 11, vazba pruzna obr.c. 12.
Je vidét, ze jednotlivé komponenty modelu se daji jednoduse kopirovat a nasledné tak zvétSovat pocet
valcovacich stolic. Simulace prochazejiciho materalu se da sledovat v podobe grafii.
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Obr.¢. 10 Kombinace vazby pruzné a plastické
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Obr.¢. 11 Kombinace vynucené smycky a plastické vazby
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Obr.¢. 12 Vazba pruzna




2 Zavér
V prostfedi Matlab — Simulink 6.5 jsem vytvofil matematicky model fizeni pohonu valcovaci

traté. Je vytvotfen modelu pohonu valcovaci traté¢ v programu Matlab/Simulink. Byly vytvofeny vazby
mezi pohony, pomoci makro modelt.

Cely model je vytvofen pomoci makro modult. Valcovaci stolice vyzaduji tuto moznost tvorby
simula¢niho modelu, protoze je moznost piidavat libovolné mnozstvi valcovacich stolic a zaroveni mit
uzivatelskou ptivétivost celého modelu.
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