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THE ANALYSIS OF THE WORK OF THE BINDING SET IN SHEA F-BINDER HARVEST-
ING MACHINE FOR WICKER

Summary

The binding set in the sheaf-binder harvesting riveckor wicker worked on in the Industrial Instieudf Agricultural En-
gineering in Pozna, for the length of wicker shoots, can be workhia horizontal surface. To check the correctnesacef
cepted constructional suppose became executedadiond of the cooperation of the needle with thellvig apparatus.

ANALIZA PRACY ZESPOLU WI AZACEGO MASZYNY DO ZBIORU | WI AZKOWANIA
WIKLINY PLECIONKARSKIEJ

Streszczenie

W opracowanej w Przemystowym Instytucie Maszyni€&yich w Poznaniu maszynie do koszeniagzkawania wikliny
plecionkarskiej zespoty wdgce, ze wzghtu na dugéc¢ wigzanych pdow, pracug w ptaszczinie poziomej. Aby sprawdzi
poprawng¢ przyjtych zataei konstrukcyjnych wykonano symulacje wspotpracyagtgspotem wigcym.

1. Wprowadzenie

Zbi6r wikliny plecionkarskiej z pola w naszym kuaj
jest prowadzony kilkoma typami maszyn. Jest to giéw
uzaleznione od diugéci zbieranych pdéw. Wielu plantato-

réw prébuje adaptowtado tego celu maszyny przeznaczone

do zbioru innych rélin — snopowazatki, czy kosiarki li-
stwowe. Maszyny te na ogot sprawdgaje dla krotkich
pedéw do ok. 1,5 m wysokei. Dla diwzszych gdéw ko-
nieczne s specjalistyczne maszyniginajace, zbierajce i
wiagzace je w shopy, czy wrki. Do tej pory takiej specjali-
stycznej maszyny nie byto na naszym ryku. Wypehoij

Taki sposob podawania materialu do zespotazagego
powoduje konieczni@ jego whzania w ptaszcznie po-
ziomej. Ze uwagi na dy zakres diugéci pedéw przygto,
ze ich wiazanie odbywa gina dwdch wysokaiach: 275 i
750 mm od piyty podtogowej maszyny [1, 4].

W maszynie zastosowane zostaty zespohzage typu
Derring’a (rys. 1, 2). Zespoly tego typu zostahgtogsowa-
ne gldwnie ze wzgHu na ich powszechndostpnas¢ na
krajowym rynku oraz riszy, w poroéwnaniu z konkurencyj-
nymi produktami, cegi

Zasada dziatania zespotuasicego przedstawiaeha-

luke taka wiasnie maszyn opracowano w Przemystowym stepujaco. Rdy podawane przez zesp6t podajnikéw groma-

Instytucie Maszyn Rolniczych w Poznaniu, we wspaégr

dza siec w komorze zespotu wiacego i opieraj Sig 0 ro-

z firma ,Wikoma” ze Zlaszynia. Z samej nazwy — maszyna gatke oporova, do ktorej kolejne porcjeaslodawane przez

do zbioru i wizkowania wikliny plecionkarskiej — wynika,

ze wigze onasciete pedy wikliny plecionkarskiej w wizki
[1, 4]. W odré&nieniu jednak od snopowdatek oraz ze
wzgledu na diugéé wiazanych pdéw (do 3 m) zespoty
wigzace tej maszyny pracujw ptaszczynie poziomej. Ta-
kie, nietypowe ustawienie zespotéwanicych wymagato
sprawdzenia, poprzez symulaaja modelu, poprawmsoi
ich ustawienia i wzajemnej wspotpracy zaigt

2. Cel pracy

Analizowarn symulacg wykonano, aby zobrazowarae

ubijacze. W chwili, gdy nacisk na rogatksiaga okrélona
wartas¢ nastpuje jej zwolnienie i uruchomienie zespotu
suptacza. Igta obracaj sk opasuje wizke i doprowadza
petle sznurka do chwytacza, w ktérym zostaje agaicty
jeden koniec sznurka, a drugi, w wyniku obrotu ctagya
jest zaciskany w kolejnym gridzie tarczy i bdzie wyko-
rzystany przy wjzaniu nasgpnej whzki. W tym samym
czasie palce suptacza obracag i tapia podwojnie ztgo-
ny sznurek wykonuic supet. Jednocgeie obraca si spy-
chacz z néykiem. Powoduje to przeginiccie sznurka
przez oczko gtli, $ciagniecie i wykonczenie supta oraz ob-
ciecie sznurka na chwytaczu. Powstaje w ten sposéb naj

pary igla-whzacz, w szczeg6lsoi palec suptacza. Symulacja prostszy wzet pojedynczy, ale wkany na dwéch kixach

ta miala na celu tak sprawdzenie popraw§w konstrukcji

sznurka naraz. Naginie igta powraca w pok@nie pocat-

calego zespotu wiacego, poprzez sprawdzenie wzajemnychkowe i cata operacja powtarza §2, 3].

relacji migdzy najwaniejszymi elementami tego zespotu.
3. Materiat i metody

Maszyna do zbioru i wrzkowania wikliny plecionkar-
skiej jest technologicznie przeznaczonasdmania i wi-
zania w wiizki pedéw wikliny o dlugdci 1 do 3 m. Edy,
ze wzgkdu na sw dlugas¢, w momencieicinania, § pod-
trzymywane w pozycji pionowej przez przéniki podap-
ce i w takiej t¢ pozycji podawane do zespotuakacego.
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Model maszyny do zbioru wikliny, jak i symulacj
wspotpracy igly z palcami suptacza wykonano w paoge
SolidWorks 2009. Dla potrzeb symulacji z modeluegat
maszyny wybrano jedynie ptypodiogows, z umieszczon
na niej kolumy suptaczy i koluma igiet. W przypadku ko-
lumny igiet zamodelowano i do symulacjiyio wszystkie
jej zasadnicze elementy, natomiast w przypadku rkoiu
suptaczy nie modelowano axiacza ze wzgtu na jego bar-
dzo skomplikowasm budowve. Z tego wzgidu jego model zo-
stat wykonany technikskanowania 3D.
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tacza do jego odetia po zwazaniu wazki. (rys. 4). Kolej-

ne pola oznaczaj czerwone — ruch tarczek chwytacza
sznurka po przygiu sznurka podawanego przezeighie-
bieskie — tworzenie gzta w wyniku obrotu palcéw supta-
cza, zielony — ruch n@a odcinajcy sznurek. Pola te wy-
Znaczono na podstawie analizy zachhbvedementow ze-
spolu whzacego w czasie przeprowadzania kolejnych sy-
mulacji jego pracy.

oy L)
LD f\\‘l‘?%\

) Rys. 3. Model korpusu suptacza uzyskany metskbno-
Rys. 1. Schemat budowy zespotwiricego systemu Deer- \yania 3D
ing [2]: 1 - wat, 2 - koo tarczy, 3 - rama przydu, 4 - wal  Fig. 3. The model of the body of the knotter oledimvith
sciagacza, 5 - ngyk, 6 - rolka, 7 - gby kota, 8 - koto zba-  the method of scanning 3D
te suptacza, 9 - wal suptacza, 10 - kotbate stakowe,
11 -slimak, 12 - waklimaka, 13 - koto gbate, 14 - spgy- a)
na, 15 - igta, 16 - ptytka dociskowa
Fig. 1. The schema of the construction of the Degeset of
the binding [2]: 1 — shaft, 2 — disk wheel, 3 —nfra of the
device, 4 —puller shaft, 5 — knife, 6 — roll, 7 heel teeth, 8
— knotter gear, 9 — knotter shaft, 10 — bevel gear,
11 — worm, 12 — wormshaft, 13 — gear, 14 — spring,
15 — needle, 16 - ploten

b)

Rys. 2. Zesp6t wizacy typu Deering
Fig. 2. The Deering binding set

Otrzymany w ten sposob model w formie bloku nie
nadawat s na potrzeby przeprowadzenia symulacji. Na jej
potrzeby wykonano w programie SolidWorks 2009 model
palcow suptacza, a tarcze chwytacza sznurka zaanacz Rys. 4. Schemat ukiadu igta-palec suptacza przypzget
schematycznie. Pozostalych elementow zespo#izasgo  niach zwrotnych igly: a) przed rozpaciem i po zaka-
nie zaznaczono. Aby jednak byta diwa analiza wspot-  czeniu cyklu wizania b) w trakcie cyklu wiania po ople-
pracy igty z wiazaczem na tarczy hamulca watu suptaczyceniu snopa sznurkiem
schematycznie kolorami zaznaczono kolejne etapgypra Fig. 4. The schema of the system the needle -rtherfof
zespotu wizacego od przyicia sznurka przez tarcze chwy- the knotter at the needle manageable positions
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Rys. 5. Schemat ustawienia igly: a) w skrajnym petou tylnym, b) w linii tarczek chwytacza
Fig. 5. The schema of the needle settingsn éheextreme back position, b) in the line of shielcchat

Przeprowadzona symulacja jest etapem prac zmierzaj4. Podsumowanie i wnioski

cych do poprawienia jakoi pracy zespotu wizacego w
projektowanej maszynie i pokazala przy projektowaniu
przyjeto prawidiowe nastawy w ukladzie nglmwym watu
suptaczy i walu igiet. Wzajemne pafenie suptaczy i igiet
jest réwnig prawidtowo zaprojektowane. Analizg

supta réwnie nie stwierdzono nieprawidiowoi. Igta
wchodzac w wiazacz podaje sznurek oplatey tworzor,

czach chwytacza i rozgia go wracajc do ustawienia po-
czatkowego.

W projektowanej maszynie przyp zalaenia wspot-
pracy igly z tarczami chwytacza zgodne z zafbami dla
zespotdw wazacych prasy zbieragej, gdzie rolka igty
przechodzi nad tarczkami w odleggd 3-5 mm, a w skraj-
nym potazeniu wysungcie rolki poza ptaszczyzntylnej
tarczy chwytacza wynosi 80-90 mm, migrzod rolki

(rys. 5). Pomiary tych wiellksgi wykonane w czasie symu-

lacji potwierdzity,ze mieszcz sie w zadanym zakresie [5].

W czasie przeprowadzenia symulacji przeanalizowana]

takze wspoOtprae spychaczy wizek z zespotami wfacy-
mi. Analizujac kolejne fazy pracy zespolu aghcego i

réwnoczénie kolejne fazy pracy spychaczy nie stwierdzo-

no zadnych nieprawidiow&ei. Spychacze we wdaiwym

momencie, kiedy igta zaczynala siofe¢ wchodzity w two-
rzorg przez ni luke pomigdzy utworzom wiazke a materiat
oczekujcy na zwiazanie. W chwili wycofania siigiet do
potozenia kraicowego spychacze wypychaly zwam

wiazke na przengénik.
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Przeprowadzona, na podstawie symulacji komputero-

wej, analiza wspoOtpracy igly z wiaczem zobrazowata
przebieg kolejnych faz pracy catego zespotazagego. Na
jej podstawie wysnuto nagtujace wnioski:

wspoétprae igly z zespotem wizacym w czasie tworzenia 1. Symulacja pozwolita na wizualizacj analiz procesu
wiagzania wizki wikliny plecionkarskiej.

2. Potwierdzono prawidlowe usytuowanie i kinematyk
wiazke tarczom chwytacza w odpowiednim czasie i miej-uktadu igta-zespot wizacy w projektowanej maszynie.

scu. Proces wkania przebiega prawidiowo. Igla wycho- 3. Analiza wspétpracy spychaczy z iglami i zespotera-wi
dzac z zespotu wizacego zostawia koniec sznurka w tar-zacym potwierdzita wiéciwa kinematyle i prawidtowas¢
przyjetego rozwizania uktadu catego zespotuagicego.

4. Analiza pracy zespoilu wiacego jest etapem prac

zmierzajcych do poprawienia jakoi

pracy zespotu

wiazacego w projektowanej maszynie daaa i wiazko-
wania wikliny plecionkarskiej.
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