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Kaesolev konspekt on maaratud Oppevahendiks esmajoones
Tallinna Polutehnilise Instituudi autoteede eriala ulidpilas-
tele Oppeaine "Teedeehitusmasinad, autod ja traktorid" tse-
mentbetoonteekatete ehitamise masinate osa tundmadppimiseks.

Opikus on lksikasjaliselt kasitletud tsementbetoonisegu
valmistamise masinaid, tsementbetoonitehaseid ja  masinaid,
mille abil ehitatakse teekatet teetrassil. Rohkearvulised
joonised ja skeemid aitavad selgitada masinave tSotamispShi-
motet ja konstruktiivseid isearasusi. Koikide tahtsamate ma-
sinate kchta on toodud tootmistehniliste arvutuste wvalemid.

Tsementbetoonteekatted ehivatakse uleriigilise tahtsu-
sega teedel, kus liiklemnise intensiivsus uletab 3C00C autot
33p§evas. Vastavalt tee liigile on teekatte paksus I8 kuni
24 cm.

Tsementbetoonteekatete ehitamine on peaaegu taielikult
mehhaniseeritud. Neid ehitatakse voolehituse p6him8ttel piki
teed liikuva masinate komplektiga.

‘'sementbetoonteekatete ehitamise tehnoioogiline  prot-
sess kcosneb pohiliseit betoonisegu valmistamisest, selle
transportimisest veele, paigaldamisest ja viimistlemisest.



TSEMENTBETOUNISEGU VALMISTAMISE MASINAD

1. Betoonisegistid

Betoonisegistite klassifitseerimisel voetakse tavaliselt
aluseks jargmised tunnused: t0o_iseloom, segamisviis ja 1ii-
kuvusaste.

befoouisegisteid. Tsuklilistes segistites segatakse komponen-
te annuste kaupa, kusjuures uksikud opératsioonid kulgevad
kindlas tehnoloogilises jarjekorras (taitmine, segamine, tuh-
jendamine).

Pideva toimega betoonisegistites toimuvad vajalikud ope-
ratsioonid pidevalt ja uheaegselt; need segistid on lihtsamad,
kompaktsemad ja tootlikumad. Seetdttu kasutatakse neid vOim-
sates tehastes, kus valmistatakse betocnisegu suurte massii-
vide (naiteks hiildrotehniliste ehitiste) tarvis. Nendel segis-
titel on pikad (ca 4 m) silindrikujulised trumlid komponenti-
de kullaldaseks labisegamiseks.

Segamisviisi jargi jagunevad betoorisegistid sund-. vaba-

Ja vibrosegamisega segistiteks,

Vabasegamisega segistites toimub segamine poorlevas trum-
lis, mille sisepinnale on kinnitatud labad. Trumli poorlemi-
sel tdstetskse segatavad materjalid  nendega ules, misjirel
nad vabalt alla langedes segunevad.

Sundsegistites segatakse pohiliselt kahel viisil: keer-
mekujuliselt painutatud labade poorlemisega paigalseisvas
trumlis v3i labade Jja trumli vastassuunalise p33rlemise teel.
Esimest viisi kasutatakse peaasjalikult mortide valmistamisel.

PShiliselt kasutati Noukogude Liidus seni tsuklilise va-
basegamisega betoonisegistit, mis on meldud peamiselt plas-
tiliste betoonisegude valmistamiseks. Viimasel ajal on le-
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vinud majanduslikult tasuvamad jaigad betoonisegud , vesi-tse-
mentteguriga 0,3 - 0,4, ning seetdttu on rohkem kasutama ha-
katud sundsegisteid. =

NOukogude Liidus valmistatakse vabasegamisega segisteid
litraaziga 1003 2503 5003 1200 ja 2400 1; sundsegisteid - 250;
500 ja 1000 1.

Vibrosegisti tooorganiks on vibroseadmega vabasegamise
pohimdttel tootav trummel. Vibroseade kiirendab jaikade be-
toonisegude iihtlast segunemist.

Soltuvalt liikuvusastmest jagunevad betoonisegistid stat-
sionaarseteks, teisaldatavateks ja autobetoonisegistiteks.Esi-
mesi kasutatakse pikemat aega uhel kohal tootavates betooni-
tehastes, teisi seal, kus segistite tookohta on vaja sageli
vahetada.

Autobetoonisegisti tocorganiks on pikergune, pirnikujuli-
ne trummel, mille seina sisepoolele on kinnitatud keermeku-—
julised (parem- ja vasakpoolse tausuga) labad. Taitmisel Ja
segamisel poorleb trummel Uht- ning tuhjendamisel teistpidi.
Trummel on autoSassiil kaldasendis, otsaava (selle kaudu
taidetakse ja tuhjendatakse trumlit) lilespoole. Autobetooni-
segisteid kasutatakse nii kuiv— kui ka valmissegu segamisel
ja transportimisel.

S81tumata tuubist koosnevad kOik betoonisegistid  jarg-
mistest pohiosadest:

1) tooorganist (trumlist), kus segatakse betooni - kompo-
nendid;

2) doseerimis- ja sisselaadimismehhanismist, mille abil
komponendid moodetakse ja antakse trumlisse;

B vﬁljalaadimismehhanismist, mille abil trummel tuhjen-
datakses

4) mootorist; 5) ulekandest ja 6) kerest.

Trummel on segisti tahtsaim osa. Segamisel kulub ta
kaige intensiivsemalt, mistOttu ta valmistatakse tugevast ja
kulumiskindlast materjalist.

Betooni kvaliteedile avaldavad suurt mdju trumli poorle-



mise kiirus ja segamise kestus. Trumli ringkiirus poorlemisel
peab jaama piiridesse 0,5 - 2,4 m/s.

Pideva §33ga betoonisegisteid iseloomustab pohiliselt
valmissegu hulk trumlis (toomaht); tsuklilise tooga segisteid
aga kuivade komponentide summaarne maht liitrites (litraa%L
mis Uhe segu tarvis trumlisse antakse.

Komponentide tOhusaks labisegamiseks tehakse trumli geo-
meetriline maht litraaZist 2-3 korda suurem.

Tabelis 1 tuuakse tsukliliste vabasegamisega betoonise-
gistite kohta vordlevad parameetrid, kusjuures aluseks voe-
takse litraaZz ning valmissegu maht trumlis:

ALY W » T - T T

Parameetri nimetus Parameetrid
Kuivkomponentide sum-
maarne maht trumlis ‘
(litraaZz) 100 150 2506 500 1200 2400
Valmissegu hulk trum-
lis 65 .5 100 165 330 800 1600

NSukogude Liidus kasutatakse pﬁhiliselt kolme liiki

tsuklilisi vabasegamisega betoonisegisteid:

1) pirnikujulise kummutatava trumliga (joon. 1 a),

2) silindrikujulise horisontaalse trumliga (joon. 1 b) Jja
3) kaksikkoonusekujulise kallutatava trumliga (jocn. 1 c).

®

Joon. 1. Tsvkliliste vebaseganisega betoonisegistite
trumlid.



Pirnikujulise kummutatava trumliga betoonisegisteid val=-

mistatakse litraaZiga kuni 250 1 ning nad on asetatud ratas-
tele. Joonisel 2 on esitatud selline betoonisegisti litraazi-
ga 100 1. '

&

tditmine segamine gypjendamine
c

Joon. 2. Pirnikujulisge kummutatava trumliga betoonise-
gisti litraaziga 100 1: a - uldvaade; b - ki~
nemaatiline skeem; ¢ - trumli erinevad asendid
betooni yalmistamisel. 1 - elektrimootor; 2 -
kiilrihmulekannes 3 ja 11 - hammasulekannes
4 - kooniline vedav hammgsratas; 5 - labad:

6 - trummel: 7 - hammasvoo: 8 - traaversitapids;
9 - juhtratas: 10 - tugipostid: 12 - traavers;
1% - pusttelg.

Trummel 6 poorleb traaversile 12 kinnitatud pusttelje 13
umber. Traavers toetub oma tappidega 8 tugipoétidele 10 ning
teda v3ib horisontaaltelje Umber poorata, kasutades juhtra-
tast 9 ning hammasiilekannet 11, Trumli alumine osa on kooni-
lise hammasvooga 7 lnes tukis valatud, mis on alalises ham=
bumises koonilise vedava hammasrattaga 4. Trummel pannakse
p33rlema elektrimootoriga kiilrihma 2 ja hammasuleckande 3
kaudu. Betoonisegu tdhusaks lébiségamiseks on trumli sisesei~
na kiilge kinnitatud kdverjoonelised labtad 5.
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Betooni valmistamisel kallutatakse trummel taitmiseks vas-
tavasse asendisse (asend I), segamisel on trummel kallutatud
vastaspoolele (asend II) ning tﬁhjendamisel pooratakse trumli
pohi ules (asend IIT). Toooperatsioonide kestel poorleb trum-—
mel Umber oma pusttelje, kusjuures kummutatud asendis poorle-
mine soodustab trumli tﬁhjenemist.

S8ltuvalt segisti liigist muudetakse trumli asendit ke-
sitsi, preumaatiliselt v0i hudrauliliselt.

Seda tuupi 250-1 betoonisegistitel on kopptdstuk (joon.3)
mille kopp 3 suundraudu 2 mooda kuni tugipunktideni tOstetak-
se, kus ta kummutub ja materjal taielikult trumlisse 7 valgub.
Kopa tostmiseks on
segistil elektrimoo-
tor 6, kaks vintsi-
trumlit 5 ja tross 4.
Segisti trumlit kal=-
lutatakse juhtratta 8
abil.,

Sellistel segis-
titel on kopa tdstmi-
seks ja segamiseks in-
dividuaalmootorid,mi-
da juhitakse juhtpul=-
dilt 1.

Joon. 3. Pirnikujulise kummutatava trumli ja duhtpuédi’
ga betoonisegisti (250 1); 1 - juhtpult: et
suundraud; 3 - kopp; 4 - tross; 5 - vintsi T
mel: 6 = elektrimootor; 7 - trummel; 8 — Ju
ratas.



Silindrikujulise horisontaalse trumlige betoonisegisti

(joon. 4) tooorganiks on vastamisi asuvate taite- 1 ja tihjen-
dusavaga 2 trummel. Trumli seina sisepoolele on kinnitatud
kahte liiki labad.

Taiteava poo-
lel asuvad kaldls-~
bad 3 teisaldavad
segamisel betooni
tuhjendusava poolel
olevatele nogusate-
le labadele, mis
segu 16plikult labi
segavad ja tuhjen-
dusrenni 4 abil
trumlist vglja suu-
navad.

Tuh jendusrenn
pooratakse tuhjenda-
mise ajaks 45° ho-
Joon. 4. Silindrikujulise horisop- risontaalist alle-

taalse trumljga betoonisegisti: 1 - tai- poole ning segamise
teava: 2 - tuhjendusava: - kaldlabad; ajaks 45° {ilespoole

4 - tihjendusrenn. =
(valditakse betoo~

nisegu tuhjendusava kaudu-valja pritsimast).

Tuhjendusrenni asendit muudetakse vaiksemate segistite
korral kasitsi, suuremate puhul mehaaniliselt, automatisee-
ritud tehastes aga surudhuga.

Trummel pannakse poorleme hammasajemi (trumli hammasvoo
ja vedavate hammasrataste) sbil (mOne valismaa tuubi  korral
ka tugirullide ja trumli tugivoo vahelise hd3rdejdu toimel).

Lihtsa konstruktsiooni kdorval on eeltoodud segistitel ka
tOsiseid puudusi: ebaihtlane segamine ning aeglane ja ebataie-
1lik tihjenemine. Nende puuduste tottu ongi silindrikujulise
horisontaalse trumliga betoonisegistite tootmine 1dpetatud.




Kaksikkoonuselise kallutatava trumliga betoonisegisti

gjoon.ﬁj trummel koosneb kshest tuvikoonusest (lﬁhike ja pikk),

Joon. 5. Kaksikkoonuselise kallutatava trumliga betooni-
segisti: a -~ 4500-1 tdomahuga =— eestvaade; b - 2400-1 t&0ma-
huga - tiihjendusseisund; ¢ - konstruktsiooni skeem; d - kine-
maatiline skeem. 1 - tugipostid: 2 - raam: 3 - reduktor: 4 -
tugirullids 5 - klamberrullid:; 6 - traavers: 7 - traaversi
tapp: 8 - elektrimootgr: 9 - laagrid: 10 - trummel:; 11 ~ tu-
givod; 12 - hemmasvoo: 13 - kolvivars: 14 - pneumculekande
silinder: 15 - vedav hammasratas: 16 - suruchululiti; 17 ~
elektromagnet: 18 - kaepide: 19 - v.ntiil.
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mille alused on omavahel liidetud tugivolliga. Viimasele  on
pooles laiuses kinnitatud hammasvoo 12 trumli ringiajamiseks.
Sileda tugivooga 11 toetub trummel tugirullidele &4, kolme
paari klamberrullidega 5 antakse trumlile traaversil  kindel
asend. Trummel, tugi- ja klamberrullid on monteeritud traaver-
sile 6, mis toetub oma tappidega 7 tugipostidel 1 asuvatele
laggritele 9, Tugipostid toetuvad raamile 2.

Traaversi kuljes olevale konsoolile on kinnitatud trumli
pooramisseade, mis kcosneb elektrimootorist 3, vedavast ham-
masrattast 15 ja hammasviost 12,

Trummel taidetakse luhema koonuse otsaava kaudu ning tuh-
jendatakse pikema koonuse kaudu trumli kallutamisega 60° ho-
risondi suhtes.

Segamisel asetseb trumli telg horisontaalselt.

Betoonitehastes suletakse sageli trumli luhema koonuse
otsaava ning trummel paigutatakse suletud ava poole kaldu.Sel
juhul voib trumlisse anda 10% vorra rohkem materjale. Trumlit
taidetakse ja tuhjendatakse pneumsatilise v4i hudraulilise
ajamiga ihe ja sama otsaava kaudu.

Pneumoulekande (joon. 5) silinder 14 on kinnitatud Sar-
niirselt raamile 2 ning kolvivars 13 traaversile. Juhtides
labi ventiili 19 surudhku (350 kN/m) silindri alumisse ossa,
surutakse kolb koos varrega ﬁles, mis viidb traaversi koos
trumliga kaldasendisse; trumli tagasip33ramiseks algasen-
disse on vaja surudhku (700 kN/nZ)juhtida silindri Ulemisse
ossa. Silindri Ulemises osas peab rdhk olema kdrgem see-
parast, et trumli tagasipooramisel on peale pooramise vaja
energiat kulutada veel silindri alumisest osast amortiseato-
rina tootava surudhu (350 kN/m2) valjator jumiseks.

Surudhk antakse silindrisse 1luliti 16 kaudu, mis pannak
se toole kaepideme 18 vOi kaugelt juhitava elektromagneti 17
abil., Liliti alumisel seisul suundub surudhk (700 kN/m°) file-
misse ossa. Ulemisel seisul suletakse surudhu juhe ning ava-
takse talle valjapaas silindri Ulemisest osast, seejuures
liigub kolb silindris alaliselt tegutseva surudhu 350 k!l‘/m2
mojul ules.
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Tavaliselt teidetakse trummel punkrist lehtri kaudu. Ju-
hul kui mitu trumlit taidetakse jarjekorras uhest punkrist,
paigutatakse viimane ringjoonel asuvate segistite keskele
{joon., 6).

Joon. 6. Pooratava lehgriga laadimisseade: 1 - trummel;
2 - rennid: 3 - toruj; 4 - pooratav lehter; 5 - sarniir; 6 -
anum; 7 - ajam; 8 - punker,

Materjalid antakse pooratava lehtri 4 ja renni 2 kaudu
trumlisse 1. Samal ajal lastakse anumast toru 3 kaudu trum-
lisse ka vesi. Parast segamist kallutatakse trummel tuhjenda-
misasendisse, seejuures poorleb renn 2 3arniiril 5 trumlist
eemale, Parast tuhjendamist votavad nii trummel kui ka renn
lahteasendi uue annuse sisselaadimiseks. Segisti lehtrit poo-
ratakse punkri 8 kiilge kinnitatud ajemiga 7.



Tsiikliliste sundsegamisega betoonisegistite lks tulpe on

esitatud joonisel 7. Selle trummel kujutab endast madalat
pustsilindrit, mis toetub alusraamile 1 kinnitatud rullidele.
Segamisel poorleb trummel oma pusttelje umber.

Joon. 7., Tsiikliline sundsegamisega betoonisegisti 500 1
(8-355): a - uldvaade; b - konstruktsioon: c_- kinemaatiline
skeem: 1 - alusraam: 2 - rullid: 3 - hammasvoo. 4 -~ hammes-
ratas: 5 - koonilised hammasrattad: 6 - peavolls 7 - elektri-
mootor: 8 - kiilrihmulekanne; 9 ja 18 pneumosilindrid; 10 -
trummel; 11 = kresabid; 12 - ristak; 13 - labad; 14 - tuhjen-
dusavg. 15 - pustvollid; 16 - pohaasiiber: 17 - kangistik

19 - umberiuliti.

Materjalid antakse trumlisse ja segatakse pﬁstvallidele
15 kinnitatud labade 13 vastassuunalise poorlemise teel. Sel-
line segamine soodustab igasuguse jaikusega betoonisegude in-
tensiivset. ja Uhtlast segunemist.
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Joullekanne trumlile ja labadele toimub jargmiselt:
elektrimootorilt kiilrihmulekande ja reduktori 8 kaudu hori-
sontaalsele peavollile 6, siit kooniliste hammasrataste 5 kau-
du v81llidele 15 kinnitatud labadele 13 ning hammasratta 4 ja
hammasvoo kaudu trumlile.

Kuus poorlevat laba on kahe ristaku 12 kulge kinnitatud
nii, et labade kinnitusnurka vdib reguleerida. Peale selle
asuvad trumlis seisvate hoiderataste killge kinnitatud kraabid
11, millega eemaldatakse kleepuv betoonisegu trumli vertikaal-
selt seinalt.

Labadel ja kraapidel on vedrud, mis valdivad nende murdu-
mist segu suuremate osakeste sattumisel nende ja trumli sei-
na vahele.

Trumlit tihjendatakse pohja keskel asuva ava 14 kaudu.
Segamisel on ava kaetud siibriga 16, tuhjendamisel avatakse
siiber kangistiku 17 abil,; mis rakendatakse tegevusse kas
kasitsi (segistid 250 1) voi pneumocajamiga (segistid 500 1).
Viimane koosneb pneumosilindrist 18, umberlulitist 19 ja
kompressorist. Pneumoajami tegevus selgub jooniselt 7 Jja 8,
See sarnaneb eelkirjeldatud kaksikkoonilise betoonisegisti
kallutusseadme t00ga. '

Bosdyx | | o ﬂ;ﬂ 3
<7amr . e e !

. .Joon. 8. Pneumoajamiga tootav tuhjendussegde: 1 - suru-
ohu umberluliti; 2 - pneumosilinder; 3 - lopplulitid; 4 -
kangistik; 5 - tuhjendussiiber.
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Trummel taidetakse kas renni kaudu punkrist v8i kopptds-—
tuki (joon. 9) abil.

Moned vahema
litraaziga valismaa
sundsegistid tuhjen-
datakse trumli kum-
kutamise teel.

Joon. 9. Kopptdstukiga tsukliline
sundsegamisega betoonisegisti 250 1.

Pideva toimega vabasegamisega betoonisegisti pikk si-

lindrikujuline trummel 1 (joon. 10) toetudb raamil 3 asuvate-
le rullidele 2.

Joon. 10. Pideva toimega vabasegamisega betoonisegisti
trummel: 1 - trummel: 2 - rullid: 3 - raamj; 4 - kaldrennj;
5 = veetoru: 6 = suundlabad; 7 - segamislabad; 8 - teisalda-
mislabad; 9 - tuhjendusava.
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Pidevalt valguvad materjalid dosaatoritest kaldrenni 4
kaudu ning vesi toru 5 kaudu trumlisse. Trumli alguses asuvad
vaiksemad tugevasti kaldu asetatud suundlabad 6, mis paiska-
vad materjali trumli sisemusse, kus komponendid trumli seina
sisekiiljele kinnitatud segamis- 7 ja teisaldamislabadega 8
labi segatakse ning tuhjendusava 9 kaudu valmissegu valja
suunatakse.

Joonisel 11 on esitatud Uks valismaal kasutatav omapara-

se konstruktsiooniga pideva toimega teisaldatav sundsegisti.

Tsement 1 ja
taitematerjalid labi-
vad uhtlase vooluna
segamiskambri 3, kus-
juures 2/3 kambri pik-
kusel segatakse kompo-
nente kuivalt ning
Ulejaanud kolmandikul
koos veega, mida an-
takse nbutaval hulgal

Joon. 11. Pideva toimega teisal-
datav sundsegisti: 1 - tsement; 2 - labi reguleerimisven-
taitematerjals 3 - sesamiskamber' 4 - $141% 4
reguleerlmisventiil 2..~ kobestussea- i
de: 6 - tlgutransportoor; 7 ~ elektri- Erilise kobestaja

mootor. 5 abil tagatakse tse-
mendi ndutav kobesus ning Uhtlane etteandmine tigutranspor-
toorile 6, mis viib tsemendi segamiskambrisse. Tsemendi ja ka
taitematerjalide hulk on reguleeritav.

Segisti kaivitatakse elektrimootoriga 7 vOi sisepdlemis-
mootoriga. Seda liiki betoonisegistite tootlikkus on kuni
50 m’/n. :

Betooni vibrosegisti skeem on toodud joonisel 12. Ta ku-
jutab endast tahapoole kaldu asetatud pirnikujulist trumlit,
mille seina sisekuljele on kinnitatud kaks spiraallaba 5.
Tdidetakse ja tiihjendatakse iihe ja sama otsaava 2 kaudu.

Trumli p8h3a 9 kﬁljea on vibraatorite kinnitustorud 7,
mis asetsevad ringjoonel vordsetel kaugustel uksteisest.
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Joon. 12. Betooni vibrosegisti skeem: 1 - trummel; 2 -
otsaavas 3 - 4 ja 6 ~ elektrivibraatorid; 5 - spiraallabaj
7.~ vibraatorite kianitustorud;8 - elektrimootor; 9 - trumli
pohis 10 - kollektorrongass 11 - kollektorhari.

Kinnitustorudesse on paigutatud elektrivibraatorid 3, 4 ja 6
ni;, et nad asetsevad trumli pahjast 9 eri kaugustel (vt.joon.
12). Vibraatoreid toidetakse elektrivooluga kinnitustorudesse
paigutatud juhtmete kaudu. Juhtmed ihendavad vibraatoreid voo-
luallikaga kollektorseadme abil, mis koosneb kollektorrSngast
10 ja -harjadest 11. Trumli paneb poorlema elektrimootor 8
kettajami kaudu. '

Tooprotsess kulgeb jargmiselt: komponendid antakse trum-
lisse, kus nad trumli poorlemisel spiraallabade toimel liigu-
vad trumli pdhjs suunas, misjuures neid segatakse ja vibree-
ritakse; trumli tﬁhjendamiseks pannakse ta vastassuunas poor-
lema, mille tagajarjel valmissegu trumli kaldseina mooda
spiraallabadega ules ja otsaavast valja tdstetakse.

Vibromenetlus tagab Uhtlase ja tiheda, ilma Shumullide-
ta segu, sest vaiksemad liiva- ja tsemendiosakesed, taites
suuremate osakeste vahelised poorid, vabastavad segu Shumul-
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lidest. Peale selle hdlbustab vibreerimine trumli kiiret Jja
taielikku tuhjenemist, mis positiivselt mdjutab tootlikkust.

Autobetoonisegistitega valmistatakse betoonisegu  sdidu

ajal betoneerimiskohale; neid segisteid kasutatakse ka valmis-
segu vedamiseks tsentraalsetest betoonitehastest tookohale.

Betoonisegu valmistamiseks sGidu ajal laaditakse segisti
betoonitehases kuivkomponentidega ja eraldi anum veega.

5-7 min. enne tookohale joudmist pannakse trummel poorlema
ning lisatakse ndutav annus vett. Sel viisil on vOimalik t00-
kohale toimetada varsket ja kihistumata betoonisegu.

Valmissegu puhul lastakse trumlil soidu ajal aeglaselt
ringi kaia, mis valdib betoonitehases laaditud segu kihistu-
mist. Nii on otstarbekas valmissegu transportida 10-12 km Kau-
gus=le kiirusega kuni 30 km/h.

NSV Liidus on kahte tuupi autobetoonisegisteid: S-224,
mis on monteeritud autoSassiile JAZ-200 ning mille trumli
kasulik maht on 2,4 n (geomeetriline maht 3,8 m5), ja 8-306
autoSassiil ZIL-150 kesuliku mahuga 1,6 n> (geomeetriline maht
3,1 n2).

MGlema betoonisegisti konstruktsioon on pahiliselt sama,
valja arvatud ulekanne, millel S-224 puhul on iseseisev moo-
tor, kuna segisti S5-306 illekanne tootab automootori joul jou-
votukasti kaudu.

Joonisel 13 on naidatud autobetoonisegisti S~224 uldvaa-
de, millest selgub segisti konstruktsioon uhes pdhiliste osa-
dega.

Joon. 13. Autcbetoonisegisti S~2243 1 - auto JAZ-200;
2 - mootors 3 - doseerimis~-pesemispaak; 4 - trumli hammasvoo;
5 = trummel: 6 - tugirull; 7 - tugivds; 8 ~ tditelehter; 9 -
tghje?gusrsnn; 10 - dubleerivad juhtkangid; 11 - reduktor;
o DR 18



Joonisel 14 on esitatud sama autobetoonisegisti kinemaa~

tiline skeem.

Joon. 14, Autobetoonisegisti S-224
kinemaatiline skeem: 1 -~ mootor; 2 -
elastne sidur; 3 - reversiivseade; 4 -
volls 5 - kooniliste hammasrataste paar;

6 - trummel; 7 - tuhjendusrenn; 8 ~ tai-
telehter; 9 - veepaak; 10 -~ tsentrifugaal--
pump.

Mootorilt 1
antakse poorlemi~
ne edasi trumli-~
le 6 jargmiselt:
mootor 1, elast-
ne sidur 2, re-~
versiivseade 3,
kardaanvoll 4,
kooniliste hamnmas-
rateste paar 5
ja hammasvoo,
Tsentrifugaalpum-
bale 10 kantakse
poorlemine  ule
reversiivseadmelt
3 kettulekande
kaudu.

Trummel asubd
raamil 20° nurga
all ,horiscndi suhb-
tes, Otsaava (mil-
le kaudu toimub

nii trupli tditmine kui ka tuhjendamine) on kaetud aravdetava
kaanega. Trumli seina sisepoolele on kinnitatud spirsaallabad.
Kuivad komponendid suunatakse trumlisse, kus nad truamli poor-
lemisel pohja suunas segamistsconi teisaldatakse.
Tiihjendamiseks pannakse trummel vastupidi poorlema, mis-
tottu valmissegu tOuseb llespoole ning suunatakse renni kaudu

valja.

Parast trumli tuhjendamist loputatakse teda veega, mil-

leks lastakse tal pisut poorelda.

Segisti tood void juhtida nii auto kabiinist kui ka tuh-
jendusseadme 7 juurest (kus asuvad dubleerivad juhtkangid).

Veepaak 9 on jaotatud vaheseinage kaheks: suurem oga
on mdeldud vee doseerimiseks betoonisegusse, vaiksem asa

trumli lcputamiseks.

.
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Trumli kasulik maht (litraa2) ei voi olla lle 60% tema
geomeetrilisest mahust, kui trummel taidetakse kuivade mater—
jalidega, ning mitte lle 80% valmissegu veol.

Teedeehituse betoonisegistid kujutavad endast kompleks—

seid seadmeid, mis liiguvad piki ehitatavat teed, valmistades
ning laotades (roomiksegisti) betoonisegu varem ehitatud tee-
alusele. Need segistid jagunevad sdltuvalt kaiguseadmest roo-
mik-, roobas- ja ohukummidel betoonisegistiteks.

Roomik- ja Shukummidel betoonisegistid on levinud USA-s
ja ka monedes Euroopa maades.
Pohimdtteliselt on kdigi roomikbetoonisegistite  konst-
ruktsioon uhesugune. Neil on jargmised pdhiosad:
1) roomikud ihes raamiga, millele on paigutatud koik segisti
tocosad Jja mehhanismid:
2) taitekopp uhes abikraanaga, mida kasutatakse vajaduse kor-
ral tditekopa leadimiseks:
3) segisti (kaksikkoonuseline, kahe- v3i kolmekambriline) koos
tuh jendusrennigas
4) tihjendusseade , mis koosneb tuhjenduskopast, juhtmebhanis-
miga noclest, millega pooratakse noolt vertikaalses tasa-
pinnas, ning kopa teisaldamise mehhanismist piki noolt.

Noole pooramine horisontaaltasapinnas voimaldab betooni
maha laadida vajalikus punktis tee alusele, noole pgaramisega
vertikaaltasapinnas on aga voimalik betooni maha laadida ka
segisti seisutasapinnast korgemale ning tdsta koppa ule ees-
olevate takistuste. Tunaenduskopp kujutab endast pealt lah-
tist lehtterasest aubomaatselt avaneva pohjaga kasti. Kopa
Ulemises osas on rattad kopa teisaldamiseks piki noolt, kuna
alumises asud eriseade betooni pealispinna tasandamiseks;

5) veedosaator, mis koosneb doseerimisanumast, varuanumast,
pumbast (pumpab vett varuanumeet doseerimisanumasse), klap-
pide sisteemist ja torudest;

6) uks uhine mootor (tavaliselt diiselmootor) 37...74 kW;

7) automatiseerimisseadmed, millega kooskdlastatakse iksikute
mehhanismide omavahelist tcod.
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Segisti toetub kahele paljutoelisele roomikule.Segistit
juhivad kaks toolist: uks reguleerib kopa ja noole tcod, tei-
ne ulejaanud operatsioone.

Segistil on jargmised olulised puudused: materjali trum-
lisse andmise mehhaniseerimine on raske ning toofront on vai-
ke, kui pole vdimalik teepeenraid kasutada; teealusel taota-
des see rikutakse ning tuleb enne betoonisegu laotamist paran-
dada.

Roobasbetoonisegisti on levinud paljudes Euroopa maades.
Neil on jargmised pdhiosad: taitekopp, kahevdlliline labade-
ga tsukliline sundsegisti, veedosaator, tuhjendusrenn, raam
platvormiga ja kaiguseade. Segisti konstruktsioon lubab tai-
tekoppa paigutada nii Uhele kui ka teisele poole segistit,
voimaldades seega materjale segistisse anda mdlemalt teepeen-
ralt. Segistil on automaatne segamisaja regulaator.

Roobasbetoonisegisti liigub roobasvormidel ning ta . too-
tab alati koos samadel roobastel liikuva betoonilaotiga.

Roobassegisti mehhanisme ja kaiguseadet kaivitab uks
sisepolemismootor (ca 37 kW).

Une tsukli valtus on 2,5 - 3,0 min. .

Segistit juhivad kaks isikut: mehaanik jalgib mootori,
koigi ajamite ja mehhanismide t60d, kuna operaator juhib se-
gisti pohilisi operatsioone.

Roobasbetoonisegistite suuremate puudustena margitakse
konstruktsiooni kohmakust ning roobasvormide vajalikkust.

Betoonisegistite tootlikkus s6ltub trumli mahust, tsuk-

1i kestusest ning aja kasutamise koefitsiendist.

Tsukli kestus omakorda soltub eelkoige segamise kestu-
sest, see aga trumli mahust, betooni liigist (raske voi ker-
ge betoon) ja aasteajast. Tehniliste eeskirjade jgrsi on ta-
valiste plastsete betoonisegude segamise kestus 60 - 150 s,
jéikade ning kergete betoonisegude puhul 240 s, kusjuures
talvel on segamise kestus 50% vorra pikem kui suvel.
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Perspektiivsete betoonisegistite pshilised parameetrid

esitatakse tabelis 2,

B B o s
Tootlik- Valmis- Mootori | Mass
Segamise 2
kus m se, Segisti 1liik :
e B g viis voigsus kg
3 2 3 & ) 6
Pideva toimega
5 - mittestatsio- | sundsegamine 4 600
naarne
15 - statsionaarne = 8 1000
30 - # sund- voi
vabasegamine | 17 3000
60 - Ly vabasegamine | 40 5500
120 - W Ly 40 6500
Tsuklilise toimega
65 mittestatsio- | vabasegamine 1 250
naarne
100 = sundsegamine 8 1500
165 " s 10 2500
165 = vabasegamine 7 1900
330 statsionaar~ | sundsegamine|{ 10 2700
ne
330 4 vabasegamine 5 1400
660 4 sundsegamine| 17 4500
800 s vabasegamine| 13 3500
600 " » 22 680C
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Tsukliliste betoonisegistite tootlikkust vGib arvutada
jargmise valemigas
600 q Kg K
P = 3 B e m3/h,
1000 (t, + t, + b5 + t,)

kus q - segisti litraaZ, s.o. kuivkomponentide summaarne msht
liitrites:

Q= q + q + Qg kus Qes 9o Qg trumlisse do-
seeritud killustiku, liiva ja tsemendi summaarne maht 13

K, - saagikoefitsient, s.o. suhe valmissegu mahu ja 1lit-
raazi vahel (K = 0,67 - 0,72);

K, - aja kasutanise koefitsient (X, = 0,85 - 0,95);

a
t1 -~ trumli taitmise kestus t1 =10 - 20 8 3

t2 ~ segamise kestus - antakse tehnilistes eeskirjades;
t5 - trumli tﬁhjendémise kestus t3 =10 - 15 s kummu-

tatava ja kallutatava trumli puhul ning t3 =15 - 20 s hori-
sontaalse trumli puhulj
t, - trumli lahteasendisse laskmise kestus s;

vah. *
=P .1T.K n/vah.,

Tootlikkus vahetuses Pv

Pvah

kus T - vahetuse kestus tundides;

K, - aja kasutemise koefitsient (X, = 0,85 - 0,95).

Tootlikkua aastas P.:

Py=P N K mB/aastas,

aasta
kus N - toovahetusi aastas, mis vOetakse normatiividest
v0i arvutatekse konkreetseid tingimusi silmas pidades;

K - aja kasutamise koefitsient aasta 1dikes

(X = 0,80 - 0,90).

aasta
aasta

hrvesse vottes Ulaltoodud valemeid, vdib valja arvutada
segistite tootlikkuse ja arvu, mis on vajalik antud koguse
betooni velmistamiseks aasta jooksul.
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Pideva toimegr segistite tootlikkus arvutatakse jargmise
valemi jargi:
P=60+n+F-5+¢- K o,

kus n - trumli poorete arv minutis;
F - materjali voolu ristlaige trumlis m2;

2
F=.I‘I2_Y’

kus D - trumli siselabimGdt mj
v - trumli ristlGike tgitekoefitsient_(jzz 0,25 = 0,3);
S - labade samm m;
Y - koefitsient, mis arvestab materjalide ja kdverjoone-
liste labade vahelise haardetakistuse pidurdavat mdju
( (P= 0'5)-
Autobetoonisegisti tootlikkuse valemis tuleb arvesse vOt-
ta teekonna labimiseks ja trumli loputamiseks kuluv aeg.

Et suuremal osal betoonisegisteil on tooorganiks poorlev
trummel, antakse jargnevas poorleva trumliga segistite mooto-

ri voimsuse arvutus. Mootori vOimsust kasutatakse 1) trumli

poorlemisel tekkivate hdordejoudude uletamiseks ning 2) trum-
lis asuvate komponentide tostmiseks.

Joonisel 15 on antud selgitav skeem poorleva trumliga be-
toonisegistite mootori voimsuse arvutamiseks.
Trumlis asuva betoonisegu mass arvutatakse valemiga

.
G =T .1y p i,

kus V- trumli taitekoefitsient (W= 0,3);
Pﬂ - segu mahumass kg/m .
Surve joud Uhele bandaazile
'\O(G.l + Gz)
2

Q =
ning uhele tugirullile

. SR M -
2 4 z
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b
Lo

c

Joon. 15. Skeem poorleva trumliga betoonisegisti mootori
arvutamisekss e/
G1 - trumli mass kg, mis vordub trumli seina ja se-
gamislabade kahe bandaazi ja hammasvoo masside
summagas;

G trumlis asuva betoonisegu mass kg;

2
r, - tugirulli raasdius m;
r, - tugirulll tapi raadius m;

R,L - trumli raadius ja pikkus mj
= - nurk vertikaali ja tugirulli tsentrit labiva

raadiuse wvahel.
Uhele tugirullile mGjuv normaal joud
Q g =2|5(G,1 + Ga)
cosd cosel

Trumli poorlemisel tekivad takistused:
a) bandaazi veeremisest tugirullidel:

Pa=

=

W, = 0,04 5;5 N,

kus k ~ terase veeretakistuse koefitsient k = 0,002 - 0,005,
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b) hddrdest tugirullide laagrites:
2. 4p 2 y
W= 4H == ==
2 T, T, 4

kus H - hodrdejoud tugirullide laagrites, H = Pf N;

f - hdordekoefitsient, mis maaritud liugelaagrite puhul

on 0,1,
W3 arvutamisel lahtutakse oletusest, et tdstetakse ainult

labadega, ilma segu ja trumliseina vahelise hdordeta. Seega
tasakaalu tingimus valjendub valemiga

WsR = 106, b,

kus b - materjali raskusjou mdjumise 5lg segamisprotsessis.
Oletades, et materjal paikneb 45° all, v3ib vdtta
b =0,56 R ja seega

106, . 0,56 R
Wy = S 2 5,6 G, N,

Mootori vdimsus saadakse valemist
" (W1 + W2 + W3) v

kW ,
1000 q
kus v - trumli joomkiirus, v = $%§B m/s3

Ulekande kasutegur.
Takistused W, ja W, on tavaliselt vordlemisi vaikesed

ning esialgsel arvutamisel vdib mootori véimsust maarata ai-
nult takistuse W3 alusel, korrutades seda koefitsiendiga

1,05 - 1,10.

2. D o sp.a% b r 1.4

Et saada nduetele vastavat betooni, mGodetakse betooni
komponente antud vahekorras, s.o, doseeritakse, Doseerimise
tapsusest sdltub betooni kvaliteet ning materjalide tarvita-
mise okonoomsus. Tsemendi Jja vee doseerimise tgpsus peab ole-
ma ¥ 1%, tditematerjalidel (liiv, kruus, killustik) % 2%,
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Doseerimiseks kasutatakse kahte tuupi dosaatoreid - mahu-

lisi ja kaalulisi. Tsementi doseeritakse alati kaaluliselt,
kuna vett ja taitematerjale voib doseerida ka mahuliselt,
kontrollides seejuures perioodiliselt taitematerjalide mahu-
kaalu.

Soltuvalt betoonisegisti tuubist kasutatakse !g§§lil§§g

voi pideva toimega dosaatoreid kasitsi, poolautomaatse v3i

automaatse juhtimisega. Kasitsi juhtimise korral avatakse ja
suletakse vastavad sulgurid (voi klapid) kasitsi. Poolauto-
maatsel juhtimisel avaneb ja sulgub sulgur taitmisel automaat-
selt, kuna tihjendamisel reguleeritakse sulguri tood kasitsi.
Automaatselt tootavate dosaatorite tood reguleeritakse auto-
maatselt kaugjuhtimise teel. Automaatne juhtimisviis on tap-
ne, kiire ja hdlpus.

Mahulise doseerimisega seadmed on vordlemisi lihtsad,
kuid nende doseerimise tSpsus on kaaluliste dosaatorite tap-
susest palju vaiksem. Seda selleparast, et mdnede materjali-
de maht sdltub materjéli seisukorrast ja omadustest. Nii sol-
tub tsemendi tihedus sissepuistamise kdrgusest ning mdoteanu-
ma taitmise intensiivsusest ning voib koikuda kuni 50% piiri--
des; liiva mahu suurenemist ule 30% pohjustab liiva niiskuse
suurenemine O kuni 5%. Mahulist doseerimist kasutatakse see-
parast viikeste koguste betoonisegude valmistamisel,
mille kvaliteedile ei esitata eriti suuri ndudeid.

Vee doseerimisel kasutatakse rohkem mahulisi dosaatoreid.
Uks lihtsamaid mahulisi_veedosagtoreid on esitatud joonisel

16 ja kujutab endast segistile asetatud silindrilist anumat.

Anumas paikneb eriline klapiga 2 veetoru 1. Klapi var-
rel 3 voib ujuki 4 kinnitada ndutavale korgusele ning selle-
ga reguleerida veehulga sissevoolu anumasse. Vee laskmist se-
gistisse reguleeritakse anuma kallutamisega umber tema hori-
sontaaltelje sektorskaala osuti naidu jargi seatud nurga all.
Kallutusnurga all voolab dosaatorist nGutav hulk vett segis-
tisse.
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Joon. 16. Kallutatav mahuline veedosaator; 1 - toru;
2 - sisselaskeklapp; 3 - klapi vars; 4 - ujuk.
1200. 1

Segistitel, mille trumli toomaht on 250 kuni
esineb sagedamini joonisel 16 naidatud mahuline veedosaator.

Veetorustikust =
'
Trumlisse

Joon. 17. Sifooni pdhimdttel toGotav mahuline veedosaator:

1 - mootganum: 2 - skaala; 3 ja 6 = osutid; 4 - doseeriv to-
ru: 5 - ohuklapp; 7 - sifoontoru; 8 - kolmikkraan: 9 - klapi

sulgur.
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Nimetatud dosaatori peaosaks on mG0teanum 1, mis taide-
takse veega kolmikkraani 8 kaudu. M60teanuma taissaamisel su-
rutakse Ohk klapi 5 kaudu taielikult valja ning klapi sulgur
9 touseb oma pesast, sulgedes vee valjapaasu Ohuavast ning
Uhtlasi katkestades vee sissevoolu mddteanumasse. Ohuklapi
peal asuva osuti 6 uleskerkimine fikseerib mGGteanuma taitu-
mist.

Kraani 8 lmberliilimisega mddteanuma tiuhjendamiseks hak-
kab vesi sifoontoru 7 kaudu segisti trumlisse voolama, see-
juures Ohuklapi sulgur 9 vajub alla ja vabastab Shuvoolule tee
modteanumasse.

Vee lejavobl kestab seni, kuni veetase vajub doseeriva
toru 4 otsaavani, kust. Bhk padseb doseeriva toru kau-
du sifoontorusse 7 ning katkestab sifooni tegevuse ja vee
Vgljavoolu anumast.

Kangiga osutit 3 poorates voib doseeriva toru 4 lahtise
otsa mdoteanumas asetada uksk3ik millisele korgusele ning
sellega reguleerida anumast val javoolavat veehulka, mille suw
rust naitab osuti 3 skaalal 2.

Kirjeldatud 1liiki veedosaatoreid valmistatakse mahuga
40 kuni 200 1.

Joonisel 18 on esitatud mahuline dosaator taitematerjali-
de mdotmiseks, mida kasutatakse 425-1 betoonisegistite juures.
Dosaatori modteanum koosneb kahest teleskoopilisest osast,

mis omavahel on uhendatud nelja reguleeriva poldiga. Moote-
anuma mahtu v0ib muuta tema alumise osa nihutamisega Ulemise
suhtes. Anuma mahtu liitrites naitab osuti anumale tehtud
skaalal.Dosaatoril on uleval sektorsulgur ning all lamesul-
gur. Sulgurite t0od reguleeritakse vastavate juhtkangidega.
Kaalulised dosaatorid on tsuklilise ja pideva toime-.

ga. Tsuklilised kaalulised dosaatorid koosnevad jargmistest
pohiosadest: mddtepunkrist ehk anumast, taiteseadmest, tih-
jendusseadmest, kaalumehhanismist; sulgurite, kaalumehhanis-
mi ja automsatliinide juhtaparatuurist.

Kaaluliste dosaatorite t00 kulgeb pohiliselt jargmiselt:
kui avada médteanuma ulemises osas asuv taitesulgur, hakkab
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materjal dosaatori
RN ' peal olevast punk-
rist mdooteanumasse

300

voolama. M6Gteanu-

S

S
|
/

ma ja temas asuva
1 T materjali raskust
; tasakaalustavad kaa-
\ luvihid, mida v3ib
i vastavatel mdote-
lattidel asetada
g / soqvitud jaotusele,
/ s.0. soovitud kaa-
lule. Kui tasakaal
AL on saavutatud, mi-
' da naitab osuti
numbrilaual, sule-
takse taitesulgur
ning avatakse mo6G-

== 4
500

|

]

|
3
8
|
4

!
259 —~de——475

|

(

teanuma alumises
osas asuv tuhjendus-
sulgur, mille kau-

Joon. 18. Mahuline taitematerjalide
dosaator.

du materjal lastakse segisti trumlisse.

Automaatdosaatorite t0od juhitakse juhtpuldilt. Et val-
tida operaatori vOimalikke eksimusi, kasutatakse automaatjuh-
timise juures blokeerimist. Naiteks ei saa tuhjendussiibrit
enne kaalumise 18petamist avada jne.

Suur osa ajakohaseid kaalulisi dosaatoreid on konstruee-
ritud joonisel 19 naidatud skeemi alusel, mis voimaldab kaa-
lumist hasti automatiseerida.

Selle skeemi kohaselt m8dteanumasse 1 puistatav materjal
tasakaalustatakse skaalalattidel 13 ja 14 asuvate vihtidega 11
ja 12. M80teanuma kogu raskus, mis mdjustab esmalt peakange 2,
antakse ﬁlekandekangidega 3, 4 ja 6 edasi numbrilaua 5 osuti-
le ning ulekandekangi 7 kaudu kaslukapi tasakaalulatile 8.See-
juures vaheneb kaalutava raskuse méju tasakaalulatile 8 jark-
jargult, vastavalt iilekandekangistiku 5lgade vahekorrale.
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Tasakaalulati 8 v0ib ripplati 15 kaudu soovi korral ihen-
dada kas skaalalatiga 13 vO0i 14. Selleks on skaalalattidega
ristumiskohtadel ripplatisse 1digatud pilud 15, milledesse
kaivad kesalulattidele kinnitatud sormed 16. Surudes seisati
(arretiir) 9 pneumosilindri kolvivarrega ukskdik millise skaa-
lalati otsale, vdib selle tegevusest valja lulitada, kuna sur-

ve tagajgrjel kerkib sorm 16 pilusse 17, kaotades sideme kaa- -

luvihtide 11, 12 ja kaalususteemi vahel.

Mitme skaalalati olemasolul v0ib vastavate kaaluvihtide
nihutamisega igale latile seada soovitud raskuse ning kaalu-
sid t00 ajal Umber seadmata doseerida materjali nii paljude
eri segude jaoks, kui palju on dosaatoril skaalalatte.

Jargnevas kasitletakse kaalulist automaatdosaatorit
(joon. 20).

Elektropneumaatilise juhtimisega dosaatorite taite~ ja
tiuhjendussulgurid tootavad elektromagnetiga reversiivsete

pneumosilindrite abil.

Dosaatorid kaivitatakse ning sulgurid blokeeritakse kaa-
luklapi tasakaalulatile asetatud elavhdbelulitite PT ja PG
(joon.20) ning taite- ja tuhjendussulgurile asetatud elavhd-
belulitite PZ ja PB (joon. 20) abil. Need 1ulitid on paiguta-
tud pneumosilindrite t00d juhtivate elektromagnetite ®Z ja BE
poolide elektriahelasse.

Doseerimine kulgeb jargmiselt: juhtpuldilt lulitatakse
sisse vastav skaalalatt, mjillel kaaluvihte nihutatakse nduta-
vale materjaliannusele.Kaaluvihtide mSjul tasakaalulatt kal-
dub ning annab uhenduse nii elavhdbelulititele PT kui ka PG
ja impulsi pneumosilindrile, mis avab taitesulguri. Pneumosi-
lindri tegevusse rakendamine ja taitesulguri avamine on vdi-
malik vaid siis, kui tuhjendussulgur on suletud ja ta elav-
hdbelulitis PB on iuthendus.

Kui teatav hulk materjali on md0teanumasse valgunud, kal-
dub tasakaalulatt vastassuunas ning lashutab ligikaudse kaa-
lumise luliti PG. See paneb suruShusilindri vastassuunas too-
le ning sulgur sulgub. Niipea kui sulgur on sulgunud, ihendu-
vad tema elavhdbeluliti PZ kontaktid, elektromagnet saab
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Joon. 20. Kaaluline automaatdosaa-
tor: a - konstruktsioon: b - lihtsusta-
'm.t) tud elektriline juhtimissusteem: 1 -
38 arretiiride suruohusilindrid: 2 - kaalu-

By, klapp: 3 - skagla: 4 - tasakaalulati
tomnits: 5 - mooteanum: 6 - kaaluripats;
or 7 - kaalukapgid: 8 - raam: 9 - taitesur

3
L4 ur; 1Q - tn§tesulguri pneumosilinder;
1 - tuhjendussulguri Eneumosilinder,.

s 93 PT 12 = kaalutud annuste s 15 = -

NK-3 Jgndugsiiber; PZ - taitesu guri elav-
—é\————-\-—— hgbeluliti: £8 - tihjendussiibri elav-

hobeluliti PT ja PG = tag a 1i i-

-2 o kgudse kaalumise elavhobeluliti: P!

N kaivitusnupud juhtpuldil; EA-1 ja EA 2
arretiiride,, elektromainetld: kEZ ja EB -

b taite- ja tuhjendussulgurite elektro-

magnetid.
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elavhGbelulitite PT ja PZ kaudu jalle voolu ning sulgur ava-
neb. Vahelduv taitesulguri avanemine ja sulgemine kordub nii
kesua, kuni tasakaalustumisel lahutatakse tapse kaalu elavho-
peluiliti PT.

Bsimest ajavanemikku, s.o. kui taiesti avatud taitesul-
guri korral valgub médteanumasse kuni 90% materjalist, nime-
tatakse ligikaudseks kaalumiseks, teist aga tapseks kaalumi-
seks.

MOGteanuma tuhjendamiseks vajutatakse juhtpuldil nupule
PK-2 ning avataxse tuhjendussulgur, mis véib teputseda vaid
siis, kui taitesulgur suletakse ning tema elavhdbeluliti uhen-
dub. Vorreldes kasitsi doseerimisega, on automsatse doseeri-
mise protsess 3-4 korda kiirem ning tapsus tunduvalt suurem.

"lektropneumaatilise juhtimisega automaatdosaatori juures
ilmnevad jargmised puudused: 1) susteemi inertsuse tottu ma-
terjali modteanumasse andmise lOpetamine hilineb; 2) kaalumeh-
hanism ja surudhu juhtimissusteem on kogukad ning nduavad sa-
gedast korrastamist ja remonti: 3) elavhdbelulitid lahevad sa-
geli rikki. Nimetatud puudused vahendavad doseerimise kiirust
ja tapsust.

Automaatdosaatorite juures on hakatud kasutama foto~

clektrilist juhtimissusteemi (joon. 21), millel on jargmised

iseloomulikud elemendid: elektromagnetiline vibrotoitja 11

nddteanuma taitmiseks, eriliste osutitega skaala ja automaa-

tikablokk 9 (selles asuvad uhelambiline vaimendi, elektro-

magnetilise toitja kaiviti, ligikaudse ja tapse kaalumise re-
leed).

Pohiliseks selle susteemi elemendiks on aga fototakisti
7, mida kasutatakse andurina. Konstruktiivselt kujutab ta
endast plastmassist kapslisse asetatud valgustundlikku pool-
Juhiga (vﬁgvelkaadmiumiga) kaetud klaaslehekest.

Fototakisti pOhineb sisemisel fotoefektil, mille fiusi-
kaline olemus seisneb selles, et pooljuhtelementide elekt-
rijuhtivus on vdordeline pooljuhi poolt ncelatava valguse hul-
gara.
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Joon. 21. Fotoelektriliselt ja perfokaartide abil juhi-
tam automsatdossatori skeem: a - perfokaart: b - sgagdme skeem;
1 - perfokeardi augud: 2 - numdbrilaua tagapoolne tooskaalaj
3 - ekraan; 4 - peegellipuke: 5 — osuti; 6 - kahefaasiline be-
lanssiirmootor: 7 - fototakisti; 8 -~ mooteanum: 9 - automaati-
kablokk; 10 - vibraatori elektromagneti poolid: 11 - vibro-
toitja; 12 - punker: 13 -~ mooteanuma kaalukangid.

Fototakisti on koos vealgusallikaga kinnitatud skaala eri
osuti kulge. Valgusallikas vOib fototakistit valgustada ainult
peegelduva valgusega. Et aga numbrilaua pind on varvuselt must,
siis normaalselt valgusallika kiired fototakistile peaaegu ei
langegi.

Tooskaala ihes fototakistitega asub numbrilaua tagakul jel
ning tooskaala jaotused vastavad tapselt esikuljel asuva kont-
rollskaala jaotustele. Fototakisti 7 pooratakse tooskaala jao-
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tusele, mis naitab materjali annust.Osuti 5 varustatakse 1li-
pukesega, mille pind hasti peegeldab valgust.

Dosaatori too kulgeb jargmiselt. Vastava nupu vajutami-
sepa juhtpuldil pannakse taie voimsusega toole elektromagne-
tiline toiterenn ning toimub ligikaudne kaalumine. MGOteanu-
masse valguva materjali raskus paneb doszatori kaalusisteemi
mojutusel liikuma osuti 5 koos peegellipukesega 4. Niipea kui
peegellipuke 18ikab valguskiirt, muutub kohe toitja 11 0o~
reziim, s.o. materjali valgumine mddteanumasse vaheneb. Toit-
ja tooreziimi muutus on tingitud sellest, et valguskiirega
18ikumisel muutub fototakisti valgustus, mis muudab lampvoi-
mendi ja vorgu potentsiaali ning alandab vibraatori mahiste-
le antavat pinget. Peegellipukese vEljumisega valguskiire alt
lulitatakse vibrotoitja momentaanselt valja, mis tahendab kaa-
lumise 1Gppu.

Icd skaalal voib olla mitu fototakistit (kuni 6 tk.),
mis voimaldab betoonisegu valmistada mitmes koostises. Iga
fototakisti lulitatakse toole juhtpuldist.

Dosaatorite fotoelektrilist juhtimissﬁsteemi kasutatakse
sageli perfokaartide abil juhtimisel.

Perfokaart (joon. 21 a) kujutab endast tihedast papist
kaarti, milles vertikaalrea augud tahistavad segu komponente
ning horisontaalrea augud komponentide kaalu. Asetades sel-
lise perfokaardi dosaatori arvestisse ja seades dosaatori
programmis ettenahtud betooni koostisele, hakkab doszator au-
tom:.atselt doseerima vajalikku materjali ndutaval hulgal.

Perfokaartide abil doseerimisel kasutatakse ainult uhte
fototakistiga osutit, mida pooratakse kahefaasilise balans-
siirmoo%origa numbrilaua toosklaalat mooda.

Joonisel 22 on esitatud pideva toimega kaalulise auto-

mgatdosaatori skeem, Selle dosaatori pohiosadeks on toiterenn
2 uhes elektromegnetilise vibraatoriga 11 ja alalditega 10,
tasakaalulatil 5 asuva tasakasaluvihiga 6 tasakaalustatav kaal-
transportoor 3 ja automaatikablokk.



Materjal valgub
punkrist 1 vibreeri-
vale toiterennile 2,
sealt edasi uhtlase
kihina tasakaaluvihi-
ga 6 ndutavale toot-
likkusele reguleeri-
tud kaaltransportoo-
rile 3. Kaaltranspor-
tooriga suunatakse ma-

terjal toitetranspor-
toori 4 kaudu segisti
trumlisse. Doseerimi-
Joon. 22, Pideva toimega kaalu- se tapsus kindlusta-
lise automaatdosaatori skeem: 1 - takse tasakaalulati 5

punkgr; 2 - toiterenn; 3 - kaaltrans- it i
portoo;; 4 - toitetraﬁeportdbr: 2= Shladnsl naly, WLAES

kaalumehhanismi tasakaalulatt; 6 - romagnetilise vibraa-
kaaluviht; 7 - tommits; 8 - andurj; . Y
9 - automaatikablokk; 10 - alaldid; tori 11 poolidevaheli
11 - elektromagnetiline vibraator. se pinge seosega, mi-

da reguleeritakse sus-
teemi 1lulitatud induktiivanduriga 8. Kui kaaltransportdosril
asuva materjali kaal peaks momendil noutavast suurem olena,
siis kangsisteemi tegevusse asumisel tasakaalulati 5 vihi 6.
poolne ots kerkib ja tdstab tommitsa 7 abil tules ka anduri 8
sudamiku. Automaatikabloki § vOimendite kaudu anduriga edasi-
antud impulsi tagajérjel elektromsgnetiliste vibraatorite ma-
 histe pinge vaheneb ja selle tagajarjel ka toiterenni 2 vonke-
amplituud. Seetdttu valgub kaaltransportdorile vahem materja-
1i ning tasakaalulatt votab jalle horisontaalseisundi. Kui
materjali hulk kaaltransportooril peaks vahenema, siis auto-
maatsisteemi tegevuse tagajarjel pinge vibraatori mahistel tou-
seb ning materjali juurdevool ksaltransportoorile suureneb.
Seega, muutes vibraatori méhistes pinget, hoiab andur 8 kaal-
transportoori ning vihi 6 vahelist tasakaalu. Vihiga 6 maara-
takse, nagu eelnevalt celdud, kaaltransportoori tootlikkus.
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Viimasel ajal on valja tootatud tensomeetriliste kaalude-

za_automsatdosaatorid (joon. 23), mille suur tapsus on saavu-
tatud kaaltransportoori juures kasutuselevOetud msgnetstrikt-
sioon- v8i traatanduriga. Selline andur kujutab endast ferro-
magnetilist sudamikku 5, mis deformeerimisel elastsuse piiri-

des muudab oma magnetilisi omadusi.

Anduri elast-
ne deformatsioon
kgigub 0,06 -

- 0,006 mm piiri-
des ning v0ib ar-

vestada, et jou
muutus kaaltrans-
portooril ei kut-
su esile paigutu-
si. Anduri sudamik-
Joon. 23. Tensomeetriliste kaalude- XU lgbivaf i
;a automzatdosaator: 1 - punker: 2 - toi- tilised joujooned

terennt 3 - vibraator: 4 - regulaator:
5 - tensomeetriline andur: 6 - kaaluraam.

kohtuvad muutunud
magnetilise takis-
tusega. Magnetvoolu muutus mdjustab anduri sudamiku mahist
ning pohjustan mddteriista osuti poorde, mille tulemusena an-
takse regulaatorile 4 vastav signaal.

Susteemi tundlikkus ei muutu isegi kumnekordse normaal—
koormuse korral.

S3ltuvalt tootlikkusest on transportoorilindil mitu
kiirust, mis voimaldab lindi koormust Usna tapsetes piirides
muuta, kusjuures tootlikkuse kdikumise piirides sailib kul-
lalt suur kaalumise tapsus. Automaatreguleerimise susteem hoi-
ab lindi koormuse kogu aeg pusivana.

Doseerimise tapsus on t iz nominaaltootlikkusest.

3. Tsementbetoonitehased

Ajakohane tsementbetoonitehas kujutab endast suurt Ja
keerulist ettevdtet, mis. koosneb spetsiaalmasinatega sisusta-
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tud tsehhidest. Betoonitehastes on vdimalik betoonisegu val-
mistamisel kdige paremini tagada vajalike operatsioonide tap-
sus ja stabiilsus.

S8ltuvalt tehase t00 kestusest uhel kohal jagunevad be-
toonitehased statsionsarseteks, inventaarseteks, s.o. kokku-

R S A

olla kuivsegu-, valmissegu~ voi kombineeritud tehased (kus val-

mistatakse nii valmis- kui ka kuivbetooni segu). Peale selle
jagunevad betoonitehased tsuklilise voi pideva toimega, auto-

matiseeritud voi automatiseerimata tehastéks.

Olenevalt sisseseade suhtelisest asetusest voivad betoo-
nitehased olla vertikaalse (Uheastmelise) voi horisontaalse

(mitmeastmelise) tehnoloogilise skeemiga.

Uneastmelise tootmisskeemi kohaselt (vt. joon. 26) toste-
takse betooni komponendid korraga 1dplikule korgusele, kust
nad kogu tehnoloogilise protsessi valtel omakaalu mdjul alla
liiguvad. Sellised betoonitehased on kompaktsemad, kuid vaga
korged (20 - 30 m).

Mitmeastmelise tootmisskeemi kohaselt (joon. 24) toste—
takse komponente tavaliselt kaks kordas algul punkritesse ning
doseerimise jarel segisti trumlisse. Kaheastmelise tehnoloo-
gilise skeemi kasutamisel koosneb segamistsehh kahest osakon-~
nast: esimeses doseeritakse kuivi komponente ning teises se-
gatakse ja antakse valmissegu valja. Nad on Uheastmelistest
tehastest madalamad, kiiremini monteeritavad, kuid nende puu-
duseks on materjali mitmekordne tdstmine.

Joonisel 24 on esitatud teisaldatava betoonisegistiga ja
horisontaalskeemiga betoonitehas. Selles tehases antakse
inertmaterjalid kopptdstukiga 2 (v3i linttransportooriga) ka-
hesektsioonilisse (uks killustiku, teine liiva jaoks) punkris-
se 3, mille all asuvad dosaatorid 10. Parast doseerimist tds-
tetakse materjalid kopptastukiga segistisse 6. Sinna antakse
ka doseeritud tsement ja vesi. Parast segamist suunatakse val
missegu veovahendisse.
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Joon. 24. Horisgntaalskeemiga betoonitehas: 1 ja 8 =
vagonetid: 2 - kopptostuk; 3 - kahesektsiooniline punker;
4 - jaotuskilp; 5 - boiler; 6 -~ teisaldatav betoonisegistij
7 - betoonipunker; 9 - metallalus.

Segistid voivad tsehhis paikneda ithe- = ja kaherealiselt
voi pesaliselt (joon. 25).
Segistite iherea-
lise asetuse korral

a b
[D (joon. 25 a) peab se-
Cp D] G] G] [ﬁ gistil olema omaette
punkrite ja doseerimis-
d] Eb Eb seadmete komplekt, ka-
herealise asetuse kor-

ral (joon. 25 b) voi-
vad aga kahel segistil

B$B olla punkrite ja dosee-

c

rimisseadmete komplek-
tid Uhised. Pesalist
segistite asetust kasu

Joon. 25. Betoonisegistite ase- tatakse vOimsates be-
tusskeemid: a - uherealiselt; b - kahe-
realiselt; ¢ - pesaliselt. toonitehastes.
Selle skeemi (joon.

25 ¢) jgrgi teenindatakse 3 - 4 betoonisegistit Uhe punkrite
ja Uhe automatiseeritud doseerimisseadmete komplektiga.




Ajakohaste betoonitehaste koosseisu kuuluvad jargmised
tsehhid:

1) taitematerjalide ladu uhes transportimis—-, jaotus-
ja kuumutusseadmetega;

2) tsemendilaod uhes transportimis- ja sailitamissead-
netegas;

3) punkritega segamistsehh, millel on tavaliselt dosce-
rimis-, segamis~ ja valmissegu valjastamise osakond.

Jargnevas tutvustame lahemalt tsementbetoonist teekate-
te ehitamisel kasutatavaid betoonitehaste tﬁﬁpe.

Joonisel 26 on esitatud teedeehituses sobivaks osutunud
sektsioonidest koosnev(vertikaalse skeemi jargi tootav)betoo-

nitehas,
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Joon. 26. Sektsioonidest koospgv betoonitehas:
1 - taitematerjalide linttramsportoory,2 - punkritepealse
osakonna mehhanismide juhtpult: 3 -~ pooratav lehter; 4 -
tsemendielevaator; 5 - jaotustigu; 6 - punkri tsemendisekt-
sioonid; 7 - taitematerjalide sektsioonid; 8 - tsemendido-
saator; 9 - doseerimise ja segamise osakonna juhtpult; 10 -~
betoonisegistid; 11 - valmissegu, punkrid; 12 - kuivae%u
lehter; 13 - veedosaator; 14 - taitematerjalide dosaatorid;
15 - veeanumad; 16, ~ teise sektsiooni pooratav lehter; 17 -
ulekandetransportoor.
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Sellised tehased koosnevad standardsetest sektsioonidest,
igas sektsioonis kaks betoonisegistit t33mahuga 800 1 valmis-
segu. Sektsioon kujutab endast kokkupandavat-lahtivoetavat me-
tallkonstruktsiooni, millele on vsljapoole kinnitatud soojus-
tatud puitkilbid.

Kui ehitatakse 7 m laiust ning 18 -~ 20 cm paksust1sement—
betoonist teekatet kiirusega 110 = 150 jm vahetuses, siis ka-
sutatakse Uhesektsioonilist betoonitehast; ehituskiiruse juu-
res 250 - 300 jm vahetuses kasutatakse kahesektsioonilist te-
hast (joon. 26 b). Kahesektsioonilises tehases on igal sekt-
sioonil oma, uhesektsioonilise tehasega analoogiline doseeri-
mis- ja segamisosakond.

Punkripealses ruumis on ules seatud lisatransportoor o 4
taitematerjalide saatmiseks teise sektsiooni punkritesse.Tse—
menti v8ib transportida sektsioonide punkritesse ihe elevaa-
toriga. Sel korral elevaatori ulemisse otsa pannakse kaheto-
ruline kinnine renn (eelistatav siiski kahe elevaatori ules-
seadmine).

Taitematerjalid saadetakse laost segamisosakonna punkri-
tesse kaldu asetatud linttransportooriga 1. Transportoori ule-
mises otsas asuvad elektriajam ja lindi pingutusseade, mis
ei lase mootori valjalulimisel linti tagasi libiseda. MGlemal
transportooril on oma elektriajam. Transportooride ja poora-
tavate rennide tood juhitakse punkripealses ruumis asuvast
juhtpuldist 2.

Kaldtransportoori 1 ja taitematerjalide lao transportoco-
ri tegevus on seotud uhise signalisatsioonisﬁsteemiga, mis
hakksb tootama segamisosakonna punkrite taissaamisel.

Tsementi antakse laost elevaatorisse 4 tavaliselt tigu-
toitjaga ning elevaatorist sektsiooni punkritesse punkrite-
pealse jaotusteoga 5. Flevastori ja jaotusteo tood juhitakse
punkritepealse osakonna juhtpuldist 2.

Tsementi voib transportida ka pneumoseadmetega, mille
tegevus selgub joonisel 27 naidisena esitatud skeemilt. Olgu
margitud vaid seda, et kui tsement saabub surudhu-laadimis-
seadmega veokitel, paigutgtakse laosilodesse filtrid11 ohu
eraldamiseks tsemendist parast selle andmist silosse.

42




Joon. 27. Tsemendi pneumotranspordi skeem betoonitehases:
1 - tsemendiauto; 2 -~ tsemendivagun; 3 - surudhuvooliks 4 -
juhtmestik aereeritud tsemendi transportimiseks: 5 - komp-
ressor; 6 - aergQrenn (voi tigutoitja); 7 - tsemendilaod; 8 -
kuivsegu vastuvotulehter; .9 - dosaatorid; 10 - segamlsseadme
punkri sektsioonid; 11 — Shufilter: 12 - tsemenditsuklonid.

Betoonitoode mahu jarkjidrgulise suurenemisega tekib va-
jadus ikka vOimsamate betoonitehaste jarele., Tsukliliste be-
toonisegistitega tehastes voimsuse tOstmine suuremate (ule
2400 1) segistite rakendamisega ei anna vajalikke tehnoloogi~
lisi ja majanduslikke tulemusi, kuna selline lahendus vajab
suuri, keerukaid ja kalleid ehitisi. Paremini lahendatakse see
kusimus pideva tooga betoonitehaste ehitamisega. Nende tehas-

te tootlikkus on Uhe ja sama voimsuse juures tsukliliste te-
haste tootlikkusest suurem, kuna toodang on madalamate ehitus-
ja ekspluateerimiskulude t6ttu marksa odavam.

Maailma esimene suurem pideva tEBsa,betoonitéhas rajati
Sviri hudroelektrijaama ehitamisel. Sama tiuupi betoonitehas
voeti veidi hiljem kasutusele hudroelektrijaama ehitamisel
Narvas.

Pideva t00ga betoonitehase sisseseade on tsuklilise te-
hase sisseseadega sarnane, erinevus seisneb vaid selles, et
siin kasutatakse pideva toimega betoonisegisteid ja doseeri-
misseadmeid.
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Laost
suunatakse tai-

tematerjalid
ulekandetrans—
portoori kau-
du Ulemisele
transportoori-
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a ‘po le 7 ning"vii—
. masega labi
doseerimisose-

oS, konna punkri-
Joon. 28. Pideva tooga automatiseeri-
tud betoonitehas: a - segamisosakond; b -
doseerjmisosakond: 1 - val jastamigpunkers; dimine trans-
2 - pooratav lehter: 3 = pideva tooga be~ e, 1
tooniseglsti 4 - alumine linttransportoor; portoorilt
- filters 6 - tsuklon; 7 - ulemine lint- punkritesse
Lransportoor° 8 - laadimisvanker; 9 - punk- ® ¥
rid; 10 - toitja. toimub laadi

tesse 9. Laa-

misvankriga 8.
Tsementi sailitatakse silodes, kust ta pneumotranspordiga
punkritesse saadetakse., Tsemendi eraldamiseks surudhust ka-
sutatakse punkritele seatud tsuklonit 6 ja filtreid. Punk=-
ritest valguvad materjalid punkrite alla riputatud pideva
toimega automaatdosaatoritesse. Dosaatoreid on kuus: Kkolm
erineva jamedusega killustiku, uks liiva ja uks tsemendi
jsoks ning Uks on tavaliselt reservis.

Dosaatoritest kihtidena linttransportoorile 4 doseeri-
tud materjalid suunatakse taitelehtri kaudu pideva toimega
betoonisegistisse 3, kuhu juhitakse ka mahulise dosaatoriga
méddetud vesi Jja sulfiitpiirituse praak. Valmissegu suundub
pideva vogluna Uhte valjastamispunkrisse 1 ning sealt sulgu-
ri avamisel soovitud hulgal veokisse.

Noutav veenorm antakse segusse osaliselt taitelehtris
ning ﬁlejggnud osa pihustatud joana betoonisegistis.
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Tehases on automaatne signalisatsioon. Tehase tegevust
juhitakse segamisosakonnast keskselt juhtpuldilt. Abipult on
punkritepealses osakonnas.

Joonisel 29 on esitatud teisaldatav pideva sundsegamise-
ga betoonisegu valmistamise seade tootlikkusega 30 m’/h. Sea-
det kasutatakse peamiselt teede ehitamisel.
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Joon. 29. Teisaldatav pideva sundsegamisgga betoonjsegu
valmistamise seade (8-543): 1 - linttransportoor; 2 - taite-
materjalide punker; 3 - taitematerjalide dosaatorid; 4 - kald-
transportoor: 5 - betoonisegistij 6 -~ veedosaator; 7 - tsemen-
didosaator; 8 - tsemendi kulupunker; 9 - tsemendi varupunker;
10 ja 11 - tigutoitjad; 12 - jouseade: 13 - tsemendi vastuvo-
tupunker; 14 - raam; 15 - veepaak; 16 - tostuk.

lagu jooniselt naha, on seade paigutatud kahele jarel-
vankrile: uhel neist asub segamisagregaat, teisel doseerimis-
agregaat. Sellist hdlpsalt monteeritavat ja demonteeritavat
mobiilset seadet vdib Uhe ehitussesooni jooksul mitu korda
ilma suurema ajakuluta uhelt teelaigult (pikkus tavaliselt
50 - 70 km) teisele umber paigutada. Sellega valditakse val-
missegu transpordil suuri kaugusi, mille tagajarjel tullakse
toime vahema veokite arvuga ning betooni kvaliteedis pole
karta suuremaid muudatusi (betoonisegu kihistumine ning tar-
dumine).

Doseerimisagregaadi koosseisu kuuluvad neli pideva toi-
mega automaatdossatorit 3 taitematerjalide doseerimiseks,nel-
jasektsiooniline punker 2 mahuga caA90 m3 liiva ja kolme kil
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lustikufraktsiooni jaoks, dosaatorite alla paigutatud kokku-
pandav linttransportoor 1 ning kaldtransportoor 4 taitemater—
jalide suunamiseks segamisagregaati.

Taitematerjale vletakse teeaarsest lahtisest laost do-
seerimisagregaadi punkri sektsioonidesse kas kopplaadijatega,
greiferitega voi mOne muu laadimismasinaga.

Punkri taitematerjalide varu vdimaldab seadmel tootada
umbes uks tund.

Sepamisagregaadis paiknevad kahe labavolliga pideva toi-
mega sundsegisti 5, tsemendi tigudosaator 7, veedosaator 6,
tsemendi kulupunker 8, tsemendi varupunker 9, tsemendi vastu-
votupunker 13, tigutoitjad 10 ja 11, jouseade 12, veepaak 15,
tosteseade 16 .ning valmissegu punker (joonisel pole naha).

Dosaatoreid ja segisteid teenindavad elektrimootorid,mis
saavad voolu seadme komplekti kuuluvast teisaldatavast elekt-
rijaamast. Segamisseadme komplekti kuuluved veel hdlpsasti
Ulesseatavad metallist tsemendisilod iildmahutavusega 200 t ja
veetsisternid voi veepumbad thes vastava juhtmestikuga.

Betoonitehase projekteerimise pahikﬁsimus seisneb seadme-

te valikus, mis s0ltub tehase ulesandest ja voimsusest. Sead-
med valitakse tehnilis-okonoomiliste arvutuste ja variantide
vordluse alusel.

Betoonisegu komponente teisaldatakse tﬁste-transpordi—
seadmetega, naiteks lint-, kopp- ja tigutransportooridega.

Tnergiaseadmete hulka kuuluvad pohiliselt mootorid, auru-
katlad ja kompressorid.

Tehnoloogiliste seadmetena kasutatakse betoonisegisteid,
dosaatoreid, punkreid, md0tenSusid jne.

EelkOige valitakse pohilised tehnoloogilised seadmed,s.o.
betoonisegistid ja dosaatorid, arvestusega, et nad kindlustak-
sid antud tootlikkuse juures tehase pideva t00. Bdasi masra-
takse kindlaks mootorite voimsus ning energiavajadus.

Vahema vOimsusega tehased varustatakse 425-1 betoonise-
gistitega, keskmise ja suure viimsusega tehased 1200~2400 1
betoonisegistitega, kasutatakse ka pideva toimega segisteid.
Jaikade betoonisegude valmistamisel kasutatakse sundsegisteid.
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Betoonisegistid paigutatakse tehases uhe~ ja kahereali-
selt voi pesaliselt.Uhe- ja kaherealist paigutust kasutatak-
se vaikse voimsusega ja inventaarsetes tehastes; keskmise ja
suure voimsusega tehastes aga pesalist paigutust.

Komponente doseeritakse kasitsi, poolautomsatsete vOi au-
tomaatsete doszatorite abil. Iga materjali jaoks on eri do-
saator, mille maht peab vastama materjali suurimale annusele.

Bhte vOi kahte betoonisegistit teenindavaid kasitsi voi
poolautomaatselt juhitavaid dosaatoreid kasutatakse ainult
Uhe- v0i kaherealiselt paigutatud segistite puhul. Automaat-
dosaatoreid vdivad teenindada kolme-nelja kaupa pesaliselt
asetatud segistid. Segistite pesaline asetus vdimaldab  be-
tooni valmistamist taielikult automatiseerida, kusjuures ka-
sutatakse kallutatavaid betoonisegisteid, mida taidetakse ning
tuhjendatakse Uhe ja sama otsaava kaudu.

Kdige taiuslikumad on vertikaalse tehnoloogilise skeemi
jargl sisustatud ning segistite pesalise asetusega statsio-
naarsed ja inventaarsed betoonitehased.

Valitud tehnoloogilise skeemi kohta peavad oma hinnangu
andma peale tehnoloogi ka ehitaja, mehaanik, elektrik ning
teised asjaosalised eriteadlased.

Doseerimis-segamisosakonnas nahakse ette komponentide
hoidmiseks varupunkrid, mille maht tagaks tehase pideva £00.
Kulupunkritesse peab materjale varuks mahtuma vahemalt Uheks
tootunniks.

Vaiksemates tehastes kasutatakse neljatahulisi puitpunk—
reid; keskmistes ja suurtes tehastes raudbetoon- voi metall-
punkreid. Puitpunkritel tehakse pShjakalle materjali loomuli-
kust varisemisnurgast natuke lamedam, siis valgub materjal
valja varisemisnurga all ning hoitakse ara punkri pdhja ule-
arune kulumine. Metallpunkrite kalle tehakse 55 - SOO, mis
on kullaldane punkri taielikuks tuhjendamiseks. Punkri tuh-
Jjenemise soodustamiseks Jja tﬁhjendusavas ummistuse valtimi-
seks kinnitatakse pdhja kilge vibraator.

3 Tgitematerjal antakse kinnises galeriis asuva kaldtrans-
portoori kaudu ulemisele horisontaalsele 1inttransport38ril¢
ning suunatakse sealt kas vastavate lehtrite vOi laadimis—
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vankri abil punkritesse. Segistite pesalise asetuse puhul
suunatakse tgitematerjalid punkritesse automsatselt pasratava
lentri kaudu.

Tﬁitematerjalid hoitakse tehases kas lahtistes virnades,
pool- vdi taispunkrites. Sailitamine lahtistes virnades ras-
kendab materjalide soojendamist talvel.

Suurtes betoonitehastes hoitakse taitematerjale tingima-
ta Uhe- v0i kaherealiselt paiknevates punkerladudes, kust
materjal punkrite all tranSees asuva linttransportoori ning
kaldtransportBEri kauwdu kulupunkfitesse suunatakse.

Valmissegu antakse valja valjastuspunkrite kaudu, mille
maht on kordne veokite mahuga. Sobivaim on umberpooratud koo-
nuse kujuline punker pdhjakaldega 55-60° ning pdhjaavaga,mil-
le 12bimddt peab olema 3-6 korda suurem kdige jamedamast
fraktsioonist., g

Seadmed paigutatakse uksteisest tookaitse ja ohutusteh-
nika nduetes ettenahtud kaugusele.

S6ltuvalt automatiseerimise taiuslikkusest vdib betooni-
tehastel olla automatiseeritud distantsjuhtimine tsentraalpul-
dist v0i poolautomaatjuhtimine Uksikutelt tookohtadelt Ja
osakondade juhtimispuldilt.

Taielikult automatiseeritud tehastes kulgeb t0o kindla
programmi jargi, mille juures peetakse silmas ndutavaid kom-
ponentide vahekordi, segamise kestust jms. Segu kvaliteeti
kontrollivate elementide kaudu mojustatakse seadme tggorga-
neid ning muudetakse vastavaid tehnoloogilise protsessi pa-
rameetreid. Tehase dispetSerlikul vdi poolautomaatsel juhti-
misel kaivitatakse ja seisatakse kogu tehas voi tema Uksikud
agregaadid ning kontrollitakse tehnoloogilist protsessi kaug-
juhtimise teel dispetS8eripuldist.

Automatiseeritud betoonitehastes seob kdiki tehnoloogi~
lisi seadmeid ja transpordimasinaid automaatjuhtimise susteemn.
Automatiseeritakse esmajarjekorras jargmised pohilised toot-
misoperatsioonid: 1) komponentide doseerimine; 2) segamine;
3) valmissegu valjastamine; 4) komponentide transport;

5) komponentide ladustamine; 6) agregaatide kaivitamine ja
seiskamine tehnoloogilises protsessis ettenahtud jsrjekorras;

48




7) tooreziimi muutmine segu koostise muutmise puhul; 8) teha-
se t00 arvestus.

'Peale keskse automeatse uldjuhtimise tuleb iga agregaadi
juures ette naha individuaaljuhtimine. Automaatsisteemis peab
olema valditud masinate Ulekoormamise vdimalikkus.

Automatiseeritud betoonitehastes osutatakse suurt. tahe-
lepanu tootmisprotsessi parameetrite kaugkontrollile. Pohili-
selt arendatakse tanapaeval neid kontrollimeetodeid, mis vOoi-
maldavad kontrollida ja reguleerida agregaatide tooreziimi va-
hetult tootmisprotsessis.

Automatiseeritud betoonitehastes esinevad tavaliselt jarg-
mised automaatselt tootavad seadmed: 1) automatiseeritud tstik-
lilise vdi pideva toimega kaaldosaatorid (Uhefraktsioonilised),
kus juures viimased vdoivad olla uhe- ja kaheastmelised; 2)val=-
missegu automatiseeritud valjastusseadmed; 3) radioaktiivsete
isotoopidega tootavad punkrite taiteastme kontrollimise sead-
med; 4) seadmed segu vesitsementteguri kontrollimiseks ja re-
guleerimiseks jne.

Automatiseerimissisteemi edasine areng elektrooniliste,
elektromehaaniliste, pooljuhtide ja radioaktiivsete kontroll-
ja juhtimismeetodite baasil voimaldab betooni valmistamist
to0sta veelgi korgemale tehnilisele tasemele.

Naitena olgu toodud uhe praegu kasutatava automatiseeri-
tud betoonitehase t00 kirjeldus. Tehase tootlikkus on ca
60 m>/h.

Selle tehase konstruktsioon on originaalne ja unikaalne,
Tehas tootab jargmiselt: auto sdidab valgussignaali pesle
platvormkaalule ' ning jaab tapselt betoonisegisti tuhjendus-
ava alla seisma. Autojuht paneb soovitud segule vastava per-
fokaardi programmseadmesse, millega dosaatorid seatakse ndu-
tavale reziimile vastavalt betooni margile. Parast seda auto
taidetakse. Taitmise 10pul hakkab vastav signaaltuli polema,
mis annab uhtlasi taidetud autole loa mshasditmiseks ja tuhja-
le autole pealesditmiseks. Kaalumiste ning taidetud  autode
arvu markimine toimub automaatselt., Tehast teenindab kaks
toolist (tavalistes tsiiklilise tooga automatiseerimata te-
hastes 11 - 12 toolist), kelle peamine lUlesanne seisneb vaid
mehhanismide t00 jalgimises.
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II. TSEMENDI JA BETOONI TRANSPORDIVAHENDID

Tsementi transporditakse raudteel, maanteel (harvem vee-
teel) ja surudhuga.

Raudteel transporditakse lahtist tsementi erilistes me-
tallkonteinerites, kottides ning viimasel ajal ka tsisternva-
gunites (joon. 32 a).

Maanteedel transporditakse tsementi tsisternautodes, mil-
le konstruktsioon valdib tsemendi tolmumist ja kadusid.

Suruchuga transporditakse tsementi erilistes seadmetes,
kus tsement kullastatakse surudhuga, s.o. aereeritakse, Selle
tagajarjel vdib tsement teatava nurga all kaldu asetatud juht-
metes voolata nagu vedelik. :

Joonisel 30 on naidatud tsemendiveo tsisternauto, mida
tuhjendatakse kaldu tdstetud tsisternist 1 1abi tagumise tuh-
jendusluugi. Uleval asuv taiteluuk suletakse kummitihendiga
kaane 2 abil.

o doons go. Tgemendiveo tsisternauto: 1 - tsistern; 2 -
taiteluuk; - tuhjendusluuk; 4 - pneumosilinder; 5 - filter,




Tsisterni tagumises kitsenevas osas asub tuhjendusluuk,
mis on pneumosilindri 4 abil hermeetiliselt suletav. Silinder
tootab autokompressorist saadava surudhuga.

Tuhjendamisel kallutatakse tsisterni kuni 50°. Tihjenda-
mise soodustamiseks on tsisterni kitsenevasse ossa asetatud
kaks pneumovibraatorit. ’

Tsisterni peal asuv filter 5 puhastab taitmisel tsister-
nist valjasurutud Ghu tsemendist.

Tsisterni maht on 3,3 m3. Tema kallutamiseks kulub 12-14
ning allalaskmiseks 18-20 s. Tﬁhjendamist juhitakse autokabii-
nist.

Vahem otstarbekad on tsemendi tsisternautod, mida tih-
jendatakse tsisterni p5hja asetatud uhe voi kahe tigutranspor-
toori abil.

Joonisel 31 naidatud tsemendiauto kujutab endast pool-
jEralvanker-tsisterqggyot. Tsisterni esimene ots toetub auto
sadultoele ning taguminevvedruqega'pooljgrelvankrile. Tsister
ni taidetakse kahe Ulemise, hermeetilise kaanega suletava luu-
gi kaudu, tuhjendatakse aga sifoonseadmega alumise kraani kau-
du.

Joon. 31. Tsemendiveo pooljérelvanker-tsisternauto,.

TRU Resmeukog: .




Kraani kulge voib kinnitada vooliku ning selle kaudu
juhtida tsemendi laaditavasse mahutisse. Tsemendi aereerimi-
seks kasutatakse autol asuvat kompressorit, mis kaivitatakse
auto jOuvotukasti abil. Kompressorist juhitakse surudhk labi
jaotuskraanide tsisterni aereerivatesse seadmetesse (joon.31)
ning eritoruga esimese luugi kaudu tsisterni staatilise surve
tekitamiseks tsemendi peal. Tsisterni voib autost eemaldada,
lastes tema enda tugirattad alla.

Tﬁigslikum kahe paagiga tsemendiauto on esitatud jooni-
sel 32. Molema paagi 2 peal asuvad hermeetiliselt suletavad
taiteavad. Tsemendi aereerimiseks on autole paigutatud komp-
ressor 1, kust surudhk surutakse suruShumahutisse (ressiiv-
risse) 4 ning sealt paakide aereerimisseadmetesse. Paakide
pohja kaldosade kiulge on monteeritud kaheksa aereerivat sea-
det.

! s 2
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Joon. 32. Tsemendi veovahendid: a - tsemendi tsisternva-
3 b - kashe paagigg tsemendiauto; 1 - kompressor; 2 - paak;
- voolik; 4 - suruohumahuti.
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POhjakalde tottu valgub aereeritud tsement pdhja keskel
asuvasse kraaniga valjavooluavasse. Kraani kulge kinnitatakse
voolik 3 tsemendi suunamiseks taidetavasse mahutisse.

Tsemendiauto aereerimisseade on naidatud joonisel 33.
Tsisterni pohja on .kinnitatud aereeriv diafragma, mis koos-
neb traatvorgule 5 toetuvast aereerivast riideribast 6. Dia-
fragma toetub vahetatavatele perforeeritud tugedele 4. Tsis-
terni seina alumise osa kulge on kinnitatud stutserid 2, mil-
le kaudu surudhk suunatakse perforeeritud tugede 4 alla.

Joon. 33. Tsemendiauto S~570 aercerimisseade:
1 - tsisterni sein; 2 -~ stutser; 3 - kinnitusosa; 4 - per-
foreeritud tugi; 5 - traadist alusvork; 6 - aereeriv riie. ,

Diafragma alla suunatud surudhk, labides tugede augud,
terasest sdela ja aereeriva riideriba, tungib tsemendi alu-
mistesse kihtidesse, mille tottu tsement saab sisemise lii-
kuvuse ja voolab avatud valjalaskekraani korral kaldu ase-
tatud diafragmat mooda tsisternist valja.

See protsess kestab tsisterni taieliku tihjenemiseni.

NSV Liidus valmistatavate tsemendiautode p6hilised pa-
rameetrid on toodud jargmises tabelis.
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Tsemendiautode S-570 ja S-571 pohilised parameetrid

TiUp 8-570 8-571
Kande joud kN 118 69
Maht m’ 12,6 7,4
Mass kg 10 000 6 180

Viimasel ajal kasutatakse ka tsemendi pneumotranspordi-

vahendit.

Materjal suunatakse sisselaadimisseadme abil juhtmestik-
ku, mille otstes tekitatakse Ohurdhkude vahe. Selle tagajir-
Jjel tekkiv ohuvool haarab transporditava materjali osakesed
keasa ja kannab need mooda juhet valjalaadimiskohta.

Pneumotranspordivahendeid voib kasutada koigi kergete
puistematerjalide korral, mis ei kleepu seadme seinte kulge
(tsement, kuiv peenike liiv, saepuru jne.).

Pneumotranspordil on jargmised pBhilised eelised:

1) seadme hermeetilisus, mis valdib materjali tolmamist,
kadusid ja risustamist; 2) seadme kompaktsus ja voimalus
paigutada juhtmestikku soovitud trassi mooda; 3) vdimalus ma-
terjalide laadimist ja transportimist taielikult mehhanisee-
rida ja automatiseerida; 4) suur tootlikkus (kuni 300 t/h).

Pohiliste puudustena tuleks markida:

1) vordlemisi suurt emergiakulu (3-5 kWh/tkm, mis on
3-5 korda suurem kui mehaanilisel transpordil), 2) seadme osa-
de tunduvat kulumist abrasiivsete materjalide transpordil.

Vastavalt juhtmestikus survete vahe tekitamise mooduse-
le (kas Shu valjaimemise vdi sissesurumise teel) voivad
pneumotranspordivahendid tootada alardhuga, ulerdhuga voi
segatoimega, s.0. moned juhtmeldigud tootavad ala-,mdned aga
Ulerdhuga.

Alardhuga tootava seadme skeem on esitatud joonisel 34 a.
Tal on jargmised pohilised osad: uks vOi mitu duusi, mille
kaudu Ohk koos materjaliosakestega imetakse juhtmestikku 2;
eraldusanum 3, kus materjal eraldatakse Shuvoolust kiiruse
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Joon. 34. Pngumotranspordivghendite
skeemid: a - alarohuseade; 1 - duuss 2 -
torustik: 3 - eraldusanum: 4 - filter:

5 = vaakuumpump; 6 - vdljuva 8hu toru;

7 - luussulgur; 8 - punker; b - ulers-
huseade. 1 - kompressor; 2 - juhtmestik;

3 - toitepunker; 4 - luussulgur; 5 - trans-
porditorustik; 6 - eraldusanum; 7 - filter;
¢ - segatoimeline seade. 1 - alarohuline
osa; 2 - eraldusanum; 3 -~ ulerochuline osa.

jérsu vahenemise
voi suuna muutu-
mise tottu: f£il-
ter 4, mis puuab
kinni eraldusanu-
mas settimata ma-
terjaliosakesed;
alardhku tekitav
vaakuumpump 5; at-
mosfaari valjuva
dhu toru 63 lius-
sulgurid 7, mis
lasevad materjali
uhtlaselt eral-
dusanumast ja filt-
rist vastuvotu-
punkritesse sus-
teemi hermeetili~
sust rikkumata.
Ulerdhusead-

mel (joon. 34 b)
on jargmised po-
hiosad: kompres-
sor 1, mis toodab
surudhku ja su-
rub selle Juht-
mestikku 2; sis-
selaadimisseade 3

(joonisel punker) koos luussulguriga, mis taidab sama Ulesan-
net kui alardhulise seadme luussulgurgi; transporditorustik 5

materjali edasitoimetamiseks; eraldusanum 6.

ja filter 7 on

samad mis alarohuseadmel; filtrit 7 18biv puhastatud Shk las-

takse valisdhku.

Segatoimega seadmes imetakse Ohk koos transporditava ma-

terjaliga alardhu osasse 1, kust ta antakse

edasi eraldusanu-

ma ja seadme ulesurve osa 3 kaudu valjalaadimiskohale.
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Uhe v0i teise susteemi valik s8ltub eelkdige seadme ul-
disest konfiguratsioonist ning transportimise kaugusest. Ala-
rGhuseadet kasutatakse siis, kui materjali on vaja transporti-
da mitmest lzhedasest kohast uUhte kohta, sest rohkude vahe
seadmes ei tOuse praktiliselt ule 50 kN/ma.

Ulerdhuseadet kasutatakse tavaliselt materjalide trans-
pordil uUhest kohast mitmesse kohta kuni 2 km kaugusele, sest
siin vdib rohkude vahe ulatuda kuni 600 kN/m°,

Segatoimega seadet kasutatakse, kui materjali on vaja
transportida mitmest kohast mitmesse kohta.

Qhutranspordiseadnete tdhtsamateks osadeks on toifjad

Jja eraldusanumad.

Alardhu seadmete toitjaks on imiduus (joon. 35), mis
Uhendatakse torustikuga vooliku abil. Ta koosneb torust 1 ja
kestast 2. Duusi tegevus selgub jooniselt.

Ulerdhuseadmete juures kasuta-
takse tavaliselt kas tigu- voi kam-
bertoitjaid.

Tigutoitjas (joon. 36) antakse
punkrist tulev materjal (labi leht-
ri 2) kiiresti poorleva,tiguvdlli 3
abil segamiskambrisse 6. Tiguvoll
poorleb voodriga 4 kaetud silindris.
Segamiskambri suunas tigu samm jark-
jargult liuheneb, mistdttu materjal
edasi liikudes pidevalt tiheneb ega
lase surudhul segamiskambrist punk-
risse tungida. Materjali tihedust
saab reguleerida klapi 5 abil.

Segamiskambri alumises osas asu-
vad kimme kuni kolmteist pihustit 7,
mis juhivad surudhu kambrisse, ko-
/4%1, bestades sinna transporditavat tse-

Materjal menti ning moodustades dhu ja tsemen~

di segu, mis, torustiku kaudu edasi
Joon. 35, Imiduus. -toimetatakse.
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Joon. 36. Tigutoitjas 1 - tihend: 2 - lehter: 3 - tigu-
vdll: 4 - vooder; 5 - klapp; 6 - segamiskamber: 7 - pihustid.

Tigutoitjad vOivad olla nii statsionaarsed kui ka mitte-
statsionaarsed.

Uhe- ja_kahekambrilisi kambertoitjaid kasutatakse tavali-

selt tsemenditehastes.

Uhekambrilise pneumotoitja (joonis 37 a) tooprotsess kul-
geb jargmiselt: materjal suunatakse labi taiteava 71 kambrisse
2, kust ta kambri Ulemisse ossa 4 antava surudhu toimel suu-
natakse transporditorustikka 3.

Automaatselt tGotav kahekambriline pneumotoitja on nai-
datud joonisel 37 b. Siit selgub, et kahekambrilise = toitja
tootamise skeem on ihekambrilise omaga sarnane, kusjuures uhe
kambri tihjenemisel 1lulitub toitetigu 2 automaatselt teise
kambri taitmisele. Seega kahekambrilise toitjaga kulgeb tG0
pidevalt, kuna Uhekambriline tootab tsukliliselt.

EKambertoitjad tootavad suruShuga 2-3 at; tsemendi trans-
pordikaugus on kuni 1500 m ja t3stekdrgus kuni 40 m tootlik-
kusega 100 m>/h.

Vorreldes tigutoitjaga on kambertoitjate energiakulu li-
gikaudu 30% vorra vaiksem ning vaiksem on ka seadme kulumine,
kuna puuduvad tsemendiga kokkupuutuvad liikuvad osad.
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Joon. 37, Surudhuga tootavad kambertoitjad: a - Uhekamb-
riline: 1 - talteava kamber- 3 - transporditoru; 4 -
kambri ulamine os é % lun ne osa;, b x kahekagbrili—
- taite igu — tasemenaitajas

o} ekkeapoen ektag 1 Shutorus 6 a
elektroppeumaatiline su 2" Surubhutorus 6 ~ poorse
plaadid (aeropiaadid)s 7 = kontaktmanomeeter.




Uks eraldusseadmeist on esitatud
joonisel 38. 0hu ja materjali segu suu~-
natakse ava 1 kaudu kambrisse 6., Kiiru-
se jarsu vdhenemise t3ttu (kuni 0,2 =
0,8 m/s) langeb materjal kambri pdhja
ning sealt 1&bi liiissulguri 2 v&lja.

Pshiliselt materjalist (tsemen-
dist ) vabanénud, kuid veel peenosi-
seid sisaldav 8hk tBuseb tsiiklonisse 5.
Tsiikklonis muudab hk Jjérsult oma suun-
da ning tsentrifugaaltungl mdjul lange-
vad peenosised renni kesudu teisest liilis~
sulgurist 3 vdlja. Puhastatud Shk val-
jub aga toru 4 kaudu.

Joon, 38. Eraldusseade: 1 -~ avaj
2 Jja 3 - liuiissulgur; 4 - valjumistorug
5 = tsliklon; 6 ~ kamber,

Ohutranspordiseadmete juures tuleb eelkdige valja arvu-

tada_juhtme sisemine ristldige ning vajalik Shu rohk ja hulk,

Ohu hulga arvutamisel peetagu silmas segu kaalulist kont-
sentratsiooni M,, s.0. seadmete tootlikkuse P ja kulutatud
ohu Ps kaalulist vahekorda.

Kaalulise kontsentratsiooni koefitsient leitakse valemi-
ga

/‘k & Do & 1000‘P 3 i §
. By 23600 {55 %5 Q%
kus Y5= 1,224 - Shu sahumass kg/m> temperatuuril 15°C ja
rshul 760 mm Hg; :
Q - Shu kulu m>/s.
Seega eelmisest valemist saame:

% = P EB/B-

45 M
59




Pikem transpordikaugus vajab suuremat Sdhuhulka transpor-
ditava materjali uhiku kohta. Tsemendi jaoks v3ib vdtta
jargmised koefitsiendid it

transpordikaugus m 50 100 250 ;7. 500
koefitsient }lk 35 34 29 19.

Torustiku sisemine ristldige F arvutatakse jargmise va-
lemiga:
Qa
- nZ.
Vs

Fa=

Kompressoriga tekitatud Ghurdhk ja vajalik dhuvoolu kii-
rus vy s0ltuvad transporditavast materjalist, segu kaalulisest
kontsentratsioonist ja juhtmestiku takistustest, mis leitakse
vastavate graafikute ja arvutuste kaudu.

Kuivade pulbermaterjalide (tsement, kips jt.) teisalda-
misel kasutatakse viimasel ajal laialdaselt ka aerorenne (joo-

nis 39). Kuiv pulbermaterjal kullastub holpsasti Ohuga ning
muutub juba véikese kalde (0,04 - 0,05) juures voolavaks.

Aerorenn valmistatakse lehtterasest ning ta koosneb ka-
hest osast 1 ja 3, mis omavahel polditakse. Renni osade vaﬁéﬁ
le asetatakse poorsest ainest (keréamilised plaadid, mitmzﬁ;
hiline eririie) diafragma 2. Transporditav materjal lastak3®:
diafragmale punkrist 8. Renni alumisse ossa antakse vooliku 7
kaudu mootoriga 10 kaivitatava ventilaatori 5 abil 1abi filt-
ri 9 imetav Ohk, mis jaotub uUhtlaselt ule kogu diafragma pin-
na. Diafragma lsbimisel aereerib Ohk materjalikihi ning muu-
dab selle voolavaks., Materjalikihi labinud ohk valjub renni
kagnes akendena paiknevate filtrite 4 kaudu.

Ohukulu 1 m2 poorse diafragma kohta tsemendi transporti-
misel kaldega i = 0,04 asetatud aerorennis vwdrdub 1,3=-
1,5 n°/min.

. Vajalik Shurdhk on 3...5 kN/m°. Ohu ja tsemendi segu ma-
humass 800 kg/mB.

Renni voib taita ja tuhjendada igas temal vabalt valitud
punktis.
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Joon. 39. Aerorenn: 1 - renni ulemine osa; 2 - diafrag-
ma3 3 - renni alumine osaj; 4 - eririidest filter; 5 - venti-
laator, 6 - reguleeriv drossel; 7 - voolik; 8 - punker- 9 -
valisohu filter; 10 - mootor.

Renn vOib tootada ka kaugjuhtimise teel.
Aerorenni tootlikkust P arvutatakse valemiga
= 36004F v u’/h,
kus F - tsemendi ristldige m?;
V - materjali liikumiskiirus m/sj
ol -~ hddrdekoefitsient materjali ja renni seinte vahel,
o= 0,9.
Kui renni laius on 100 kuni 400 mm ja renni kdrgus 150
kuni 200 mm, siis renni tootlikkus vordub 25 kuni 165 t/h.

2o Betoonisesu transpordivahendid

Betoonisegu transportimise viisi ja veovahendite valik
sd}tub pohiliselt pustitatava ehitise iseloomust, t00 mahust,
pélevasest betoonivajadusest, tdstekdrgusest ja veokaugusest.
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Igal juhul tuleb rangelt silmas pidada, et betoon trans-
pordil ei kihistuks ega hakkaks tarduma.

Betoonitoode suurte mahtude ja lahedaste vedude puhul
osutub sagedasti majanduslikult pohjendatuks transportida be-
toonisegu betoonipumpade abil torustikku mooda. Kaugele on
betoonisegu kaige otstarbekam transportida autobetoonisegis—
titega (vt. 1k.18), kus kaige paremini s2ilib betoonisegu kva-
liteet.,

Betoonisegu transportimisel (linttransportSBride ja ren-
nidega) tuleb erilist tahelepanu poorata laadimistoodede.Joo-
nistel 40 A ja 40 B on esitatud Siged ja ebadiged betodnisegu
laadimise viisid. )

Mort Jime tHite-,

Joon. 40 A. Betooni punkritesse laadimise ja transpor-
tooridelt mahalaadimise skeemid: a ja c 0iged; b ja d eba-
Oige .




Jime tdite-
materjal
. c

Jogn. 40 B. Betoonisegisti tﬁhjendamine taarasse:
a ja b oiged; c ebaoige.

Nagu joonistelt n@htub, eraldub ebadigel laadimisel ja-
medam fraktsioon mordist ning betoon muutub ebauhtlaseks,s.o.
betooni kvaliteet langeb.

Betoonipumpade abil transporditakse betooni torusid moo-

da. Transpordikaugus so0ltub betooni koostisest ja liikuvusest
ning ulatub horisontaalsuunas kuni 300 m vdi vertikaalsuunas
kuni 40 m. Transportimisel suurematele kaugustele tuleb jar-
jestikku ules seada mitu betoonipumpa. Betoonipumpade kasuta-
mine on eriti efektiivne suurte massiivide betoneerimisel.

Majanduslikult tasuvad betoonipumbad end ligikaudu jarg-
miselts pumbad tootlikkusega 5 m3/h, kui betoonitoode maht
aastas on 1500 -~ 2000 n3; tootlikkusega 15 13/h - 3000 =
4000 m°; tootlikkusega 20 m>/h - 8000 - 10000 m’ ja tootlik-
kusega 40 13/h ~ ilile 15000 n3.

Betoonipumpade pohilised eelised on jﬁfgmised: 1) hori-
sontaalse ja vertikaalse transpordi pidevus, ilma umberlaadi-
misteta; 2) pumba ja torustiku lihtsus ja kompaktsus; vahene
ruumivajadus; 3) betoonisegu plastilisuse ja uhtluse sailivus,

-kadude pundumine; 4) teatav positiivne mdju betooni tiheduse-

le ja tugevusele.
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Noukogude Liidus valmistatakse uhesilind®rilisi betooni-
pumpasid tootlikkusega 5 - 40 m3/h ning kahesilindrilisi 40
ja 80 m2/h.

Iseloomustavamad andmed uhesilindriliste betoonipumpade
kohta on toodud jargmises tabelis:

Naitagjad Parameetrid
Tootlikkus m>/h 5 10 15 20 40
Transpordikaugus m:

horisontaalselt 150 250 250 250 220
vertikaalselt 20 40 30 40 15
Elektrimootori viimsus kW| 11,4 14 16,2 | 28 40
Mass kg 2300 2700 3000 7570 11930

Betoonipumpade tootamispOhimGte selgub jooniselt 41.

Joon. 41. Betoonipumba t00 skeemidy a - imevtaktil: b -
survetaktil. 1 - kulissmehhanism: 2 - vantvoll: 3 - ja 4 -
klapivardad; 5 ~ laba; 6 - punker; 7 - virguti; 8 - imiklapp;
9 - surveklapp: 10 - juhtmestik; 11 - silinder: 12 - kolb.

Betoonisegu antakse kdigepealt punkrisse 6, kus ta kihis-
tumise valtimiseks labadega 5 labivsegetakse. Punkrist valgub
segu virguti 7 toimel 1l&bi klapi 8 silindrisse 11. Pumba pea-
mootori toimel pannakse kolb 12 vantvolli 2 Jja kepsu  kaudu
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edasi-tagasi liikuma. Kolvi liikumine on tapselt kooskdlasta-

- tud imi- ja surveklapi seisuga: imevtaktil imiklapp 8 ava-
neb ning surveklapp 9 sulgub, survetaktil klapp 8 sulgub Jja
klapp 9 avaneb, Kolvi ja klappide t00 on kooskdlastatud kuliss-
mehhanismi 1 ja klapivarraste 3 ja 4 t33ga.1mevtakti ajal val-
gub segu .silindrisse 11, survetakti ajal aga surutakse ta to-
rustikku.

Betoonipumbad monteeritakse jalastele toetuvale raamile,
et hdlbustada pumba teisaldagist luhematel vahemaadel.

Pumbal on kaks mootorit. Uhega pannakse tegevusse kolb 13
klapid 8 ja 9 ning virguti 7, teisega laba 5.

Betoonisegu transportimiseks paigaldamiskohale on pumbal
torud ning vajalikud abiseadmed. Betoonipumba komplekti kuu-
luved ﬁhesuguse labimdoduga, kuid eri pikkusega sirged ja kd-
verad torululid, mis lUhendatakse omavahel eriliste Uhendusluk-
kudega (joon. 42).

Uhenduse hermeetilisus saavutatakse kummitihenditega. Kui
torustikul on, vertikaalne osa, asetatakse sinna nlelsiiber
(joonis 42 c¢). Kui horisontaalset osa on vaja lahti votta,pan-
nakse klapi pessa nbelad, mis moodustavad tiheda sulu ‘ning
valdivad betooni valjavalgumist torustiku vertikaalsest osast.

Vajaduse moodumisel vdetakse ndelad valja ning asetatakse
nad klapi kere kilge keevitatud ndeltaskusse.

Koik betoonisegu inertmaterjali osakesed peavad olema Umb-
ritsetud tsementtaigna kihiga, et osakeste vahel ei tekiks mar-
gatavat hodrdumist ning selle tagajarjel torustiku ummistumist.

Jamedast liivast betoonisegusid on torudes halb transpor-
tida, neile on vaja rohkesti fsementi voi plastifikaatoreid li-
sada.

Unmistuste valtimiseks peab torustiku 1&bim6dt olema

Dy> 2,16 d,
kus d - inertmaterjali osakese maksimaalne 1abimdot.

Betoonisegu peab olema hasti pumbatav, mis sdltub segu
konsistentsist, taitematerjalide kujust ja koostisest, tsemen-
di liigist ning vesitsementtegurist.
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Suurt mdju betoonitorustiku tgole avaldab torude kvali-
teet, eriti nende 1abim60du uhtlus. Iga vahimgi toru ristldi-
ke kdrvalekalle ringist v0ib tekitada suuri takistusi ning ise-
gi ummistusi: eriti ilmneb nimetatud nahtus jarsu kaanakuga
toruosades, kus ristldike elliptilisus tuleb koige rohkem esi-
le.

Enne betoonipumba kaivitamist reguleeritagu pumba klap-
pe nii,et klapi sulgemisel jaaks pilu, mille suurus vastaks
kdige jemedamale inertmaterjali fraktsioonile. Reguleeritak-
se kas toovarraste pikkuse muutmisega vOi nende otste umber-
paigutamise teel. Seejarel kontrollitakse kogu seadme korras-
olekut ning alles siis kaivitatakse pump.

K6igepealt antakse torustiku maarimiseks pumpa 0,2-0,6 w
rasvast tsementmorti koostisega 1:2 ja koonuse vajumisega 12-
-16 cm; +vastasel korral voivad tekkida ummistused.

Betoonipumba tootamise ajal on torustik alati taidetud
betooniseguga. Segu ei voi aga jatta torustikku ule 30 minu-
ti. Kui pump seisatakse kauemaks ajaks, tuleb iga 5 minuti
tagant lasta pumbal 2-3 pooret ringi kaia.

Parast t00 18petamist voi ule 2 tunnilise tooseisaku kor-
ral lastakse betoonisegu torustikust vKlJa Jja viimane puhaste-
takse, milleks kasutatakse kaltsutroppe voi erilisi kummike-
tastest prunte, mis surutakse vee voi suruShu toimel  1labi
torustiku. Betoonitorustikku on otstarbekas puhastada 1000...
2000 kN/m2 rohku tekitava veepumbaga (moned betoonipumbad la-
sevad end umber seada ka vee pumpamiseks).

Betoonitorustiku pikkuse maaramisel tuleb arvestada koi-
ki seal esinevaid takistusi. Tavaliselt taandatakse kohalikud

takistused horisontaalsele sirgele torustiku pikkusele, kasu-
tades kogemustel pohinevaid ekvivalentsuse koefitsiente:

Torustikuosa 1seloomustué Ekvivalentsuse koefitsient
Painutatud 1luli nurga all 90° K, = 12
v 45° K, =7
ey 22%30" Ky = 4
K,

Vertikaaln: osa pikkusega
m
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Seega saadakse betoonitorustiku taandatud pikkuseks L :

L, = L1 + L2 + L3 m,

kus L - betoonitorustiku horisontaalsete osade uldpikkus m;

2 ~ betoonitorustiku vertikaalsete osade taandatud pik-
kus: L, = Kv » Hj

L3 - kaanakute taandatud pikkus:
L3 =’n1K1 + n2K2 + n3K3 $
n, Ny, Dy - thetiubiliste kaanakute arv.
Lr ei tohi olla suurem betoonipumba maksimaalsest hori-

sontaalsest transpordikaugusest.

Betoonipumba tootlikkus P arvutatakse jergmise valemiga:

2
=60-zu—n-—skn-Ktz47D2S@Kt no/h,

kus D - kolvi 18bim6dt m;
S, - kolvi kaigu pikkus m;

n - kolvi kaikude arv minutis;

K, - pumba tookambri taitmise koefitsient, ligikau-
du 0,6 - 0,9,

Koefitsiendiga K, arvutatakse toCkambri mittetdielikiu
taitmist, kuna tookambrisse imetakse koos betooniseguga ka
Ohku. Sealjuures on pumbaklapid reguleeritud nii, et klappi-
de ja silindrikere vshele jaavad pilud ning osa betooniaegust
paaseb neist labi, vahendades tootlikkust.

Ajakohaste betoonipumpade voimsuseks voib orienteeruvalt
arvestada 1 - 1,4 kW tootlikkuse kohta 1 m>/h.

Eelkasitletud kolbpumpadel on jargmised pdhilised puu-
dused: keeruline konstruktsioon; palju liikuvaid osi, mis
raskendavad ekspluateerimist ning mille t3ttu detailid sage-
1i murduvad; tootlikkust pole vOimalik reguleerida ega kat-
kestada tood taidetud torustiku korral: torustiku puhastami-
ne on keeruline; betooni on vdimalik vdlja lasta ainult torus-
tiku otsast; pumba ililevalt tditmise t3ttu on vaja estakaadi.
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Viimasel ajal on paljudes maades (TSehhoslovakkia,,Ing-
lismaa jt.) kasutusele voetud pneumo-betoonipumbad (joon. 43),

kus eeltoodud puudused palju vahem tunda annavad.

Joon. 43. Pneumo-betoonipump: a - Uldvaade: b - konst.-
ruktsioonide skeem. 1 - suruohu torustik: 2 - suundkoonus;
3 - lehters 4 - koonussulgur; 5 - mahuti; 6 ~ pihusti: 7 -
betoonitorustik.

Mahutisse 5 suunatakse betoon 1abi lehtri 3 ning sule-
takse seejarel koonussulguriga 4; siis suunatakse toru 1 kau-
du mahutisse surudhk rohuga 5-6 at. Suruchu toimel surutakse
betoon betoonitorustikku 7 ja viimase kaudu tarvitamiskohale.
Betoonisegu paremaks juhtimiseks torusse 7 ning ummistuste
valtimiseks on mahutisse asetatud suundkoonus 2 koos  surudhu-
pihustitega 6. Betoonitorustiku 10ppu asetatakse valjalaadi-
mispunker, mis h3lbustab betoonisegu su;uvaf valjatulekut ning
eemaldab transpordil betoonis oleva Ohu.

Surudhu betoonipump transpordib betoonisegu annuste kau-
pa ning seeparast saab sellise pumba tood igal ajal katkes-
tada; tema puhastamine on lihtne: elektrienergia kulu aga
vordlemisi suur. ,
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III. TSEMENTBETOONISEGU TIHENDAMISE SEADMED

Et tagada teekattel normaalset liiklust, peab kate olema
kullalt tugev, tihe ja tasane. Seda saavutatakse tihendamise-
ga.

Tsementbetoonisegu tihendamisel kasytatakse peamiselt
vibromehhanisme, harvem ka vaakuumseadet.

1. Vibromehhanismid

Betoonisegu vibreerimist hakati laialdaselt kasutama
kaesoleva sajandi 30-ndatest aastatest alates. Vibromenetlust
rakendatakse jaikade betoonide tihendamisel.

Vibreerimisel asetatakse vibromehhanism kas vibreerita-
va betoonisegu pinnale voi sisse, millega pannakse betoonise-
gu osakesed suure sagedusega vonkuma. Selle tagajarjel vahe-
neb tunduvalt uksikute osakeste vaheline nakke- ja hédrdejoud,
osakesed saavad suure liikuvuse ning betoonisegu muutub, tik-
sotroopseks, s.o. vibreerimise ajal ajutiselt voolavaks. Vib-
reerimisel muutub betoon tihedaks, sest betoonisegu osakesed
paiknevad uksteise suhtes tihedalt. Vibrotihendamisel mdjuvad
nii sise- kui ka valisjoud. Sisejoudude hulka kuuluvad be-
toonisegu ¢sakeste vaheline h30rde-~ ja nakkejoud ning osakes-
te omakaal. Valisjoududeks on inertsjoud ning vaadeldaval osa-
kesel lasuva betoonisegu kihi omakaal.

On vibreerimisega tekitatud naaberosakeste inertsjou-
dude vahe suurem kui nendevahelised hdorde~ ja nakkejoud,
rebitakse osakesed uksteisest lahti ja nad paigutuvad umber.
Sealjuures puuavad osakesed omakaalu ning pealmise kihi ras-
kuse mSjul omandada kdige madalama asendi.

Osakeste inertsjoudu maaratakse alljargnevatel kaalut-
lustel. Sundvdngete puhul paigutuvad osakesed ligikaudu si-
nusoidi jargi, s.o.
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X'= a*.8in Wt;
kus X - paigutus: t - aeg: a - vonkeamplituud: u - nurksage-
dus.
Vonkeamplituud a ei ole kogu tihendatava kihi paksuse
ulatuses pisiv suurus, vaid véheneb vdnkeallika kauguse suu-
renemisel jargmise seaduse jargi:

a = 8a . e"rh

(o] ’

kus a, - vibraatori vonkeamplituud;
e - naturaallogaritmide alus;
h - vibrggtori ja vaadeldava punkti vahekaugus vertikaa-

1i mooda:
e tihendatava materjali omadustest sdltuv koefitsient.

Kiirus ja kiirendus saadakse paigutuse esimesest ja tei-
sest tuletisest nurksageduse suhtes:
x' = awcoswt

Ja 1" = ~aw® + sinwt.

Osakese massi m inertsjoud

I =-ma w2 sinwt.

Jarelikult on osakeste suhteline paigutus seda suurem,
mida suurem on naaberosakeste masside vahe ning mida vaiksem
on osakestevaheline h30rde- ja nakkejoud. Seetdttu suuremad
osakesed, millel on ka suurem mass ja suurem inertsjaud, ra-
putatakse naaberosakestest kaige enne lahti ning neil on voi-
malik liikuda suhteliselt kdige pikem teekond ning jouda see-
ga koige enne madalatesse kihtidesse. Kestvamal vibreerimisel
voib betoonisegu kihistuda. Bt kihistumist valtida,tuleb vib-
reerimine 1lopetada enne kihistumise algust momendil, kui suu-
remate osakeste vahed on taidetud vaiksematega. Vibreerimisel
torjutakse betoonisegust valja Ohk ning liigne vesi ja  be-
toonisegu saavutab maksimaalse tiheduse.

Betoonisegu vibreerimise optimaalseks kestuseks loetak-
se umbes 30 s. Valistunnustena margivad vibreerimise 13ppu
tasane betoonisegu pind, selle vajumjise lakkamine ja tsemen-
dipiima ilmumine betoonisegu pinnales Betoonisegu tihendami-
se efektilvsust maaratakse betooni mahu jaava deformatsiooni
suurusega.
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Tsementbetoonisegude paigaldamisel ja tihendamisel ka-
sutatakse pohiiiselt vibromehhanisme. Vibreerimisega ei tOuse
ainult betooni tihedus, vaid ka tugevus ning tema kul-
ma- ja kulumiskindlus. Peale selle on vibrobetoon vastupida-
vam Ohus ja vees leiduvate kahjulikkude lisandite mojutustele.
Vibreerimine kiirendab ka betooni kivinemist, mille tagajar jel
on vGimalik betoneeritud konstruktsioone varem lahti rakesta-
da. Ning 10puks, vibraatori abil on vdimalik paigaldada jai-
kasid betoonisegusid ja sellega tsementi tunduvalt kokku hoi-
da (10-20%).

Kéik ehitustel kasutatavad vibromehhanismid tootavad lii-
kuvate masside inertsjau kasutamise printsiibil (uuemate vib-
romehhanismide vongete arv uletab 15000 minutis, tavaliselt
aga 3000 - 6000 minutis).

Vibromehhanismide liigitus:

1) betoonisegule vongete edasiandmise viisi jargi - pind-
vibraatorid (asetatakse tihendamisel betoonisegu pinnale),si-
gevibraatorid (asetatakse betoonisegu sisse) ja valisvibraato-
rid (kinnitatakse raketise kulge);

2) inertsmasside liikumise iseloomu jargi - ringvongete-
ga ja suundvongetega {otsevOngetega);

%) kasutatava energia jargi - elektriajamiga (elektrome-
haanilised ja elektromagnetilised), surudhuajamiga ning sise-
palemismootoriga (ehitusel on levinumad elektromehaanilised
vibromehhanismid):

4) vibrojou toime jgrgi - suunatava ja suunamata toimega.
Viimasel ajal valmistatakse vibroseadmeid, mis Uheaegselt

vibreerimisega voivad rullida (vibrorullid), tampida véi an—
da 100ke. Tsementbetoonteekatte viimistlusmasinad vibreerivad
ja tambivad tavaliselt Uheaegselt.

Vibromehhanismil on pdhiosadeks 1) vibraator; 2) toopind,
mille kaudu vdnked vibreeritavale betoonisegule edasi antakse;
3) kere, mis koondab enesesse mootori ja iilekanded.

Iga vibromehhanismi tahtsamaks osaks on vibraator, mille

pOhiliseks Ulesandeks on vordlemisi suure sagedusega vongete
tekitamine.



Vonkeid tekitatakse vibraatoris tavaliselt kahel viisil:
ekstsentriliste raskuste,(debalansside) poorlemisel voi mas~
side kulgeval liikumisel, Ehituses on levinumad esimesel po-

himGttel tootavad vibraatorid, s.o. tsentrifugaalvibraatorid.

Tsentrifugaalvibraatoreid valmistatakse ring- ja suund-

vongetesa. Viimased vdivad olla uhevdllilised, kahevdllilise?l
v3i pendeltuupi. Konstruktsioonilt on tsentrifugaalvibraato-
rid ekstsentrilised ja planetaarsed.

Ekstsentriliste tsentrifugaalvibraatorite p8hiskeemid on

esitatud joonisel 44,

Joon. 44, Ekstsentriliste tsentrifugaalvibraatorite p8-
hiskeemidz a - lihtne ringvongetegai b. - sama reguleeritava

vibrojouga: ¢ - kahevolliline suundvongetega; d — uhev6llili-

ge s;undvonsetega; e = pendeltuupi: 1 - voll: 2 - ekstsentrik;
- kere.

Lihtne ringvongetega vibraator (joon. 44 a) koosneb vol-
list 1, ekstsentrikust 2 ja kerest 3. V3ll Uhes ekstsentriku-
ga pannakse tavaliselt poorlema kiilrihmajamiga voi otse moo-
tori v41lilt. Viimasel juhul on ekstsentrik kinnitatud va-
hetult mootori volli otsa.

Vibraatori kere on kinnitatud vibromehhanismi t33p1hna
konstruktsiooni kiilge.
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Vibraatori vdlli poorlemisel koos ekstsentrikuga tekib
vibrojoud, mis vordub ekstsentriku tsentrifugaaljouga, S.0.

P=m r(oa »

kus m - ekstsentriku mass kgs;
r - ekstsentriku raskuskeskme pggrlemise raadius cms
W - poorlemise nurkkiirus (sagedus) 1/s;

Vibrojoud P muudab siin vo1lli iga taispoorde jarel 3%60°
vorra suunda, kuna selle jou vertikaalkomponendi suurus muu-
tub sinusoidi jargi valemi alusel

PV = P sinwt,

Sellise vibraatori vOngete suund muutub vastavalt vibro-
jou suuna muutusele ning vibraatori raskugkese paikneb nii
vertikaalses kui ka horisontaalses suunas. Vibraatori raskus-
keskme liikumise trajektoor kujutab endast ligikaudu ringi,
mille raadius vordub vdnkeamplituudiga. Jarelikult tekitavad
sellised vibrastorid ringvonkeid.

Kui vibrojoudu on vaja muuta (reguleerida) suurtes pii-
rides, kinnitatakse vibraatori vollile kaks uhesugust ekst-
sentrikut (joonis 44 b), millede vahelist nurka f voib regu-
leerida piires O - 180°. Nagu jooniselt nahtub, kaib nurga f8
muutmisega O - 180° kaasas vibrojou muutmine maksimaalsest
suurusest 2 P* kuni O.

Joonisel 44 c on esitatud levinum vibraatori tip, s.o.
Suundvdngetega kahevdlliline vibraator.

Vastavalt esitatud skeemile poorlevad kaks uhesugust
ekstsentrikut vordsete poorlemiskiirustega vastassuunaliselt.

Vibrojoud, mis vordub ekstsentrikute tsentrifugaaljou-
dude summaga, on suunatud uhkes kindlas suunas (antud jubul
vertikaalselt). Tsentrifugaalj8udude horisontaalsed komponen-
did tasakaalustuvad vastastikku. Seega on siin tegemist suuni-
vongetega.
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Suundvonkeid kasutatakse sageli vibroseadme teisaldami-
seks. Joonisel 45 on naidatud vibromehhanismi teisaldumissea-
de. Kaks vibraatorit 1 ja 2 on kinnitatud plaadile 3 nii, et
kumbagi voib plaadi suhtes mingi nurga all kallutada. MOlema
vibraatori kere telje vertikaalasendi puhul (joonis 45 a) on
vibrojoud suunatud vertikaalselt ja vibromehhanism seisab pai-
gal.

Joon. 45. Vibromehhanismi teisaldumisseadme pohimGtte-
line lahendust a - vibraatori telgede asend vertikaalne:
b - vibraatori telgede asend kaldu; 1 ja 2 - vibraatorid:
3 - plaat .

MGlema vibraatori telje kallutamisel nurga o« vorra (joo-
nis 45 b) paremale kaldub vibraatorite telgedega iihtiv wvibro-
jdu suund samuti nurga « vorra ning tekib vibrojsu horisontaal-
komponent P2, mis on suuynatud paremale ja paneb vibromehhanis-
mi samas suunas liikuma.

Jooniselt 45 b nahtub, et kui vibrojou horisontaalkompo-
nent P, on suunatud paremale, siis veojoud

T=P = (G-PpM,
kus G - vibromehhanismi raskusjouds
ﬂ1- hdordekoefitsient vibromehhanismi t33pinna ja tihends- .
tava betoonisegu vahel.
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Kui aga horisontaalne vibrojou komponent P, on suunatud

vasakule, siis veojdud on palju vaiksem ja nimelt
P P =0 PN
Rt

Tavaliselt T'< O ning mehhanism ei saa vasakule liikuda.

Kui kallutada tht vibraatorit Uhele poole ning teist
vastassuunas, siis vibrojou horisontaalsed komponendid moodus-—
tavad horisontaaltasapinnas joudude paari ning vibromehhanism
p33rdub umber oma vertikaaltel je.

Joonisel 44 d on toodud suundvongetega uhevdolliline ekst-

sentriline vibraator. Siin kaks Uhesugust ekstsentrikut 1 ja
2 poorlevad vastassuunas vordse nurkkiirusega.

Sellised vibraatorid on kahevollilistest suundvongetega
vibraatoritest kompaktsemad ja vaiksemad, kuid keerulisema
konstruktsiooniga. ]

Voimsate vibraatorite ekstsentrikute v6lli laagrite koox
mused on vaga suured tanu suurtele vibrojdududele.

Et nimetatud puudust kdrvaldada ja saavutada suuremaid
vonkesagedusi, konstrueeriti planetaarsed vibraatorid.

ks planetaarvibraatori tulip on esitatud joonisel 46,
Siin asendab ekstsentrikuid p33rlev massiivne silinder (si-

lindreid vdib olla

ka mitu), mis
s ringleb vibraato-
ri kere silinder-
seina,1 sisepinda
mooda. Silindrit
ajab ringi juht-
. vdllile 2 kinnita-

P % P
\7, orinrned Do rrriengl :

L Grrprrirse.

7

?
%
7
4
2

o

i
IR

%
7

N ’/ I//I/I///%/II//I/I//I/;‘ § tn d 3 Jam 3.
Esitatud
konstruktsiooni

: Jgon. 46. Planetaarvibrgatori skeem: korral antakse
- vibraatori gjlindersein: 2 - juhtvoll: e
3 - ajam: 4 - poorlev mgssiivne silinder: POGELEPE. KALARADS

~=.poorlev lindr $ - dr tekitatud tsent-
3911? gaagegxs 3 wvalti ?aagg%}ig o
kulgsein.
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rifugaaljaud kogu suuruses edasi vibraatori kerele, mitte aga
v3lli 2 laagritele.

Joonisel 47 on kujutatud mitme silindriga mitmesaggdus-
lik planetaarvibraator (esitatud Klementjevi, Travini jt.poolt).
Siin vibraatori kere 1 silinderseina sisepinda mooda ringlevad
kolm eri massiga silindrit 4, 5 ja 6. Sellise vibraatoriga te-
kitatakse uheaegselt mitu (antud juhul kolm) vonkesagedust,mis
tostab tihendamise efektiivsust, sest tihendatava betoonisegu
erineve massiga osakesed vajavad liikumiseks ka eri vonkesa-
gedust.

Poorleva-
te silindrite
nurksagedused
leitakse jarg-
miselt:

AR
wwrarail]

222220

2,
%
NG
&

ATTITI Y ITI S SIS P4

Joon. 47. Mitmesageduslik planetaar- W f}
vibraator: 1 - kere: 2 - ajam: 3 - silin- 3 =W, R *
dersein: 4, 5 ja 6 - poorlevalmassiivsed : 3
silindrid.

kus o ajami nurksagedus:

W, Wy, <03: T4y Ty Tz Ry, Ry, R3 - silindri-

te nurksagedused, raadiused ning ringlemiseAraadiused;
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Joonisel 48 on kujutatud suure sagedusega (10000 - 14000

vonget minutis) planetaarsed sisevibraatorid. Neid valmista-

takse kaht pohilist tuupi - valisjooksuga ning sisejooksuga.

~

N

o
tr BN
Ny

a

Joon. 48. Plangtaarsed sise-~
vibraatorids a - valisjooksuga:
1 - vibroelement: 2 - rongasrada;
3 - kere: 4 - varbvoll: 5 - Sar-
niirmuhv: b - sisejooksugas 1 -
vibroelement; 2 - tapprada: 3 -

kere: 4 - varbvdll; 5 - vedrumuhv.

Vglisjooksuga vibraa-
toritel (joon.48 a) pan-
nakse varbvolli 4 otsa
kinnitatud vibroelement 1
elektrimootori abil Sar-
nijrmuhvi 5 kaudu ringle-
ma. Alguses ringleb vibro-
element veidi aega Ohus,
siis, kaldudes tsentrifu-
gaaljou tOottu vertikaal-
asendist kdrvale, hakkab
ringlema rongasrada 2
mooda.

Tahistame rdngasraja
13bim6odu D ning vibroels-
mendi  1abimdddu d. Vib-
roelemendi taispoorde(kui
vibroelemendi ja rongas-
raja puutepunkt teeb ra-
jal uhe taispoorde) ajal
rongasrajal poordub vib-
roelement oma gelje umber
nurga ¥ vdrra, mis saa-
dakse jargmisest suhtest:

¢ =Jl' D -Ja D=4
Jra d

Kuna vibroelemendi taisring rongasrajal annab vibraatori

kerele Uhe vonke, siis vdngete arvuks minutis n, saame:

D.v

nm= ——

D

S—=1

d

kus n, - varbvolli poorete arv minutis.
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Sisejooksuga vibraatoritess (joon. 48 b) ringleb d0nes
vibroelement 1 uUmber tappraja 2.
Analoogiliselt eelneva kaalutlusega saame vibraatori kere
vongete arvuks minutis
n,
d'
D'

o, = ’
1~

kus D' - vibroelemendi d0nsuse 1labimddot:

d' - tappraja 1abimGdt.

Nagu eeltoodud valemitest nahtub, voib D (D') ja d(d')
suhte valikuga saada suure vonkesagedusega vibraatoreid, mis

ongi planetaarsete vibraatorite peamiseks eeliseks ekstsentri-
liste vibraatorite ees.

BElektromagnetilise vibraatori (joonis 49) elektromagnet

koosneb ankrust 1, sudamikust 2 ja mahistest 3.

Joon. 49. Elektromagnetiline vibraator; a - konstrukt-
siooni skeem: 1 - ankur; 2 - sudamik: 3 - mahis: 4 — polt:
5 - vedrud: 6 - alus: b - poolperioodalaldi skeem: 1 - elekt-
riventiil; 2 - takisti.

Kui juhtida mahisesse 3 elektrivoolu, tekib seadmes elekt-
romagnetiline joud, mis uletab vedrude 5 elastsuse ning tOm-
bab ankru 1 ja sudamiku 2 teineteise ligi. Pulseeriva voolu
juhtimisel mahisesse tOmbavad ankur ja sudamik teineteist pe-
rioodiliselt ligi elektrivoolu pulseerimissagedusega.

Elektrivool hakkab pulseerima tavaliselt poolperioodalal-
di (joon. 49 b) abil. Seega on seadmel elektriventiil 1, mis
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laseb voolu labi ainult Uhes suunas. Selle seadme uhefaasi-
lisse vahelduvvooluvdrku liilitamise korral on vdimalik saada

Uhesuunalist elektrivoolu.

Surudhu kolbvibraator {joon. 50) koosneb silindrilisest
kerest 1, milles liigub massiivne kolb 2.

§ O
NN
N=—==M7Z |

SANNNANNNANN

Joon. 50. Pneumo-kolbvib-
raator: 1 - kere: 2 - kolb: 3 -
jaotuskarp.

Kere ja kolvi kanali-
te kaudu paaseb surudhk si-
lindris kord uhele, kord
teisele poole kolbi ja pa-
neb selle edasi-tagasi lii-
kuma, andes kerele suund-
vonkeid.

Olemasolevate pneumo-
vibraatorite vonkesagedus
minutis on 1500 - 3000, mi-
da.v0ib reguleerida sis-
seantava surudhu hulga muut-
misega.

Joonisel 51 on esitatud 1ookvibromehhanism (Tsaplini sts-

teem), mis koosneb tavalisest suundvongetega vibraatorist &4,
vasarast 2, alasist 1 (asetatakse vahetult tihendatavale be-

toonile) ja vedrust 3.

Joon. 51. Lookvibromehhanisms:
1 - alasi; 2 - vasar;j 3 - vedrud;
4 - vibraator.
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t0husam.




Joonistel 52 ja 53 on kujutatud pindvibraatorid. Eeingst

nimetatakse plaatvibraatoriks ja teist lattvibraatoriks (ka
vibrolatiks).
Plaatvibraatori pohiosadeks on vibraator 1 koos elektri-

juhtmega 5 ja lﬁlitiga 4, plaat 2 thes sangadega 3.

Tootamisel ase-
tatakse vibraator
vahetult tihenda-
tavale betoonise~
gule, kust teda
parast selle koha
tihendamist (tihen-
damine ulatub ku-
ni 25 cm sugavuse-
ni) sangadest eda-
8i libistatakse

Joon. 52. Plaatvibraator: 1 - vib- v3i tdstetakse.
raator: 2 - plaat: 3 - sangad: 4 -~ luli-
ti; 5 - elektrijuhe.

i Lattvibraator
erineb plaatvibraatorist rakenduspinna kuju ja modtmete poo-
lest., Latile on kinnitatud kaks voi kolm vibraatorit. Latt-
vibraatorit on otstarbekas kasutada betoneerimisel kuni 4 m
laiuste ribadena ning seal, kus on vaja saavutada eriti ta-
sast pinda. :

Lattvibraatori too skeem on antud joonisel 53.
Pindvibraato-
ri teenindamiseks
on vaja kaht t00-
list, kes teisal-
davad vibraatori
thest kohast tei-
se, kasutades sel
leks kaepidemeid
‘5. Loplikuks ti-

hendamiseks on va-

Joon. 53. Lattvibraatori t0o skeems &
..~ Vibraator: 2 - latté 3 - iosas 4 - Tt sl e B
aarelaud: 5 ~ kaepidej ~ betodeeritav riba.
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ritada 1-3 kéiku. Seadme vibraator valmistatakse ilhes tukis
mootoriga, milleks kasutatakse luhisrootoriga astnkroonmooto-
rit pingega 36 V.

Sisevibraatori tocelement (vibronui, vibrovarb, vibro-

tikk) asetatakse tihendatavasse betoonisegusse. Sisevibraato-
reid kasutatakse massiivide, talade, sammaste, plaatide, vun-
damentide ja teiste konstruktsioonide betoneerimisel.

Joonisel 54 on kujutatud varbvibraator.
Tema pohiosadeks on vibrovarb 1, mootor 2 ja painduv v3ll 3
] Vibrovarb
on vahetatav;
neid valmista-
takse 1abimdo-
duga 50 ja 75 mm,
‘Vibrovarvas
kasutatakse ka
ekstsentrilist
v3i planetaar-
set vibroele-
menti,
Painduva
volliga vib-

Joon. 54, Painduva v0lliga varbvibraator: raatori mooto-
1 - vibrovarb: 2 - mootor: 3 - painduv v3ll. MMbdeich ket

rueeritud multipliksator, mis véimaldab v41lli poordeid tosta
kuni 7000-ni minutis. .

Varbvibraatoreid massiga kuni 40 kg on otstarbekas ka-
sutada tiheda armatuuriga konstruktsioonides.

Nuivibraatori (joon. 55) tooelemendi 1abimddt on vibro-
varva 1abimdddust suurem, mida tuleb tiheda armatuuri puhul

arvestada.
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Nuivibraatori pohiosadeks
on vibronui 1, milles voib asu-
da ka mootor; vibronuiaga jai-
galt Uhendatud vars 2: amorti-
saator 3, mis vahendab vibratsi-
ooni ulekandumist katele, ning
kaepide 4, millest too0line vib-
reerimisel kinni hoiab ning ju-
hib vibraatori tood.

Nuivibraatori mass on kuni

32 kg.

Valisvibraatorit (joon.56)

kasutatakse betooni tihendamisel
Shukestes konstruktsioonides
(Shukesed seinad, viikse ristl8i-
kega sambad jt.).

Vibraatori teraskeresse on
asetatud vibroelement, mis moo-
dustab mootoriga the terviku.
Vibraatori kere kinnitatakse

. . Nuivibraator: %
A vggggnug? 2 —1vgrs? % - haardeseadmetega raketise kulge,

amortisaator; 4 — kaepide. Mootor voimsusega 0,4 kW, 2840

pooret minutis, pinge 36 V.

Pind- ja sisevibraatorite tootlikkuse arvutamisel lahtu-

takse betoonisegu mahust, mis tihendatakse vibraatori Uhelt

positsioonilt, ja ajavahemikust, mis on vajalik selle betoo-

nisegu tihendamiseks ning vibraatori umberpaigutamiseks.
Pindvibraatorite tootlikkus maaratakse valemiga

p = 2600
A2 IR

.F.h.x! m3/h,
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kus F - vibraatori t3opind m’;

h - tihendatava betooniki-
hi paksus m2;

t1 - vibreerimise kestus
thel kohalj;

t, = vibraatori umberpai-
gutamise kestus;

Ka - aja kasutamise koe-
fitsient, mis vdetakse
tavaliselt 0,85 - 0,90.

Sisevibraatorite tootlik-
kuse arvutamisel kasutatakse
valemit

TR %soo;t_ . T nr%K,-0,65m
s SR

Joon. 56. Elektromehaa- 7200 g2 . p .k, m’/h,
niline valisvibraator. t1 % tr

kus R - vibraatori tegevusraadius mj

0,65 - koefitsient, mis arvestab vibraatori tegevustsooni-
de tlekatet. :

Vibraatori tegevusraadius R s6ltub vibraatori parameetri-
test (amplituud, vonkesagedus, voimsus, kere 1abimoot), be-
toonisegu onadustest; samuti ka vibreerimise kestusest (R suu-
reneb teatava piirini koos vibreerimise kestuse suurenemise-~
ga). Eri tegurite mdju R-ile on keeruline ning kuni tanini po-
le see arvutustega tapselt maaratav. Seetdttu kasutatakse eks-
perimentaalsel teel saadud R tiéhendusi kasiraamatutest.

Vibraatorite pahiliste parameetrite hulkabkuuluvadz
vonkesagedus, vonkuvate osade kaal, vibrojoud ja mootori
voimsus.

Nagu kogemused naitavad, on vibraatori'parameetritel oma
optimaalne suurus, mille juures vahima energiakuluga saavuta-
takse maksimaalne tihenemine.

Eelnimetatud parameetrite tapse arvutamise viis pole
veel kullaldaselt 18bi tootatud ning seetdttu miératakse neid
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ténini vastavates késiraamatutes toodud katseandmete alusel.

Vibraator tuleb valida vastavalt betoneeritava konstrukt-
siooni médtmeile, armatuuri tihedusele, tempole jne. Tootami-
sel tuleb rangelt taita vibraatori kasutamiseeskirju, samuti
ka uldisi ohutustehnika eeskirju.

On kindlaks tehtud, et so6ltuvalt vonkesagedusest Jja
amplituudist voib vibreerimine mdjuda inimorganismile kahju-
likult, s.o. esile kutsuda vibrohaiguse: Seeparast tuleb vib-
roseadmetel ette naha vastav vibroisolatsioon, mis takistab
kahjuliku vibratsiooni ulekandumist inimorganismile.

JErgmiaes tabelis on esitatud perspektiivsete pind- ja
sisevibraatorite pohilised parameetrid.

Naitagja Elektrimootori voimsug kW
0,27 [ 0,40 o,sol o,80| 1,10| 1,50

ggkgigaalne vibro- | 2000 | 4000 8000 | 16000 | 25000 | 30000
pu

Mass ks 2 2._0 }-2- §_Q 322 .1.&
15 24 35 85 15 140

Markus; lugejas on naidatud ringvongetega, nimeta-
jas suundvongetega vibraatorite mass.

Koik perspektiivsed vibraatorid kavatsetakse valmistada
nii ring- kui suundvongetega, toitevoolu pingega 220/380 V ja
sagedusega 50 Hz, seejuures vibraatoreid voimsusega kuni
0,6 kW kavatsetakse konstrueerida ka pingega 36 V. Koigi vib-
raatorite vonkesageduseks on projekteeritud 2800 vdonget mi-
nutis.

Perspektilvsete vibraatorite hulka kuuluvad kolme tiilipi

sisevibraatorid: planetaarsed korgsagedusega surudhu kasi-
vibraatorid (3500 - 20 000 vonget minutis): planetaarsed korg-
sagedusega painduva volliga kasivibraatorid (3000 - 20 000
vonget minutis); elektromehaanilised vibraatorid (750 - 100Q0
vanget minutis), sh, kahte liiki rippvibraatorid, mis voivad
tootada Uksikylt voi paketina 5...20 kN tdstejouga kraana
konksu kuljes.
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2. Vaakuumseadmed

Et anda betoonisegule vajalik sisemine liikumine ning
suurendada tema toodeldavust, lisatakse talle 2 kuni 2,5 kor-
da rohkem vett, kui seda on vaja betooni kivinemise normaal-
seks kulgemiseks. Liigne vesi aeglustab kivinemist ja aurates
muudab betooni poorsemaks ning ndrgemaks. Liigse vee eemalda-
miseks betoonisegust parast tema paigaldamist kasutatakse vaa-
kuumseadmeid.

Vaakuumeerimisel asetatakse vaakuumkilbid tihendatavale
betoonisegule ning imetakse vee~0hu segu vaakuumseadme abil
sealt valja. Valjaimetud vesi eraldub Ohust seadme vastava-
tes veeanumates, puhastatud dhk aga juhitakse atmosfairi,

Joonisel 57 on esitatud teisaldatav vaakuumseade (on ka
paigalisi vaakuumseadmeid). Tema pohiliseks agregaadiks on
automootori joul tootav rootorpump Shuhdrenduse tekitamiseks.

Joonisel 57 b on naidatud vaakuumseadme skeem. Elektri-
mootori 13 joul tootava vaakuumpumba 14 abil betoonisegust
valjaimetud Shk Uhes veeaurudega suundub vaakuumkilpide sise-
ruumi 1 ning sealt labi veekogumise anumate .12 ja ressiivri
2 (kus Ohk veeaurudest ja tsemendiosakestest 10plikult pu-
hastatakse) vaakuumpuymba 14 kaudu labi paagi 11 ja valjalas-
ketoru 10 atmosfaari. Seadmel on jahutusvee varupaak 7. Va-
rupaagist pumbatakse soojenenud vesi tsentrifugaalpumba 9
abil torude 8 ja 6 kaudu kalorifeeridesse 3, kus vesi Jja=-
hutatakse ventilaatori 5 toimel tsirkuleeriva jaheda . Ohu-
vooluga; toru 4 kaudu voolab vesi paaki 11. Seega kalorifee-
rides jahutatud vesi, voolates paaki 11 altpoolt, surub soo-
jenenud vee lles, mis torustiku kaudu jallegi varupaaki sa-
tub ning sealt uuesti kalorifeeridesse, moodustades nii tsir-
kuleeriva kinnise ringi.
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Vaakuumkilbi konstruktsioon on naidatud joonisel 58.

Joon. 58. Vaakuumkilbi konstruktsioon: a - altvaade; b -
pealtvaade. 1 - veekindel vineer; 2 - kummist tihendusriba;
3 - hore traatvork (6 mm), 4 - tihe traatvork (1 mm); 5 -
filtrikiht; 6 - flans; 7 - Jaisastusraam.

Vaakuumkilp valmistatakse 10 mm paksusest veekindlast vi-
neerist, mille aartele on kleebitud 3 cm laiused alt kummiga
pealistatud samast vineerist ribad. Vaakuumruum on alt kaits-
tud hdreda 3 ning tiheda 4 traatvorguga. Vorkude peal asub
flan$ 6, mille kiillge kinnitatakse imivoolikud. Kilpi on tugew
datud . jaigastusraamiga 7.

Ohuhdrendus tekitatakse kilbis 60...80 kN/m®> (450 =
600 mm Hg).Vaakuumeerimise kestus médratakse katseliselt; ta
sd0ltub pohiliselt betooni konsistentsist ja vaakuumeeritava
betoonikihi paksusest ning vletakse 7 - 25 min.

Katsed naitavad, et imemise sligavus betoonis 7 min. vaa-
kuumeerimise jarel on 8 - 10 cm, kauema kestuse korral aga
kuni 20 cm. Seejuures voib valjaimetav veehulk tousta kuni
15 = 20% kogu betoonis leiduvast veehulgast.

IV. TSEMENTBETOONTEEKATETE EHITAMISE MASINAD

Tsementbetoonteekatete ehitamise tehnoloogiline protsess
kulgeb jargmiselt: teealuse ehitamine, roobasvormide paigal-
damine koos nende alttoppimisega ja sisekilje maarimisega,
immutatud rullmaterjali laotamine, armatuuri paigaldamine,
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betoonisegu laotamine teealusele, selle tihendamine ja viimist-
lemine, temperatuurivuukide ldikamine ja nende taitmine, pai-
galdatud varske betooni eest hoolitsemine (niisutamine, emul-
siooni pritsimine teepinnale, kastmine) ja roobasvormide eemal-
damine. .
Kogu see tehnoloogiline protsess, valja arvatud rullma-

terjali laotamine, kulgeb masinate komplektiga (joon. 59),ku~
hu p3himasinatena kuuluvad: teealuse profileerimismasin 6,

e BE
BN

T

Joon. 59. Tsementbetoonteekatete ehitamise masinate
komplekts 1 ja 8 - kallurid; 2 - buldooser; 3 - rull: 4 ja
13 - kraanad: 5 - kastetsistern: 6 - profileerimismasin;

7 - betoonilaoti; 9 - tihendus-viimistlusmasinj 10 - vuuki-
de loikemasinj; 11 - tent (varikatus); 12 - emulsiooni prit-
simisseade.

betoonilaoti 7, teekatte tihendus-viimistlusmasin 9 ja tempe-
ratuurivuukide 13ikemasin 10 lhes vuukide t@itmisseadmega.

Peale selle kasutatakse veel jargmisi abivahendeid:
buldoosereid ja autogreidereid; rulle liivast teealuse kinni-
rullimiseks; kallureid liiva ja betooni veoks; autotsisterne
betooni kastmiseks; teisaldatavaid tente betooni kiire kuiva-
mise valtimiseks; mehhanisme vuukide puhastamiseks ja tait-
miseks ning emulsiooni pritsimiseksj roobasvorme, autokraa-
nasid (noolkraanasid) roobasvormide paigaldamiseks ja stan~
dardseid pneumoinstrumente nende Hlesvotmiseks.

1. Roobasvormid ja nende paigaldid

KGik tsementbetoonteekatete ehitamise komplekti kqulu-
vad pohilised masinad liiguvad erilistel roobasvormidel,mis
on Ghtlasi ka paigaldatava betoonisegu vormideks. Joonisel 60
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on esitatud nende masinate vahetatavad rattad ube~ v&i mitme-
ribalise teekatte betoneerimisel.

Joon. 60. Tsementbetoonteekatete ehitamise pohiliste
masinate vahetatavad rattad ja roobgsvormid: a — masin lii-
gub kahel rocbasvormil: b - masina uks ratas liigub roobas-
vormil ja teine teekattel: ¢ - masina molemad rattad liigu-
vad teekattel (laiadg, teede ja valjakute -betoneerimisel).

1 - roobasvorm; 2 - saristega ratas; 3 - siledad rattad; 4 ~
tugirattad; 5 -~ roobasvormi kinnitustikk.

Roobasvornid 4 paigaldatakse hZsti tinendatult liivaain-
sele ning kinnitatakse pdikinihkumiste vasta liivasse 1loodud
kinnitustikkude 5 abil. Suure raadiusega kOverustele aseta-
takse sirged, véilkese raadiusega kdverustele aga painutatud
roobasvormid.

Masinate komplekti kuulub 1600 m rocbasverame Gldmassiga
73,1 t. Iga 1Uli pikkus c¢n 4 m js mass 183 kg.
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Roopapaigaldi D-247 kujutab endast neljal rattal roobas-
vormidel iseliikuvat noolkraanaga ja mootoriga seadet. Nool-
kraanaga tostetakse roobasvorme nende paigaldamisel ja eemal-
dammisel.

Tsementbetoonteekatete ehitamise masinate komplekti kuu-
lub kaks roopapaigaldit D-247. Esimesega tostetakse roobas-
vormid autolt ning paigutatakse selleks ettevalmistatud 1ii-
vaalusele, kuna teisega eemaldatakse nad parast betooni tar-
dumist ning laaditakse veoautole jarjekordseks kasutamiseks.
Roopapaigaldeid enam ei valmistada, neid asendavad esialgu
autokraanad ning teised iseliikuvad kraanad.

Praegu on juurutamisel uus taiuslikum masin, millega
voib planeerida ja tihendada roobasvormi alust ning paigalda-
da roobasvorme koos nende thendamise ning kinnitustikkude sis-
selaamisega. Selleks on masinal vibrotihendi ja planeerija,
vastavad haardid ning elektrivasar. KOik need seadmed on mon-
teeritud traktorile.

Masina orienteeruv tootlikkus on 500 jm roobasvormi (th-
te niitipidi) wvahetuses.

2, Profileerimismasinad

Profileerimismasinat (joon. 61) kasutatakse tsementbe-=
toonteekatte liivaaluskihi profileerimiseks.

Parast roobasvormide peigaldamist tasandatakse ja pro-
fileeritakse autogreideriga v0i buldooseriga teekina pdhi,siis
vegtakse kalluriga teekinasse liiva, mis autogreideriga vdi
buldooseriga laiali aetakse ning profileerimismasinsga pro-
fileeritakse ja tihendatakse. Profileeritakse ja tihendatakse
masina 1 - 2 kgiguga aluskihi paksuse juures kuni 300 mm.Alus-
kihi tiheduse aste, mida mddetakse standardmeetodl  abil,

- peab olema 0,95.

Profilesrimismasin D-345 (joon. 61) toetub rcobasvormi=
dele 7 nelja rattaga 2 ning on iseliikuv. Rattad on vaheta-
tavad vastavalt tootingimustele (vt.joon. 60). Tooorganiks on
masinal profiilkilp 1 alaservalie kinnitatud noaga ja tihen-

duspruss 6, millede kdrgus kuna pdhjsst on tdstemehhanismide
8 gbil reguleeritav juhtrataste 4 ja 5 abil. ¢

E
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Tihenduspruss kujutab endast karbikujulise ristlaikega
tala, millele on monteeritud 3 kuni 6 vibraatorit koos volli-
de ja muhvidega. Kasutades tdstemehhanisme v3ib aluskihti pro-
fileerida ja tihendada uhe vdi kahepoolse kaldega vOoi  tdsta
prussi transpordiasendisse.

Masinal on mootor 9, mis kaitab veorattad 2, vibraatorid
ning generaatori. Viimane annab valgustusseadmetele elektri-
energiat.

KO0ik masinaosad on monteeritud pearaamile.

Masinat teenindab lks operaator varikattega 10 kaitstud
istmelt 12, mille ees on juhtkangid 11.

Profileerimismasin v8ib aluskihti profileerida Jja tihen-
dada 3,5: 5,0 ja 7,0 m laiuselt, ? m laiuse tee puhul on voi-
malik nii lame- kui ka kehekaldeline profiil, kuna 3,5 Jja
5,0 laiuse tee puhul ainult lame profiil. Kahekaldelise pro-
f£iili saamiseks vahetatakse ainult kilbi nuga. 7,0 m 1laiuse
teeriba ehitamisel koosneb masina pearaam 3 kolmest sektsi-
oonist, 5,0 m laiuse tee puhul keskmine 3,5 m laiune sektsi-
oon vahetatakse 1,5 m laiuse vastu; 3,5 m laiuse tee puhul
keskmine sektsioon eemaldatakse ning kaks #ddrmist sektsiooni
polditakse vahetult kokku.Vastavalt asendatakse ka toGorganid.

Perspéktiivse profileerimismasina pohilised parameetrid:

profileerimise laius m 3,5 - 7,0,
mootori vdimsus kW 18...22,
mass kg -570,0.

Tsementbetoonisegu laotid kujutavad endast roobasvormidel
iseliikuvaid masinaid, mis vBtavad transpordivahenditest segu
vastu, laotavad ndutavas paksuses teele ning tasandavad.

Olenevalt t00 iseloomust ning tooorgani konstruktsioo-
nist jagunevad laotids a) perioodilise ja pideva toimega lao-
titeks: b) punkriga, teoga voi labaga laotiteks: c) pisiva ja
muutliku laotamislaiusega laotiteks.

Punkerlaotid tootavad tsukliliselts iga jargnev segu-
hulk laotatakse parast eelneva hulga paigaldamist.
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Pideva toimega laotid (teoga, labaga) jaotavad ja tasan-
davad ehitatava teekatte aluskihile asetatud betoonisegu.

Nimetatud laotid on suure tootlikkusega, kuid néuavad
tapset t0ode organiseerimist: masinale etteantava betoonise-
gu hulk peab tgpselt vastama antud teekatte laiusest ja paksu-
sest tulenevale mahule,

Puudusena tuleb markida sedagi, et laotile betoonisegu et-
teandmiseks peavad autod sOitma liivaaluskihile ja rikuvad
seda. Kui aluskiht on ule 20 cm paks, siis muutub autode s0it
aluskihile praktiliselt vdimatuks.

Joonisel 62 on esitatud levinumaid laotite tﬁﬁpe.
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Joon., 62. Tsementbetoonisegu laotite tiilipe: a = kdrgel
asuva punkriga punkerlaoti; b - madalal asuva punkriga pun-
kerlaoti; ¢ - laadimiskopaga (kiiljel v&i keskel) punkerlao-
tij d - tigulaoti; e - kraaplaoti,

NSV Liidus on levinumad laadimiskopaga punkerlaotid, ku-
na tigulaoteid kasutatakse rchkem USA-s. Ameerika eriteadlas-

te arvates t3stab taiendav segamine teepinnal, mida tehakse
tigulaotite puhul, ehitatava teekatte kvaliteeti.

MOni laotitiup vdimaldab muuta laotamise laiust kas va-
hetukkide lisamise vai eemaldamise teel vol projekteerides raa-
mi teleskocpilisena.

Laadimiskopaga punkerlaoti (D-181 A joon. 63) kujutab en-

dast neljal rattal 8 liikuvat masinat k3rge1 asuva punkriga 7.
Pearaemile 10 on monteeritud laadimiskopp 1, lsotuspunker 7
ja masine juhtkangid. ;
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Laoti t00 seisneb Jargmises‘ kalluritega kohaleveetud ja
laadimiskoppa kallutatud betoonisegu tdstetakse vintsi 4 abil
Ules ning laaditakse laotuspunkrisse 7. Viimane liigub piki
raami 10 ning laotab segu vastavas laiuses ja nOutavas paksu-
ses poikribadena ule tee. Kihi paksust reguleeritakse laotus-
punkri alla kinnitatud eriraami abil.

Punkrit teisaldatakse trossi ja vintsi abil, mille ajam
1hlitatakse punkri aarmistesse seisunditesse joudmisel auto-
maatselt valja. g

Pearaami neljast rattast on kaks tagumist veorattad, mil-
le ajam voimaldab neil liikuda eri kiirusega. See on vajalik
masina liikumisel tee k&verustel voi siis, kui Uhe v3i teise
veoratta liikumist mingil pShjusel hairitakse.

Kaigil ratastel on kraabid, mis hoiavad rattad kleepuvast
segust puhtad. Rattaid v0ib vahetada vastavalt tootingimuste-
le (vt. joon. 60).

Laadimiskopp kinnitatakse Ulemises seisundis stoppsig=-
naalseadmega 2, mis naitab ohutut labisditu teepeenral.

D-181 A-ga sarnaneb tsementbetoonisegu laoti D-181 B,

erinedes eelmisest vaid laadimiskopa asukoha poolest: see
paikneb masina keskel. Seetdttu peavad kallurid kopa laadimi-
seks teealusele sditma. Peale selle on D-181 B madalam, mis
voimaldab tal tanavatel tootada Ohus asuvate elektrijuhtmete
all.

Isementbetoonisegu laoti D-375 (joon. 64) kuulub madalal
asuva punkriga punkerlaotite hulka. Betoonisegu antakse vahe-
tult punkrisse kiiljekallutusega kalluritest. Tee teljega pBi=-
ki liikuvast punkrist laotatakse segu ribadena teealusele,

Laoti kujutab enesest neljal rattal roobasvormidel (voi
teekatte aartel) liikuvat masinat. KOik neli ratast on veora-
tasteks.

Masinal on jargmised pohiosad: pearaam 3, mootor 9, lao-
ti punker teekatte paksuse reguleerimise raamiga 2, masina ja
punkri teisaldamise mehhanismid 6, 8 ja 11 ning juhtimissead-
med 5.
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Lactamise normaalseks laiuseks on 7 m, kuid seda voib
muuta 5 ja 3,5 m peale, asetades pearaami 3 paikitaladesse 14-
bemad vahetukid.

Laoti jSuseade diiselmootor D-24 teenindab laoti ja punk-
ri teisaldamise mehhanisme ning paneb p33r1ema generaatori,
mie annab elektrienergiat valgustuiseagmetele.

Laotuspunker kujutab endast tuvipuramiidi, mis 1liigub
nelja rattaga vankril laoti liikumise suunaga risti asuvatel
roobastel. Punkrit teisaldatakse vectrossiga, mis keritakse
vintsi trumlitele 6 ja 8. Punkri asendi korgust teealuse suh-
tes voib muuta vastava mehhanismiga, reguleerides sellega lao-
tatava betoonikihi paksust.

K3ilk Jjuhtkangid, vglja arvatud punkri kargust reguleeriv
Juhtratas, asuvad operaatori istme 1§hedus§s.

Betconisegu laotatakse pdiki Uule tee ulatuvate 2,4-m
ribadena. 2

Laotit teenindab uks operaator.

Laoti D-375 kinemaatiline skeem on esitatud joonisel 65.

o

Joon. 6). Leoti D=-375 kinemaatiline skeem: 1 - mi-
sed raf ga 2 gﬁ erﬁator°63 - mootors 4 - v;ggs truml tare—
iy 3 -
ggh:sgo %Annasu le P vol iao%& g gg ggounker. 9 Sn *E -

suundplckid; 12 - tross: 13 - vintsitrumlid; 15 - peatusvarras.
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Nagu kinemaatilisest skeemist nahtub, on mootor 3 elast-
se siduri ksudu ihenduses kaigukastiga 5 ning kiilribmajami
kaudu generaatoriga 2.

Kaigukastist 5 antakse poorlemine edasi uhtlustussiduri-
te 7 ning bhammasratas- ja kettajamite 8 kaudu tagumistele,s.o.
veoratastele; samuti reverssvollile 4 ja kaigukastis asuvate
hammasrataste kaudu vintsitrumlitele 13, millede poorlemisega
pannskse liikuma punker.

‘Uhendusmuhvide 7 konstruktsioon hoiab ara teisaldusmen-
hanismi purunemise, kui veoratta poordemoment peaks jubusli=
ku takistuse tdttu lletama arvutatava.

Punkri teisaldamiseks on, laotil kahetrumliline vints 13,
tross 12 ning plokid 11 ja 14. Trumlid psarlevad vastassuuna-
liselt, mille tagajgrjel tross keritakse uhelt trumlilt maha
hing teisele peale, mis v3imaldab punkrit teisaldada ihes
voi teises suunas vastavalt sellele, kuidas reverssvolli 4
sidur on lulitatud.

ks trummel 1Ulitatakse sisse  ja teine valja . tuhise
juhtkangi abil samaaegselt.

Punkri teisaldamise seadmel on peatusvarras 15, mis 1lii-
litab trumli neutraalseisundisse, kui punker j6uab aarmisse
asendisse. Vastasel korral vdib puruneda tross, trumlid ja ka
punker.

pPsementbetoonisegu laoti D-375 tehniline iseloomustus:
gabariitmootmed mms pikikus 7005,

: laius 8000 (6000, 4500),
: kdrgus 2750,
masina mass kg 9100,

masina teisaldamigkiirus m/s 0,357,
laotuspunkri geom. maht n 2,4,
mootori vdimsus k¥ 18,
tootlikicus mo/h 50.
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Tsementbetoonisegu laoti D-227 (joon. 66) kuulub pideva
toimega laotite hulka. Pdhilisteks t6dorganiteks on laotus—
tigu 12 ning profiilikilp 2 koos vastavate ajamitega,

Kahest osast koosnev laotustigu on pearaami kulge ripu-
tatud kolmest kohast. Riputuskohtades asuvad vertikaalsed suu-
najad, mis vastavate juhtrataste 3 pooramisega vdimaldavad
laotusteoy vertikaalset asendit muuta ning anda teekattele
ndutav paksus ja poikprofiil. Laotusteo osasid vdib ukstei-
sest sGltumata Uht- vdi teistpidi poorlema panna, mis vOoimal-
dab betoonisegu ihtlaselt laotada poiki teed, olenemata sel-
lest, mil viisil ja kuhu teealusele betoonisegu ette antakse.

Profiilikilp 2, mis koosneb samuti kahest osast, on ri-
putatud pearaami kﬁlge vahetult laotusteo taha., Masina eda-
si-tagasi liikumisel e¢i lase precfiilikilp betocnsegul lao-
tusteost eemalduda, soodustades sellega laotamist ning tee~
kattele 18pliku pdikprofiili andmist. Et kilbid laotataval
betoonisegul hdlpsamiri libiseksid ning teekate saaks 3ile,
selleks on profiilikilbi'a.lunisel adrel toru.

Profiilikilpi regulesritakse vastavalt ndutava kihi pak-
susele ning poikprofiilile tOstemehhanismide jubhtrataste 11

pooramise teel,
Laotit teenindab 37 hobuﬁauline diiselmootor D-35,

Taementbetoonisegu labalaoti (joon. 67) kuulub samuti pi=
deva tGoga lsotite hulka. Tema tOSorganiks on lsotuslsba 1, mis

liigub suundrocpal 4 pdiki laoti liikumise suunaga. Laba alu-
mise serva voib reguléarimismehhanismi 2 abil teekatte paksu-
sele vastavasse kdrgusesse seada. Laba jOudmisel aarmisse asen-
disse, ngratakse ta 900 vdrra umber oma vertikaaltelje tags--
sikaiguks. Sellega valditakse ka betooni kogunemine roobasvor-
mide taha. 3

Sageli varustatekse labalaotid vibroseadmetega, mis v3i-
maldavad vahetult laotile jargneval viimistlusmasinal the
kaiguga 10plikult tihendada ja viimistleds teekatte,
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Betoonisegu laotite
tootlikkus maaratakse

alljargnevate valemite-
gat

a) laadimiskopa punker-
laotis

K
Q: ZG-Q-.LQ'——'IB3/h
t1+t2+t3+t4

st e b) vahetult veomasina-
Joon. 67. Labaa].afté.aa;;o:::e:l;u_  operdypomsinfibd -y g p ol

nast tooorgenile; b ~ tooorgani asend dimise punkerlaoti:

plaanis: I - liikumisel vasakule, _ 3600 q K e
IT - liikumisel pgremale; 1 - laba; Q= —E‘:;—:;“ ’
2 - laba asendi korguse reguleeri- < e A

mise mehhanismj; % - laba teisaldus-

vanker: 4 - teisaldusvankrl ..suund- c) tigulaoti:

roobas: 5 — aasretoed laba pgorami-

sekg 90° vorra ning tegasikaigu sis- Q= 2600bh v _a £y 5/h
selulimiseks, n !

kus q ~ puakri msht mB;

t1 - punkri voi laadimiskopa tgiélaadimise aeg, 20-25 s;

t2 ~ laadinmiskopast punkrisse laadipise aeg sj;

3 ~ 86g betoonisegu laotamiseks ning punkri lahtekohta
teisaldamiseks, 15 = 20 s;

t4 - aeg laoti lhelt posztsioonilt teisele viimiseks

53
b,h =~ laotamise lesius ja paksus mj
v - tigulaoti teisaldamise kiirus m/s;
n - tigulaoti kaikude arv uhel kohal;
K_ - ajakasutasmise tegur.

Betoonisegu laotite mootori vdimsus peab iletama masinea
608 esineva summaarse takistuse.

Laadimiskopaga punkerlaoti peab uheaegselt tostma segu-
ga taidetud laadimiskoppa ja segu lsotama: seega tema mooto-
ri voimsus

N = Ny +-N2.kw
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kus N, - laadimiskopa tO0stmiseks kuluv vdimsus:
N, - segu laotamiseks kuluv véimsus.

Mootor peab vdimaldama 'ka kogu masinat teisaldada, mil-
leks on vaja voimsust N.

N1 suurus on maksimaalne laadimiskopa kummutamise alg-
momendil, samal ajal on maksimaalsed ka kopa kshe tdstetros-
si sisejoud S, ning vintsitrossi sisejoud Spe

Laadimiskopa kum-

9 mutamise kohta (joon.
68) voib kirjutada
jargmise tasakaalu-

vorrandi.:
o .
29 - S
R
kus 2 S, - kahe tds-
tetrossi sisejoud
k]
G - taidetud ko-
pa kaal N:

a,b - ;jsudug.e mo-
Jumisoclad m.

Joon, 68. Laadimiskopa tOstmisel T3stmiseks vaja-
trossides tekkivate sisejoudude arvu-

. -, 1
tamise skeem. 1lik voimsus kopa kum-

nutamise momendil
R 231 Ve
17 1000w,
kus v, - tOstetrossi liikumise kiirus m/s,
ll- mootorilt t3stetrumlile iileksnde kasutegur
o, n
TN TN
kus D, - tOstetrumli 18bimdSt m:
n - tOstetrumli poorete arv minutis.

kW,

Trossi kiirus tuleb valida sellins, et kopa tostmisele ei
kulutataks ule 15 - 20 a.
Asetades N, valemisse leitud S, ja v, suurused, saamet
" o b DG | K
N,‘ = -——-—-l- )<
60000 a i
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Vintsitrossi sisejoud

e
P2 "p
kus D, ja D2 - joonisel 68 naidatud tdsteseadmete vastavate

trumlite 18bimdodud:
7p - ploki kasutegur:

S, = 28, » N,

N, arvutanisel l8htutakse takistustest, mis tekivad:

e e e e e s e e e e e e

1) punkri teisaldamisest roobastel (W1),
2) punkrist véljuva prisma labildikamise takistusest (W,) ning
3) punkri paigaltvotmise inertsjdust (W5)'
Seega tekib punkri teisaldamisel veotrossis sisejoud:
Sy =W=W, +¥,+¥W; N, 2
W, = 10 (Gp + Gs - b 1H)f N,
kus Gp - punkri mass kg3
G, - betoonisegu mass punkris kg:
b ja 1 - punkri ava laius ja pikkus ms
H - betoonisegu korgus punkris m:
- tsementbetoonisegu mahumass, -= 2200 ks/ma;
f - punkri veeretakistuse koefitsient, £ = 0,05.
W,=Kb N,
kus K - betooniprisma loiketakistus,
K = 9000 N/m.

v
N % P
Wy =(Gp + Gy) ¢ N,

kus vp - punkri teisaldamiskiirus m/s;

t - kiirenduse kestus puigaltvatnisel’
t = 0'75 e 1,5 S.

Seega teiseldamiseks vejalik vdimsus

W .. Vb 2
NZ [ .. W .
100041

04
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“2 arvutamisel lshtutakse takistustest, mis tekivad ko-

gu masine liikumisel roobasvormidel:
Wy =106, + Gy * (£ +1) N,

kus G, - laoti mass kg:

f -~ laoti veeretakistuse koefitsient roobasvormidel,
£ = 0,05;
i -~ tee kalle, tsementbetoonteedel 1 = 0,05.

Seega saadakse laoti teisaldemiseks vajalik véimsus jarg-

misest valemist
; I4 e k¥,

¥ = 3000 Ny

kus V. - laoti maksimaalne teissldamiskiirus m/s:

Yy ~ Ulekande kasutegur mootorilt veoratastels.

Laadimiskopaga punkerlsoti mootori valikul lahtutakse
suurusest N1 S RZ’ mis on alati suurem kui EB'

Vahetult veomasinatest punkrisse laadimisega punkerlao--
ti mootori voimsus valitakse kas N, v&iﬂa alusel.

Tigulaoti kujutab enesest pideva toimega masinat, mis

edasiliikumisel laotab betoonisegu poiki ule tee kas keskelt
teeaartele voi vastupidi. Masina mootori v3imsus mé&ratskse
eeldusel, et betoonisegu teisaldamise pikkus on v3rdne lac-
tueriba laiusega ning tigude tootlikkus lsctamisel  vordub
masina tootlikkusega Q. Seega voime laotemiseks vajaliku
véimsuse arvutada jargmiselt:
L w

N, = %Ea-;f— kW,

kus Q - laoti (tigude) tootlikkus t/h;

L - betoonisegu teisaldemise pikkus, mis vordub
masina laotusribs laiusega m;

& ~ betoonisegu liikuwistakistuse koefitsient, (V= 4,0:
n- filekande kasutegur mootorilt tigudele.
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Vajalik vdimsus laoti teisaldamiseks roobasvormidel ar-

vutatakse valemiga

We o5V
m

K> = 7560
kus V_ - laoti maksimsalne teisaldamiskiirus m/s;

B ulekande kasutegur mootorilt veoratastele;
% - kogu teisaldamistakistus N.

'=w1+w2,
kus W, - laoti veere- ja teekalde takistus N;

Wy - laoti profiililattide ees oleva betoonisegu teisal-
damistakistus N.

W,y = 10 Gu (£ + 1) N,
kus G - masina mass kg.
8 Gpr -~ profiililattide ees liikuva betooniprisma mass kg,
,4 - hoordekoefitsient betoon vastu betooni, /L: 1,2-1,3.

Lacti teisaldamiseks ja tigude tooks vajalik uldine moo-
tori vdimsus on seega
N = N1 + Nz kW.

ku

&, Tsementbetoonteekatete viimistlusmasinad

Tsementbetoonteekatete viimistlusmasin liigub tsement-
betoonteckatete ehitamise masinate komplektis betoonilaoti
jarel. Tema iilesasnne seisneb laotatud betconisegu Sasandami-
ses, tihendamises ja silumises vastavzlt ettenﬁhtud profii-
lile. :

Moned viimistlusmasinad sooritavad kdik eelnimetatud
operatsioonid Uhe kaiguga masina pideval edasiliikumisel.

Viimistlusmasinad jagunevad:

a) olenevalt tihendamise iseloomust - tamp- ja vibro-
toimega masinateks;

b) olenevalt kaiguseadmest —ratas- ja roomikkaiguga ma-
sinateks:
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c) clenevalt masina raami konstruktsioonist - muutmatu
Ja muudetava rasmi laiusega masinateks, analoogiliselt pro-
fileerijate ja laotitega. Raami laiuse muutmisega kaib kaa-

sas tooorganite vahetamine.

Tampviimistlusmasinate pahiliseks tihendamismehhanis-
miks on kes eraldi tootavad vasarad voi tamppruss (joon. 69).
Neil masinatel v3ib olla kolm vdi neli tooorganit. Tasandus-

Joon.,69. Tampviimistlus-
masinate tooorganid: 1 - ta-
sanduspruss: 2 ja 3 -~ tampprus-
8id; 4 - silumislints 5 - silu~-
mispruss; 6 - vasarad.

prussiga jaotatakse betoo-
nisegu uhtlase kihina ko-
gu viimistletava riba
ulatuses, mida soodusta-
vad prussi vonked horison-
taaltasapinnas. Tampprus-
siga tihendatakse, hori-
sontaaltasspinnas vonkuva
silumislindiga hddrutak=-
se aga teekatte pealis-
pind siledaks.

Joonisel 69 ¢ naida-
tud tampmasinal on peale
tampprussi 2 veel rombi-
kujulise sluspinnaga va-

- garad 6, kuna silumislinti

asendab vertikaaltasapin-
nas vaikese amplituudiga
vonkuv silumisplsat 5.

Betoonisegu tihendamine vibroviimistlusmassinatega on
levinum ja progressiivsem, kuna nendega on voimalik tihenda-

da ka jaikasid betoonisegusid.

Vibroviimistlusmasinad véivad olla kshe, kolme ja nelja

toocorganiga (joonis 70).

Kahe tooorganiga viimistlusmasina (joon. 70 a) vibro-
pruss tihendab_ning silumispruss viimistleb tsementbetoontee-

katet.
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Kolme tocorganiga vii-
mistlusmasina (joon. 70 b)
tooorganiteks on tasandus-
pruss, tihendav vibropruss

“ Jja silumispruss. Uusimatel
viimistlusmasinate mudeli-
tel on tasanduspruss asen-
datud labavolliga, mille
Ulesanne seisneb teekatte
pealispinna 10plikus tasan-
damises enne vibroprussiga

tihendamist.
Joon. 70. Bgtooni vibrovii- ta 453 i
mistlusmasinate tooorganite skee- Nelja tooorgeniga vii-

mid: a ~ kahe tooorganiga; b - mistlusmasinal (joon. 70 ¢)

kolme tCoorganigas ¢ - nelja t0o-~ i
organigas: 18— vibropruss; g - gi- on vibro-, tamp- ja tasan-
IUIélPrﬂBBS 34- pzofileeriv ta- dusprues ning silumislint.
v o o e R s o il a7 Iga operatsioon sooritatak-

se kahe tooorganiga:s tihendatakse peamiselt vibroprussiga nimg
taiendavalt veel tampprussige, pealispinda viimistletakse ta-
sandusprussiga ja silumislindiga.

Uuemate vibroviimistlusmasinate konstruktsiooni lihtsus-
tamise huvides kasutatakse ainult kahte voi kolme tOcorganit.

Roomikkziguge viimistlusmasinad on rataskaiguga masina-
test progressiivsemad, kuna nende teisaldamiseks pole vaja
palju metalli ndudvaid roobasvorme ning pole vajadust mOmede
masinate jarele, nagu betoonilaoti ja roobasvormide paigaldi.

Varem valmietati NSV Liidus peamiselt viimistlusmasinaid
D-182 A, mille tootmine 1Gpetati 1958.aastal, ning siit peale
alustati tgiualikumate viimistlusmasinate D-376 tootmist.

tooniviimistlusmasin D-182 A (joonis 71) kuulub ige~
liikuvate mssinate hulka. Ta liigub neljal vedaval rattal
Masinal on neli tooorganits vibropruss 1 téstevilliga 2 ja
tugirulliga 10, tamplaud S lhes ajamiga 8, tasanduspruss 6
thes tasandusprussi tOstevdlliga 7, mille kaitamiseks ning

iihtlesi ke masina teisaldamiseks on mootor 3. Masinage tihen-

datakse ja viimistletakse kuni 7,0 m laiusi ning 20 cm paksu-
31 betoonteekatteid.
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Joon. 71. Betooniviimist]lusmasin D-182 At 9 - vibro-
pruss; 2 - vibroprussi tostevoll; 3 - mootor: & - silumislint;
5 - tasapdusprussi tugirulil; 6 -~ tasanduspruss; 7 - ‘tasandus-
prussi tostevoll: 8 - tamplaua ajam: 9 - tamplaud: 10 - vib~-
rotugirull.

Taielikuks tihendamiseks ja viimistlemiseks peadb masin
Uhel kohal sooritams kolm kaiku: kaks kailu edasi ning Ube

tagasi.

librgnrgggisg tassndetakse ja tihendatakse betoonisegu.
Ta kujutab enesest kﬁnakujuliae riathikega lehtrsuast prus-
si, mille pohi on kilgseinte suhtes regulseritav. See asja-
olu v3imeldab teele anda ndutava pdikprofiili. Vibroprussil
on viis vibraatorit (3,5 - 5,0 m laivse riba puhul vastavait
vahem), millede amplituud on 0,2 mam ja v3ngete arv 2880 vdn-
get minutis, Peale seile vongub vibropruss vesl pdiki teed, te-
hes 45 vOonget minutis amplituudiga 180 mm.

Kdvast puidust tamplava 136kidega  btiheadstakse segu
tdiendavaelt,mille tagejerjel tsementmort tungil tee peslis-
pinnale.

Peaganduspruss on konstruikisioonilt vibroprussiga sarna-
ne, kruid tal puuduvad vibraatorid ja tasandusninsa. Vﬁngub pdi-

ki teed . hagu vidroprusski. Tasandusprussige sntakse teo-
kattele noutav pSikprofiil,
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vibro- ja tasandusprusski vongub silumislint pdiki teed ning
liigub koos masinaga otsesuunas, h38rudes tee pealispinna si-
ledaks ning eemaldades sealt tihenemisel valjatunginud tse-
mentpiima.

Vibroprussi, tasandusprussi ja silumislindi pGikivdnge-
te kiirus ei s0ltu masina teissldamise kiirusest ning see
voimaldab valida betoonisegu eri markidele vastava optimaal-
se tootlemisreziimi.

Betooniviimistlusmasina D-376 (joonis 72) tocorganite pa-

rameetrid on valitud kodumaa ja valismaa kogemuste alusel,mis
vlimaldavad vaiksema vOimsusega mootori korral saavutada vii-
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Joong; 72. Betooniviimistlusmasin D-376: 1 - vibropruss;
2 - labavoll: 3 - labavolli togtemehhanism: 4 - silumisprus-
8i tostemehhanism: € - raami tostemehhanism: ? - silumisprussy
8 - raam.
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mistlusmasinast D-182 A paremaid tulemusi. Viimistlusmasina
D-376 tootlikkus on kuni 150 m3/h ning temaga on 1-2 kaiguga
voimalik toodelda kuni 50 cm paksust betoonikihti, mille ve-
sitsementtegur on - 0,45 - 0,50. Teekatet toodeldskse ainult
masina edasikaigul, tagasikaigul tOstetakse masin transpordi-
asendisse.

Viimistlusmasin D-376 on iseliikuv ja toetub neljale ve-
davale rattale, mis liiguvad roobasvormidel vdi varem paigal-
datud betoonikihi aartel,

Masin tootleb varem punkerlaotiga D-375 lactatud = betoo-
nikihti. Tootlemise laiust v8ib muuta 3,5; 5,0 ja 7,0 meetri-
le, milleks masina komplektis on vastavad vahetatavad vahe-
tukid ja tooorganid. ? m laiust teeriba v3ib toodelda lameda~
na voi kahepoolse kaldega.

Viimistlusmasinal D-376 on jargmised pohiosad (joon.72):
raam 8 lhes tostemehheanismiga 6, kuhu on monteeritud kdik
tooorganid ja mootor; labavll 2 lihes tGstemehhanismiga 33
vibropruss 1 uhes tOstemehhanismiga 53 silumispruss 7 ‘lhes
tdstemehhanismiga 43 kaiguseade, mis koosneb raamist 8 ja ra-
tastest. Rattad on kinnitatud raami kiulge, mis voimaldab raa-
mi koos labavolli ja vibroprussiga lasta teealusele selile
pealispinna tootlemiseks. :

Tooorganitest kdige ees asub labavoll 2, millega betoo-
nikihti tasandstakse ja esialgselt tibendatakse. Lopliku vii-
mistluse annab viimasena vibropruss 1, mis koosreb kahest
osast - eesmisest viQreerivast ning tagumisest siluvast, M3=
lemad osad, liikudes kocs masinaga edasi, vdnguvad samal ajal
pdiki teed ning annavad sellega teekattele tidiesti sileda pea-
lispinna.

Viimistlusmasina D-376 kinemaatiline skeem on esitatud
Jjoonisel 73.

Mootor 5 on hodrde- ja elastse siduri kaudu uhenduses
kaigukastiga 4. Mootori v81llilt kantskse joud kiilrihmiile-
kandega elektrigeneraatorile -(toidab elektrienergiaga masina
- valgustusseadmeid ja vibraatorite mootorit) ning vibroprussi-
le 21. Puhastuskraapidega kdiguratastele 12 kantakse jdud
 lile v8lli 6 ja kettiilekande 8 kaudu.
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Joon. ?73. Betooniviimistlusmasina D-376 kinemaatiline
skeem: 1 - nukksidur; 2 - labavdll; 3 - labayolli tostemehha- .
nism: 4 - kaigukast: 5 = mootor; 6 - kaisurataate volls
7 = kronstein: 8 = kettulekanne; 9 - raami togtenehhanism,

10 - vibroprussi vantvoll; 11 - vints: 12 - kaiguratas; 13 -

silumisprussi toatesuunajad; 14 ja 15 - silumisprussi osad;

16 - elektrimootor; 17 - vibraatoridg 18 - silumisprussi poi—
kivongete kangmehhanism; 19 - tabtratas; 20 - kruviseade; 21-
pruss,

Masin lastakse t00asendisse voi tostetakse transpordi-
asendisse kronsteinide 7 pooramise teel, mida tehakse kasi-
rattaga kruvimehhanismi 9 abil.

Lebavtllile 2 kantakse joud mootorilt nukksiduriga 1 luli-
tatave kettilekande kaudu, Labavolli tookdrgust reguleeritak-
se tCstemehhanismiga 3. Vibroprussi 21 pikiliikumine toimub
vantvolli 10 ja eriliste kangmehhanismide abil; tookorgust
reguleeritakse kruviseadmega 20.

Silumisprussi osad 14 ja 15 on rsamiga Whendatud suund-
rullide kaudu, mis voimaldavad silumisprussi masina edasilii-

Juzise suwnale risti vonkuma panna. Selleks kantakse joud
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vantv31lilt 10 kettiulekande abil vaikese vantvolli tabtrat-
tale 19 ja siit kangmehharnismide 18 kaudu vibroprussile.

Silumisprusei osa 14 vibrastorid 17 pannakse tools silu-
misprussil asuva mootori 16 abil.

Silumispruss tOstetakse Ules ja lastakse alla kasiratta-
ga vintsi 11 abil.

Nagu selgub kinemaatiliselt skeemilt, vOib viimistlus-
masina D-376 labavdlli poorlemist valja lilitads ning vibro-
prussi ja silumisprussi vonkumist ning vibraatorite tood
peatada masinate teiste mehhanismide toost séltumata. See-
Jjuures k3ik umberlulimised kaiguksstis 4 ning nukksidurite
sisse~ ja valjaliilimised peavad toimuma parast mootori 5
hddrdesiduri valjalulimist.

Betooniviimistlusmasina D-376 tenniline iseloomustuss

gabariitmGdtmed mm:

pikkus 100,
laius 8600 (6600,5100),
kérgus 3243

mass kg 9600,

liikumiskiirus m/min 0,71 - 38,2,
mootori voimsus kW 18.

Viimistlusmasina D-376 kaigurataste veike vshe ei v3i-
malda teskettele ande ndutavat pikitasasust, seepsrast on vii-
masel ajal konstrueeritud pika baasiga betooniviimistlusme-~
sin. Sellise masinsga voib saada vage tasase teekatte pealis-
pinna. Kuid pika btassiga viimistlusmasinat saab kasutads gi-
nult dhepoolse poikkaldega teekatete ehitemisel.

Masina mehhanismid paiknevad kehel teineteise jgrel esu-
val platvormil, mis toetuvad kuuele kaherattalisele balans—
siirvankrile. ¢

Masinal on vibreoseade pikivuukide tegemiseks ning me-
hganiline haeri teekatte pealispinne karestamiseks.

Masina tGo kohits puuduvad veel Uksikesjalisemad andmed.

Pikabaasilise betooniviimistlusmasina tehnilire iseioo-
mustuss
tootlikkus vehetuses 7 m leiust teekatet m 500,
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edagiliikumise kiirus m/min 1,0,

jouseudme vOimsus kW 50,
vibraatorite vonkesagedus minutis 4600,
vibraatorite vonkeamplituud mm 052 Ja 0,3
Masina gabariitmddtmed mm:

pikius 10300,

laius 7250,

kdrgus 35003
masina mass kg 18000.

Viimastel aastatel on konstruktorid ja teedeehitajad
pooranud tahelepanu roomikutel liikuva viimistlusmasina loo-
misele, mis lihtsustab tCode organiseerimist ning vahendab
roobasvormide arajaamise tOttu tunduvalt metallikulu.

Alates 1954.aastast loodi paljudes masdes roomik-betoo-
niviimistlusmasinate proovieksemplare. Ukxs selljstest masine
test (joonisel 74) projekteeriti ka Leningradis. Masinas on
thendatud laoti ning viimistlusmasin. Laoti paikneb ees-
pool ning tema koostisse kuuluvad vastuvdtupunker 4, kilp 2,
millega toimub betoonisegu esialgne pdikilaotamines; jaotus—
tigu 3, millega laotatakse segu 1oplikult pdiki ule tee,
ning kolmesektsioconiline siiber 4 betoonikibi paksuse regu-
leerimiseks.

Betoonisegu sntakse vastuvOtupunkrisse kulje peale kal-
lubatavatest kalluritest.

Raami keskosas asub amortisaatorite kiulge riputatud kol-
me vibreaatoriga tiherduspruss 5 ning tagumises osas kahe vib-
raatoriga silumispruss €, milliega antakse teekattele 18plik
viimistlus,.

Masing raazm 9 Yoetub kakele roomikmle 7, RKumbagi rcoai-
kut on voimalik rsami killge eri kdrgusele kinnitada., Selli-
ne konstruktsioon vOimaldab teekatte paksust reguleerida ning
tosta Ubt roomikut teise subtes teskabbe paksuse vorra, ju-
nul kui ehitatakse teist teeriba. Seejuures voib vajaduse kar-
ral vestavalt roomikult 1indi maha vitta.

Roomikute kilgedel asuvatele kronsteinidele om kinnita-
tud libise~d kulgvormid &, mis Seatakse tidtamimeks lLles sel
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liselt, et nende alumised pinnad asuvad roomikute tugipinda-
dega Uhel kdrgusel.

Kulgvormide pikkus peab tagema betooni taieliku tardumi-
se ajavahemikul, mis kulub masinal vormidepikkuse teekonna
labimiseks. Kulgvormide pikkuseks vOetakse tavaliselt 11 -

12 m.

Kilbil, jaotusteol, siibril, tihendusprussil ja silumis-
pruseil on igaiihel oma tdstemehhanism, millega neid on vdi-
melik reguleerida ndutavale tookdrgusele. Peale selle on tae-
temehhanismi 11 ebil v3imalik mesina raami uhes seal asuvate
mehhanismidega roomikute suhtes alla lasta voi ules  tOsta.
Silumisprussi on ega véimalik kasitsi tagasi tOmmata teist-
kordseks silumiskaiguks, kui parast esimest kaiku peaks tee-
pinnal veel sbasiledaid kohti leiduma. Seda on mdnikord vaja
teha seepﬁrast, et masin pole reverseeritav.

Roomik-betocniviimistlusmasinal on baasroopaga yhendu-
ses olev eriline elektrohudrauliline kopeerimisseade, Baas-
roobas paigaldatakse teepeenrale nivelliiri jargi. Juhtseade
tagadb teekatte pikiprofiili kopeerimise, mis vastad niveilii-
ri jargi paigsldatud profiilile.

Beasroobas paigaldatekse ainult esimese teeriba ehita-
misel, kuna j;rgmiste pubul korratskse tapselt varem ehita-
tud teeribade pikiprofiili.

Masinaga ehitatava teeriba laius on 3 - 7 m, Uhe kaigu-
ga voib tocdelda 40 - 50 cm paksust betoonikihti. Masina took
1ikkus on 50 - 60 m /h.
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Perspektiivsete betconiviimistlusmssinate
pahilised paranmeetrid

mm [T e [ RPRE] | N
1 2 3 m 5 3

Betooniviimist : o

lusmazin 3,5 [Roobastel 40 m” i3 7800
2,0 " 50 m? 22 a500
3,5 [Roomtikutel| 40 m? | 46 - 55 | 18000
7,0 “ 80 m> | 66 - 81 | 25000

Silumismesin 3,5 [|Roobastel | 150 n® | 18 - 22 | 5000
7,0° " 300 m> | 30 - 40 | 8000

Nii valismaal kui ka NOukogude Liidus kaivad uurimused ja
ketsetused taiuslikumate betooniviimistlusmasinate kongtruee-
rimiseks. On ehitatud viimistlusmasinaid kahe tooorganiga (%i-
hendus- ja tasanduspruss) ning isegi uhe tooorganiga (silumis-
pruss)s silumispruss on asetatud peralleelselt tee pikiteljega
Je liigub tootemise ajal piki teed edasi-tagasi: konstrueeri~-
tud on ka selliseid masinaid, kus mlned tcoorganid on paigu-
tatud diagonazlis jne.

Ulaise)t on pshilised suunad betocnivilmistlusmasinate

kenstruktsioonide arendamisel jargmised:

1. Vibrotihendusprussi vingete sagedust puntskse tlsts
3000 - 5000 vonkeni minutis ning nahs ette vongete ssgeduse
muuteist 500 kestel vastavalt tihendatava betconisegu omadus~
tele.

2. Tasandugprussi kasubenrine vibrotihendusprussi ees.

3, Tasandus- ja bibendusprassi allalaskmise viimalikkus
roobasvormidest madalamale, mis voimaldaks teekatte aluse
planeerimist ja tihendamist.
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4, Teekatte tihendamine ja viimistlemine ihe kaisuga.
5. Uhe je sama masina kasutamine mitmesuguste teelaius-
te puhul raami laiuse ning t330rganite pikkuse muutmise teel.

Betooniviimistlusmasina tootlikkus arvutatakse mootihi-
kutes: jm/h, m’/h véi harvem m°/h.

Viimistlusmasina tootlikkus séltub pohiliselt sellest,
kas teekatte tootlemiseks vajab masin ubt vi kaht kaiku uhel
kobal ning millist masina liikumise kiirust voimaldab ehita-
tav tee, Tavaliselt kasutatakse esimesel tookaigul vaiksemat,
teisel suuremat ja tagasikaigul tramspordikiirust.

Igal tookaigul 1abib masin teekonna pikkuse Ly

L°=Lp+Lﬁ+Lm,
kus L, - korraga toodeldava teeldigu pikkus m (6 - 7 m):

Ly - eelneva teeldigu ulekatte pikkus m (3 m);

L, - masina pikkus m (3 m).

Kahe tooksiguga tootlemisel, mida kdige sagedamini kasu-
tatakse, sooritab mssin kaks kaiku edasi ja Uhe tagssi ning
teukli kestus saadakse valemist

p. oIo,lo, Lo

=242,
ts V4 Vg v3 ¢
kug V4, V, ja vz - esimene tookiirus (aeglasem), teine 00~

kiirus (kiirem) ning tagasikaigu (transpordi-) kiirus
m/min. Seega masina tootlikkus tunnis kahe tockaigu pubul:
60

a) P,' = T;; Lp Ka Jm/h,
e 3
b) "PZ = Ttg Lp bh Ka n’/h,

kus K, ~ aja kasutamise koefitsient, X = 0,85 - 0,95;
h -~ teekatte paksus m;
b -~ teekatte laius m.
Mootori voimsuse maeramisel arvutatakse ja summeeritakae,

nagu tavaliselt, kO0ik vOimsused, mis on vajalikud Ghel ajal
tootavate mehhanismide keivitemiseks.
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Betooniviimistlusmasina mootori uldine vSimsus arvuta-
takse jargmise valemiga:

Ve & -k
121

kus N1 - voimsused masina telsaldamiseks voi vibroprussi,
tampprussi, tasandusprussi, silumisprussi, silumislindi ja
abimehhanismide (pump, elektrigeneraator, monikord ka vuulki-
de 13ikamise mehhanism) tooks.

Osa voimsusi maaratakse samadel pohimGtetel nagu arvu-
tatakse betoonilaoti tUksikute operatsioonide socoritamiseks
vajalikud vdimsused.

5. Temperatuurivuukide 1dikemasinad

Temperatuurivuuke l0igatakse tsementbetoonist teekat-
tesse kshel viisil:

a) vibronugadega varskesse betooni, enne betooni kivi-
nemise algust:

b) 1l3ikeketaste abil juba kdvenenud betconisse, mis on
saavutanud 20 - 30% projekttugevusest.

Joonisel 75 on esitatud temperatuurivuukide ldikemssin
D-377.

Masina koik mehhanismid paiknevad neljale veorattale tos-
tuval rsamil 2. Masin on iseliikuv, ta voib liikvda roohasvor-
mnidel voi teekattel, milleks tal on aaristega voi aaristeta
rattad. Masina tocorganite hulka kuuluvad vibronuga § poiki-
vuukide 13ikemiseks ning 18ikeketas pikivaukide 18iksmiseks
(viimest kasutatakse ainmlt 7 m laiuse teekatte ehitvamisel).
Peale selle on masinal vuukide taisvelamise seade 5. Joual-
likake on sisepdlemismootor, mis kaiviteb ka elektrigeneraa-
tori 6. Saadavat elektrienergiat vajavad vibronoa vibraato-
rite mootor 9 ja elektrivalgustusseadmed.

Mootorist kantakse joud mehhanismidele Gle kaigukasti &
ning vastavate transmissiocnide keudu.
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Kehest karpravast needitud vibronoa 8 ilemisele osale on
monteeritud elektrimcotor ning vibrastorid 10. Elektrimootor
9 paneb kiilrihmajamiga poorlema aermise vasakpoolse vibrau-
tori. Sealt kandub poorlemine lasgritele 1% toetuvate uhen-
dusvdllide ja muhvide kaudu jarjekorras edssi teistele vibreas-
toritele.

Vibronuga koos vibrastoritega on  kummiamortisaatorite
kaudu riputatud kgsiratastega 13 tellitava kahe vertikaslse
tdstemehhanismi kulge, mille téttu vibreerimine ei kandu ma-
sina raamile ega tdstemehhanismidele. Vibronugas seatakse ris-
ti tee teljega kasiratastega 12 tellitavate korisentsalsete
reguleerimiskruvide abil.

Vuukide 10ikamisel surutakse vibronuga t3stekruvidega
vastu teekatet ning samal ajal lilitatakse vibraatorid eisse
Parast ndutava sugavuse ssavutamist iulitatakse vibrsatorid
valja ning vibronuga tostetakse ules.

Pikivuugi 18ikamiseks lastalkse ldikeketas teekatte pin-~
nale, stuvitatskse vastave tCstekruvi pooramisel betoonisse
ning masina edesiliikumisel 1digatakse pikivuuk.

Vuugi Umbruse zilumiseke ring selleks, et vuuki ldikami--
sel betoori llespressimisega ei rikutaks, on masinal eriline
silumisplaat, wijle pikisisseldikes asub ketta alumine osa
vuugi 18ikamisel. Silumisplaadi tookdrgust reguleeritaikse erk
lise tOsteseadme kasiratta sbil. Tema tagumise oss alla on
kinnitatud ristklllkukojulise pdikldikega nuge, millega, 3i~
lutakse vuugi seinu ning valditskse nende sissevajumist,

Mesina raami 2 tegumices osas asub roobas %, mille pesal
iiigub vuugi taisvelamise seads 5.

Vuugi taievelamisel tuleb roobas 3 sesda paralleelseks
taisvalatava vuugige, mida tehakse kositsi masine Kkiilgedel
asuva kahe horisontaalse kruvi avil.

Vuugi teisvalemise seade kujutadb endast vankrit, millel
ssuvad mastiksipaak, kssissgisti, kitusepask koos pdletiga
ning valsmisseade. ;

Mastiks velatakse vuuki erilise otsskuga toru kaudu.!aé—,
tiksi valjavcolu reguleeritekse otsaku kconilise stdamiku abil,

Masinet teisaldatakse roopal kasitsi,
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Nii nagu teisi roobasvormidel teisaldatavaid masinaid
on ka vuukide 18ikamise masinat v8imalik seada tootlemislaius-
tele 3,5, 5 ja 7 m.

Temperatuurivuukide 18ikemasinal D-377 on kaks edasi— Jja
kaks tagasiliikumise kiirusts 1,41 ja 10,66 m/min. Masina
mass on 6000 kg.

Joonisel 76 on kujutatud kivinenud betooni temperatuuri-

vuukide 13ikemasin. Tooorganiks on kattega 2 ldikeketas 1.Ke-

tas pannakse p53rlema mootori 4 abil kiilrihmajami kaudu. Ke-

tast jabutatakse tgentrifugaalpumba 3 abil kette katte 2 alla
pumbatava vee abil. Ldikeketta tookorgust reguleeritakse juht-
kangi 6 abil. Masin toetub kolmele rattales; teda teisaldatak-
se kasiratta kisitei pogramisega. Vuugi laius on 8-10 mm ning
18ikekiirus 14 - 16 m/h. Masina tootlikkus on vaike ning 18i-
keketaste kulu suur.
Viimasel ajal.
¥ e on konstrueeritud ndt-
_ me kettaga vuukide 15i
P v kemasin, mille toot-
s likkus tOuseb  kuni
; ‘400 - 450 jm vahetu-
ses, sest uhte ja sa-
ma vuuki 1digatakse
mitme Uhes reas asuva
\ 4 kettaga Uheaegselt
i " mitmes kohas. K3ik me-
sina mehhanismid t00-
tavad elektrimootori-

tJoon. 76. Kivinenud betooni tem- te joul, mida toide-
peratuurivuukide loikemasin: 1 - 13i- tekse teisaldatavast
keketas: 2 - ketta kate: 3 - tsentri- —_
fngaalpunp; 4 - elektrimootor: 5 - kg~ e¢lektrijaamast.
siratas; 6 ~ juhtkang. :
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Temperatuurivuukide 1l3ikemasinate perspektiivsed tuubid
on toodud alljargnevas tabelis

00 Tunni- | Mass
Nimetus wp  |se hears | voissas £ootiik] ke
delaius kW }3 VUV
- gl dm
1 3 5 £ > 6
Vygugildikeja | roobasvor-
varskes betoo-|{ midel
nis 345 18...22 40 5000
7,0 18...22 50 6500
Vuugildikaja |nelja ket-
kivinenud be- | tage . 55 §5,..55 €0 2500
toonis
kuue ket~ 4
taga 7,0 66...81 80 3500
6. Kilet tekitavate emulsioonide pr i;gig;gggg;ggg
E 3 i ittt e e e

Et luua verskelt valminud betoonteekatie pealispinnal kii-
ret kuivamist takictav kaitsekile, kasutatakse mitmesugussid
vedelikke, nagu etileenlakki, bituumenemulsioone jt.

Selliste emulsioonide teekattele pritsimiseks on ehitatud
spetsiaalne mesin (joon. 77), gillaé seadmed asuvad roobasvor-
midel liikaval sassiil. 3

Envlsioonl pritsitakse teekattele vankril 3 asuva pihus-—
ti € abil, Vankrit teigsaldatakse mooda kante torurcobast pdi-
ki beboneceritavat teed. &

Emulsioon, mis vOetakse fassiil asuvast emulsiocnipasgict
1, pihuatatakse teekattele kompressoriga 2 vekitatud f—pl
surve all., Pihustivenkri poiki- ja kogu masine pikiliikumise
kooskdlastatuse tdttu pritsitakse emulsioon teekattela Uhe
kaiguga ning taiesti Ghtlsselt 0,4 ~ 0,7 1iitrit ruutmeetrile.
Pihusti tooteb kaitsekesta sees, mis vildid tuule mdju pritsi-
misele.
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Jocn. 77. Kilet tekitavate emulsioonide pritsimismaesin:
1 - emulsioconipsaks 2 - kompregsor; 3 - pihustivanker; 4 -
lubjapiimepuaks 5 ~ 1seliikuv sassii: 6 - pihusti,

Parast emulsiooni pritsiwdst ning kaitsekile tekkimist
varvitakse teepind iile lubjapiimsga paagist 4. Nimetatud
operetsicon socritatakse snalocgiliselt eelmisega, kuid teish-
suguse pihustige, mis kinnitatakse samssese pesasse esimese
pibuati asemele. A

Enulsiooni~ ja lubjapiima paagil on elekirimootori joul
poorievad labed, millega valditakse boljuvate osakeste set-~
timine, Paakidel on kaitseklapid ning hermeetiliselt suleta-
ved filtriga taiteavad.

K3ik masina mehhanismid tontavad elekirimootorite jdul.

Eilet tekitavate emulsioonide pritsimismasinate pera-
pektiivsed tuubid

Haardelsius Mootori volimsus TocEllrkus| Wass
n k¥ 3 n‘_/h kg

157 124..6 150 60C0
7,0 12...16 200 7GOC
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Eelkdige tuleb silmss pidada seda, et roobasvormide alu-
se tegemine (eriti selle tihendamine) ning roobasvormide pai-
galdamine peab toimuma erilise hoolega, kuna teekatte kuju
plaanis ning teekatte pealispinna tasasus sdltuvad taielikult
roobasvormide Oigest paigaldamisest. Rurvetel peab  betooni-
viimistiusmasina juht teraselt nggina tassndus-~ ja tibendus-
prussi tapset reguleerimist, et iileminek kahekaldeliselt
pdikprofiililé lihekaldelisele toimuks sujuvali.

Kurvete laiendus betoneeritakse puitvormides kesitsi ning
tihendatakse pindvibraatori abil, kusjuures laienduse ning
poniteekatte pealispinnad viiakse kokku rihtlati jargi.

Betooni laotamisel tuleb igal jargneval ehitataval tee-
13igul silmas pidada seda, et ta eelnevaga tihedalt ubenduks
ning et ta paksus tOuseks ettenahiud tihendamisest tekkiva
kokkusurumise vdrra ule roobasvormide pealispinna: vastasel
korral voib teekatte Uhenduskohas tekikida nork koht ning vii-
mistlusmasina t00s ette tulla tdsiseld teakistusi.

Kohe psrast too 1dppu tuleb laoti puhestads seinte Xkilige
kleepunud betoonisegust.

Viimistlusmasina tihendus-~ ja tasanduspruss tuleb seada
tapselt teekatte DOikprofiili jargi ning reguleerimispoldia
kdvasti kinni keerata.

¥aginat vdid allalastud tcoprussidega teizaldada ainult
edasikaigul: tagasikaigul t8stetsgn tocprussié ulea, vazsta~
sel korral rikutakse teckatte pealispind.

Biektri juntrete kontrollimisel {mida tuleb ssgedasti te-
ba) lulitstakse generaatori ajam valja.

Betoonilaoti, viimistlusmasina ning vuukide 1dikemssina
veorattaid puhastatakse pidevalt kehelt poclt rattapdidade vas
tu surubud krsapide abil. See sccdustab masinate rahulikku ja
tihtlast liikumist. Seeparast tuleb hoolegs jalgida kraaplde
seisukords ning Cigeaegselt kdrvaldsda seal esineda vGivad rik-
ked. Abitooliged pesvad onne mesin: tGclehakkemist punestama
roobssvoricids pealispinna sinuna kizepunué betconist.
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Vuukide taisvalamise seadme tOotamisel tulet rakendada
vastavaid tuleohutuse abindusid.

Parast too loppu tuleb vuukide taisvalamise seadme paak,
pibustid ja klapid lahustiga (petrooleum, kreosoctdli) puhtaks
pesta.

Peetagu silmss, et tunduvalt mOjutab tootlikkust digeaeg-
pe detocnisegu velmistemine ja kohaletoimetamine. Kalluri-
te £00 tuleb korraldada tapselt grasfiku jargi, kuna betooni-
segu bilinemine betoonilactisse kutsub eslle kogu masinate
kompleksi seisaku,

Mgementbevoonteekatete enitamise masinategs tootamisel
peetagn silwas all jargnevaid ohutustehnika ndudeid.

Hooliteeda selle eest, et masined oleksid korras, nende
jubtimine asjutundlikes kates ning tookoht.hasti organiseeri-
tud.

Korrastamata piduritegs masinal on tGotamine keelatud.

Pimedel &jal on t00temine ilma valgustusets keelatud. Ma-
sina tookohal *uleb ette naha vajalik arv valgustuspunkte.

Ajewid, vollid ja Yeised liikuvad osad, mille laheduses
vaib olla inimesi, ksetskee kaitsekestadega voi -voredega.

Reduktorite ilevaatus, 511 vehetamine, detailide maa-
rimine, reguleerimised js remondid on tootava mcotori puhul
keelabud.

Junt ei tohi lahkXuda tootava masina juurest. Enne masi-
ne kelkulaskmist antakse hoiatussignael.

Iseliikuvs v0i haskemasina seiskamisel tuleb veorattad
v3i roomikud pildurdada.

dubibimicplatrormil on kdrvaliste isikute viivimine keele-
tud.

Mesinatel, millel asuvad kutusepaagid voi kittesustee-
mid, peavad olewa tulekustutajad.

Ehtuszepaagi polemisel el voi tule kustutamiseks kasutada
vett, sest cce voib pohjustads plahvatust. Kasutstakse vaht-
kustutit, liiva vOi pimnast.

Elektriajemi juhtmed olgu pesigutatud metall- vdi kummi-
torvese. Ssilise kaitse puudumine voib pohjustada juhtme iso-
latsiooni rikkeid nisg liihiuhendust, kutsudes esile seisaku
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voi avarii ja tekitades inimestele raskeid vigastusi.

Elektrilulitid, kaitsmed, kontrolli~ ja jubtimisseadmed
tuleb paigutada lukustatavatesse kastidesse. Masina tootami-
sel peavad kastid olema lukus ning voti elektriajami eest vas
tutava isiku kaes.

Elektrimootorid, lulitid ja kdik elektriseadmetega seo-
tud metallosad maandatakse vOi nullistatakse.

Iga masina juurde tuleb nshtavale kohale ules ripubtads
mesina eksplusteerimise, maarimise ja ohutustehnika eeskirjad.

Roiks asjaosaligi tuledb instrueeridas vastavatest chutus-
tehnika eeskirjadest.

127



I.

Kasutatud kirjandust

AGpocumMoB K.®., Bpomtepr A.A., Karaes ¢.ll.
Mamuu#d AN CTpOMTENERCTBA Zopor. Mamrus, MockBa 1962 r.

3auenn A.H., 3easmanoBny M.C., JykesHoB H.K. KommiexT-
Has MeXavusauusa CTPCUTENBCTBA LESMEHTOOBTOHHHX MOKDHTHIA.
Jopusnar, MocxBa 1953 r,

llapauyx B.A., i0BenbcoH H.,A. CTpOMTENBHHE U AOPOXHHE
MaunEs. Mamraa, iocksa 1959 r.

[uxoscxuft fl.M., Homocun-HuxaTue C.M. M 7Zp. JOpOoxHHEe Ma~
UAHY U oGopyzoBaEMe. Mawrwus, MockBa 1960 r.

Anengos [Isil. JIOpOXHO~CTPOMTEIHHKE MAUKHH .
Ilpodrexusgar, Mocxsa 1960 r.

Tponuruit X.J. CTPOUTENBHHE MAUMHH.
ToccTpo#inszar, kocksa 1958 r.

@uaanes A.C., YyOyx L.¢. CTpOUTENBHHE MALMHH.
T'occTpoituazar, Kues I959 r.

Uaruaos H.7l. CTpoUTEeNbHHE MAWMEH.
T'occrpoiiuazgar, ilockBa 1956 r,

128




I.

Sisukord

TSEMENTBETOONISEGU VALMISTAMISE MASINAD . « . . .

1.

2.

3.

B COONTAPRIRBIREL: . s 3 o ' 5 o/-W' a8 & a8 ok

Psukliline vabasegamisega segisti. . . . « .
Pirnikujulise kummutatava trumliga segisti
Silindrikujulise horisontaalse trumliga segisti
Kaksikkoonuseline kallutatava trumliga segisti
Tsukliline sundsegamisega segisti. . . « . o -
Pideva toimega vabasegamisega segisti. . . . .
Valismaal kasutatav pideve toimega sundsegisti
TP I N S Y SO SRR e R g g e
ANLOBBEIBEE, o o o be e eiei 4w Tiep e wiieaiveii e
Teedeehituse segistid. « ¢ « o ¢« « ¢ & & & <.
Beginbibe boobdlikkns & iy fe NS BEAPTE TN
Perspektiivsefie segistite pbdhilised parameef-

o T AR e e R R N SR S IR PR T JOC T R e

Poorleva trumliga segisti mootori vdimsuse ar—
L R e R 2 S S o e e

BOBROEOWED: o7y S R e R e i e e ol N S

Mahuline veedosaator . « « o« « « « o ¢ o o ¢ &
Mahuline taitematerjalide dossator . . « « o
Kaslulised dosaatorids & v o o @ 0 e o
Keaalulised automastdosaatorid. » « « « « o« « &

Fotoelektrilise juhtimissisteemiga automaat-
MOBARRERIAL o Vs e i W e e e e

Pideva toimega kaaluline automaatdosaator
Tensomeetriliste kaaludega automaatdossatorid

Tsementbetoonitehased. . « « « ¢« + & o & « o &«

Sektsioonidest kocsnev betoonitehss. . . . . .
Pideve t0oga betoonitehas. « « o « o« « « . . .

Teisaldatav pideva sundsegamisega betooni val-
mistamise seade. . . o o o o Ve o e 0 0 v .

Betoonitehase projekteerimisest. . . . . . . .

129

1k.

P Y
VW O NN 0 & &

-

16
16
18
20
21

22



Betooritehase automatiseerimisest. . . . « . . «
II. TSEMENDI JA BETOONI TRANSPORDIVAHENDID., « o « o

1.

2.

Tsemendi transpordivahendid . « « ¢ o« ¢« « o »

Tsemendiveo tsisternauto « « « ¢« ¢ ¢« ¢ ¢ ¢ o »
Tgemendiveo pooljarelvenker tsisternauto . . .
Kahe paagiga tsemendiauto. « « o« o« ¢ o « « o« &
Tgemendi preumctranspordivshendid. . . + « « &
T 7ol o o) 1 P I AP SR RIS S Ul i R ¢

Betoonisegu transpordivahendid . « « « « « « ¢

Betooniptmbads o 'fa i b el reilel e by e e te e

Betoonitorustiku pikkuse Jja betoonipumba toot-
JIREURE ATVALAMING o o 0.6 5 6 ke 8 e 0 Nal el nniie

Pneumo--betoonipump « o« o s o o o ¢ o ¢ o o v

IIY., TSEMENTEETCONISEGU TIHENDAMISE SEADMED . . + « &
1. Vibromebhanismide « ¢+ ¢« o ¢ s ¢ ¢ ¢ o o & o @

~

2o

Vibromebhanismide liigitud. « « ¢« ¢« s = ¢ ¢ o
Ekstsentrilieed tsentrifugaalvibraatorid. . .
Flanetaarsed vibraatoride « + « « « + o o « &
Elektromagnetiline vibreator. « « « « « « +» o«
SruGhy. EBIDVIBCaREOr « o e e e etie e et
1OORVIDrONBhBAnIBN, o o' o s Al s e w e
PInavibraborid i s « o o etiecelie el iegeiie
Pind~ js sisevibrastorite tootlikkus. . . . .
Pergpektiiveed vibrastoride « ¢ o o o s o ¢ o

Vaskuumseadmed . . . « . . ¢ o .

IV, TSEMENTBETOONTEEKATETE EHITAMISE MASINAD. . . . .

T

Roobasgvormid je nende paigaldid, . « « o o « »

. Prefilesriniamasinad R e S S R

Tsenenttebtconisegu laotid,

e ie e SEele e e i

Tsemerntbetiocnteekatete viimistlusmasiosd . . .

Viltatlusmanin DB R ¢ 5 o a6 b e 4l u e

130

A2¥NVILE BB &

67-68
69
20
20

72
5

28333

83
85

83
89

93

106

108



Viimistlusmasin D=-376

Pika baasiga viimistlusmasin

Roomikviimistlusmasin .

Pdhilised suunad viimistlusmasinate konst-

ruktsioonide arendamisel.

Viimistlusmasinate tootlikkuse ja mootori
vdimsuse arvutamine . . ~ ot

Temperatuurivuukide ldikemasinad

Kilet tekitavate emulsioonide pritsimisma-

8inad . . ¢ . .

Tsementbetoonteekatete ehitamise masinate

ekspluateerimine

.

e o

-

.

.

.

.

.

.

.

.

110
13
114

117

118
19

123









Hind 28 kop. -

- V TU RAAMATUKOGU : 4
1 0300 00410765 4



	Unknown
	Picture section
	Untitled
	Untitled

	Statement section
	Untitled

	Chapter
	TSEMENTBETOUNISEGU VALMISTAMISE MASINAD
	Untitled
	Untitled W täitmine segamine tühjendamine c
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Tabel 1
	Untitled
	2. Dosaatorid
	Untitled
	Trumlisse
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled

	3. Tsementbetoonitehased
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Joon. 28. Pideva tööga automatiseeritud betoonitehas: a – segamisosakond; b – doseerimisosakond: 1 – valjastamisgunker; 2 – pööratav lehter: 3 * pideva tooga betoonisegisti; 4 – alumine linttransportoor; 5 – filterj:.6- tsüklon; 7 – ülemine linttransportöör; 8 – laadimisvanker; 9 – punkrid; 10 – toitja.
	Untitled
	Untitled


	11. TSEMENDI JA BETOONI TRANSPORDIVAHENDID
	Untitled
	Joon. 31. Tsemendiveo pooljärelvanker-tsist+rnauto.
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Viimasel ajal kasutatakse ka tsemendi pneumotranspordi- vahendit.
	Untitled
	KA jf

	111. TSEMENTBETOONISEGU TIHENDAMISE SEADMED
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	2. Vaakuumseadmed
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Joon. 67. Labalaoti tööskeem: a – vaade tee suunast tööorganile; b – tööorgani asend plaanis: I – liikumisel vasakule, II – liikumisel paremale; 1 – laba; 2 – laba asendi kõrguse reguleerimise mehhanism; 3 * laba teisaldusvanker: 4 – roobas: 5 – ääretoed laba pööramiseks 9QO võrra ning tagasikäigu sisselülimiseks.
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	katsetused täiuslikumate betoonivilmistlusmasinate konstruee-
	f\i r*
	Untitled


	List
	Picture section
	Untitled
	Untitled
	Untitled


	Illustrations
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled W täitmine segamine tühjendamine c
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Trumlisse
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Joon. 28. Pideva tööga automatiseeritud betoonitehas: a – segamisosakond; b – doseerimisosakond: 1 – valjastamisgunker; 2 – pööratav lehter: 3 * pideva tooga betoonisegisti; 4 – alumine linttransportoor; 5 – filterj:.6- tsüklon; 7 – ülemine linttransportöör; 8 – laadimisvanker; 9 – punkrid; 10 – toitja.
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Joon. 31. Tsemendiveo pooljärelvanker-tsist+rnauto.
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Joon. 67. Labalaoti tööskeem: a – vaade tee suunast tööorganile; b – tööorgani asend plaanis: I – liikumisel vasakule, II – liikumisel paremale; 1 – laba; 2 – laba asendi kõrguse reguleerimise mehhanism; 3 * laba teisaldusvanker: 4 – roobas: 5 – ääretoed laba pööramiseks 9QO võrra ning tagasikäigu sisselülimiseks.
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled

	Tables
	Tabel 1
	Untitled
	Untitled
	Viimasel ajal kasutatakse ka tsemendi pneumotranspordi- vahendit.
	Untitled
	KA jf
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	Untitled
	katsetused täiuslikumate betoonivilmistlusmasinate konstruee-
	f\i r*
	Untitled


