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Dynamiczne charakterystyki uchwytu szpulowego z trójsto kowym pakietowaniem 
szpulowo-przewijaj cej maszyny BP-340

Dynamic parameters bobinopilar with three conical packaging bobinazhno 
� rewinding machines BP-340
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S t r e s z c z e n i e: W pracy przedstawiono wyniki bada  wp ywu parametrów bezw adno ciowych i sztywno ciowych uchwytu 
szpulowego z trójsto kowym pakietowaniem na jego pr dko ci krytyczne. Model matematyczny uwzgl dnia spr ysto  
pakietu i rolki dociskaj cej co umo liwia okre li  zasady zmian si y docisku rolki do powierzchni pakowanej w ca ym cyklu 
nawijania. Otrzymane zale no ci dynamicznej sk adowej si y kontaktowego oddzia ywania mi dzy pakietem a rolk  dociskow . 
Okre lono wymagania wzgl dem mechanizmu blokowania uchwytu szpuli do mechanizmu dociskowego.

S o w a  k l u c z o w e: uchwyt szpulowy, pr dko  krytyczna, charakterystyki dynamiczne

A b s t r a c t: The results of the study of in uence of inertia and stiffness parameters bobbin three conical packaging of critical speed. 
The mathematical model allows for elasticity supports bobbin with three conical packaging and fastening ukochuyuchoho roller. 
The resulting dependence of dynamic component of prytyskuvannya ukochuyuchoho roller to bobinopilar. The requirements 
for the  xation mechanism bobinotrymacha speci cations.

K e y w o r d s: bobinopilar, critical speed, performance dynamic characteristics 
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Figure 1. Design scheme for identifying inertial parameters bobin holder
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Figure 2. Dynamic model of winder mechanism with elastic fastening ukatyvajushhego clip
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Figure 3. Temporal characteristics of dynamic force component 
of a clip: 1-rigid attachment clip ukatyvajushhego; 2 � elastic fa-
stening clip 
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