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Анотація. Створення нових транспортуючих машин постійно ставить завдання пов’язані з оптим�
ізацією і вдосконаленням методів їх розрахунку. Однією з таких машин є стрічковий конвейєр, що
працює при змінній довжині. Під час подовження такого конвейєра виникає непередбачуваний розво�
рот обвідного барабана, який переміщається, що приводить до сходу стрічки з середньої його частини.
У зв’язку з цим виникає необхідність в створенні коректувальних пристроїв для центрування стрічки
на барабані, що переміщається. Умови роботи стрічкового конвейєра далекі від ідеальних, тому найбільш
надійною системою автоматичного центрування стрічки в даних умовах може бути гідравлічний пуль�
суючий пристрій контролююче положення стрічки на барабані під час подовження працюючого кон�
вейєра. Розглянута система автоматичного управління гідравлічного сервоприводу, що працює в пуль�
суючому режимі. Коректувальний пристрій у вигляді пульсатора системи автоматичного управління
виконує функцію негативного зворотного псевдозв’язку. Пульсаційний режим, що має місце при ро�
боті пристрою, називають ковзаючою, необхідною умовою виникнення якого є велика швидкість наро�
стання сигналу зворотного псевдозв’язку в порівнянні з швидкістю зміни вихідної величини. Приве�
дена структурна і параметрична інденсифікация.

Ключові слова: система автоматичного управління, пульсуючий режим, гідравлічний сервопривід,
стрічковий конвеєр.
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Аннотация. Создание новых транспортирующих машин постоянно ставит задачи, связанные с опти�
мизацией и совершенствованием методов их расчета. Одной из таких машин является ленточный кон�
вейер, работающий при изменяющейся длине. Во время удлинения такого конвейера возникает не�
предсказуемый разворот обводного барабана, который перемещается, что приводит к сходу ленты со
средней его части. В связи с этим возникает необходимость в создании корректирующих устройств
для центрирования ленты на перемещающемся барабане. Условия работы ленточного конвейера дале�
ки от идеальных, поэтому наиболее надежной системой автоматического центрирования ленты в дан�
ных условиях может являться гидравлическое пульсирующее устройство контролирующее положе�
ние ленты на барабане во время удлинения работающего конвейера. Рассмотрена система автомати�
ческого управления гидравлического сервопривода, работающего в пульсирующем режиме. Корректи�
рующее устройство в виде пульсатора системы автоматического управления выполняет функцию от�
рицательной обратной псевдосвязи. Пульсационный режим, имеющий место при работе устройства,
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называют скользящим, необходимым условием возникновения которого является большая скорость
нарастания сигнала обратной псевдосвязи по сравнению со скоростью изменения выходной величи�
ны. Приведена структурная и параметрическая инденсификация.

Ключевые слова: система автоматического управления, пульсирующий режим, гидравлический
сервопривод, ленточный конвейер, работающий при изменяющейся длине.
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Abstract. The new conveying devices invention requires constantly optimization and perfection of their
calculation methods. One of them is the belt conveyer of changeable length. In the process of conveyer elongation
the unpredictable pulley turning of encircling reel which occurs. Which is transposing and this is the reason of
belt leaving in the middle part. In this connection it is necessary to invent corrective devices for the belt
alignment on the transposing reel. The belt conveyer operating conditions are far from being normal, that’s
why the hydraulic pulsating device for belt position control on the reel in the process of conveyer elongation is
considered to be the most reliable automatic belt. There has been examined the automatic hydraulic pulsating
servo band control system. The pulser of automatic control system performs the function of negative pseudo
connection. Pulsating regime taking place is called zero� while operating overshoot response, the high speed
signal of pseudo connection increases on the comparison mentioned conditions. There has been given the
structural and parametric intensification.

Key words: automatic control system, pulsating mode, hydraulic servo band belt conveyer, operating with
changeable length.

Актуальность работы

Для проведения горных выработок в горной
промышленности применяют ленточные кон�
вейера, работающие при изменяющейся дли�
не [1]. Перемещение концевой станции тако�
го ленточного конвейера приводит к постоян�
ному и непредсказуемому сходу ленты на кон�
цевом барабане. Похожая ситуация возника�
ет при работе забойного ленточного конвейе�
ра роторного экскаватора поперечного копа�
ния с телескопической стрелой [1,2].

Наиболее распространенным методом цен�
трирования ленты на барабане является регу�
лировка положения его оси в горизонтальной
плоскости, регламентируемая ГОСТ 28628�90
[3]. Однако существующий метод в данной
ситуации не приемлем, так как не предусмат�
ривает регулирование положения ленты на
барабане при постоянном перемещении кон�
цевой станции работающего конвейера.

Автором была предложена конструкция
концевой станции со стабилизационной, пуль�
сирующей системой автоматического управ�
ления сервопривода, обеспечивающей цент�
рирование ленты на барабане [1]. Система ав�
томатического управления сервоприводом
представлена на (рис.1).

Цель работы

Развитие научных основ пульсирующих сис�
тем управления сервопривода, используемых
в центрирующих устройствах положения лен�
ты на барабане конвейера, работающего при
изменяющейся длине.

Задачи

Рассмотреть принцип работы пульсирующей
системы управления сервоприводом, составить
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Рис. 1. Принципиальная схема системы автоматического управления гидравлического сервопривода.

передаточную функцию корректирующего ус�
тройства, сделать выводы, касающиеся струк�
турной и параметрической инденсификации.

Основное содержание и результаты работы

Принцип работы такой системы управления
состоит в следующем.

При отсутствии сигнала ( )0z =  на входе
чувствительного элемента 1, в качестве кото�
рого используют трехпозиционный золотни�
ковый распределитель, система находится в
равновесном состоянии. Масло через сливную
магистраль и элемент 1 поступает в маслобак.
Двухпозиционный золотниковый распредели�
тель 2 находится в исходном состоянии, про�
пуская через себя масло к элементу 1.

В результате нарушения равновесного со�

стояния ( )0zΔ ≠  в системе автоматического
управления на вход элемента 1 поступает сиг�
нал, в результате чего его шток перемещается
на величину zΔ . При этом магистраль подво�
да через элемент 1 и гидрозамок 8 соединяется
с сервоприводом 7. Давление в гидросистеме
возрастает до значения PΙΙ , в результате чего,
вместе с движением поршня сервомотора 7 пе�
ремещается преодолевая усилие пружины, пор�
шень гидроцилиндра 5. Площадь проходного
сечения регулируемого дросселя 9 обуславли�
вает время рабочего хода поршня гидроцилин�
дра, связанного с величиной хода и скоростью
перемещения поршня сервопривода.

Переместившись на величину рабочего
хода yΔ шток гидроцилиндра с фигурной
планкой 6 переключает золотник 2, отключая
сервопривод 7 и предотвращая тем самым раз�
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Рис. 2. Функционально�структурная схема системы автоматического управления гидравлического сервопривода.

витие возможных автоколебаний в системе.
После того как давление масла в напорной

магистрали снижается до давления СP  откры�
вается обратный клапан 3 и поршень гидроци�
линдра под действием пружины начинает вы�
теснять масло из поршневой полости до момен�
та включения в исходное состояние золотника
4 и золотника 2. Если при этом в система авто�
матического управления не устанавливается
равновесное состояние, то цикл повторяется.

Составим дифференциальное уравнение
перемещения поршня гидроцилиндра и опре�
делим передаточную функцию корректирую�
щего устройства, состоящего из гидроцилин�
дра 5, дросселя 9 и золотниковых распредели�
телей 2, 4 (рис.2.). Массу, ускорение поршней
сервопривода 7 и гидроцилиндра 5 можно при
рассмотрении не учитывать [4].

Без существенных погрешностей можно
также считать, что при движении поршня сер�
вопривода выполняется условие неразрывно�
сти потока рабочего тела, которое устанавли�
вает связь между секундным расходом, иду�
щим на заполнение объема освобождающего
при движении поршня и расходом через про�
ходное сечение с помощью золотника 1.

При перемещении поршней сервопривода
и гидроцилиндра в системе возникает поток

масла от маслонасоса с расходом

H З ДQ Q Q= +  (1)

где: ЗQ � расход потока масла через золот�
никовый распределитель 1 к сервоприводу 7,

ДQ � расход потока масла через регулируемый
дроссель 9 к гидроцилиндру 5.

За время dt изменение расхода масла у гид�
роцилиндра 5 составит

Д H З
d VQ Q Q

dt
Δ

Δ = = Δ − Δ  (2)

где: VΔ  � приращение объема масла в гидро�
цилиндре, HQΔ � приращение расхода масла в на�
порной магистрали от насоса, ЗQΔ � приращение
расхода масла в магистрали силового цилиндра.

Изменение объема гидроцилиндра, связан�
ного с перемещением его поршня уΔ , потому

d V f d yΔ = ⋅ Δ  (3)

где: f� площадь поршня гидроцилиндра.
Расход масла через золотниковый распре�

делитель является функцией двух аргументов
( ),З ЗQ Q P z= . Расход масла в напорной ма�

гистрали (общий) есть функция одного аргу�
мента ( )H HQ Q P= .

Определим частные производные HQ  и
 ЗQ  и, подставив уравнение (3) в уравнение
(2), получим:
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Рис. 3. График изменения выходной величины системы автоматического управления гидравлического сер�
вопривода во времени.

 
 

З З ЗдQ дQ дQd yf Р z
dt дР дР дz
Δ ⎛ ⎞= − Δ − Δ⎜ ⎟

⎝ ⎠
(4)

откуда:

 d yT k P z
dt
Δ

+ ⋅ Δ = Δ (5)

Уравнение статического равновесия ци�
линдра имеет вид

 0ГP f c y⋅ − ⋅ =  (6),

где:  ГP � давление в полости гидроцилинд�
ра, с – жесткость пружины.

В соответствии с уравнением (6) можно
записать

 y cP
f

Δ ⋅
Δ = (7)

Приведем уравнение (5) к одной выходной
величине и получим

 
 d y k cT y z

dt f
Δ ⋅

+ Δ = Δ (8)

Перемещение золотника согласно рекомен�
дациям [4]

 
C

d xz T
dt
Δ

Δ = (9),

где:  CT  � постоянная времени сервопривода.
Для случая выдвижения штока поршня сер�

вопривода

 ( )
( )

3 3

2 22C
H C З

F F
T

g F P F P N a
γ

μ
Ι ΙΙ

Ι ΙΙ

+
=

− − (10),

где: μ
3 

� коэффициент истечения через зо�
лотниковый распределитель 1, g � ускорение
свободного падения, γ � удельный вес рабоче�
го тела, F

I 
� площадь поршня, F

II 
� площадь пор�

шня без учета площади штока,  N � сила сопро�
тивления, P

H
 � рабочее давление маслонасоса,

P
C 

� давление масла в линии слива.
После преобразований уравнение (8) при�

мет вид

 
1 2

d y d xk k y
dt dt
Δ Δ

= + Δ = (11)

 
1

З
C

fk
дQT
дz

=
⎛ ⎞−⎜ ⎟
⎝ ⎠

 (12)

 

2

З H

ЗC

дQ дQ
c дР дРk

дQf T
дz

⎛ ⎞−⎜ ⎟
⎝ ⎠=

⋅ ⎛ ⎞−⎜ ⎟
⎝ ⎠

(13)

Передаточная функция корректирующего
устройства имеет вид

 ( ) 1

2 1
T PW P

T P
=

+ (14)
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1

2

1T
k

= (15)

 
 1

2
2

kT
k

= (16)

Определим постоянные времени T1 и T2.
При движении поршня сервопривода рас�

ход масла через золотниковый распределитель
в случае выдвижения штока поршня опреде�
лится

 
( )2

З З H
gQ z a P Pμ

γ Ι= ⋅ ⋅ − (17),

где: P1, P2 � давление соответственно в пор�
шневой и штоковой полостях сервопривода.

Из условия неразрывности потока в порш�
невой и штоковой полостях сервопривода
можно записать

 
 

( )2
З З C

gQ z a P Pμ
γ ΙΙ= ⋅ ⋅ − (18)

Конструктивно площадь проходного сече�
ния золотникового распределителя 1 в линии
подвода равна площади проходного сечения
отвода масла.

Из уравнения (17) и (18) следует соответ�
ственно:

 2

2 2 22
З

H
З

QP P
g z a

γ
μΙ

⋅
= − +

⋅ ⋅ ⋅ (19)

 2

2 2 22
З

С
З

QP P
g z a

γ
μΙΙ

⋅
= +

⋅ ⋅ ⋅ (20)

Движению поршня сервопривода при выдви�
жении штока поршня соответствует уравнение

 0F P F P NΙ Ι ΙΙ ΙΙ− − = (21)

После подстановки (20) и (19) в (21) имеем

 2 H C
З З

F P F P NgQ z a
F F

μ
μ

Ι ΙΙ

Ι ΙΙ

− −
= ⋅ ⋅

+ (22)

 2З H C
З

дQ F P F P Nga
дz F F

μ
μ

Ι ΙΙ

Ι ΙΙ

− −
= ⋅

+ (23)

 

( )2
З З

H

дQ z a
дР

P P
g

μ
γ

Ι

⋅ ⋅
= −

− (24)

Определим расход масла через регулируе�
мый дроссель (пружина гидроцилиндра рабо�
тает на сжатие)

 
 

( )2
Д Д H Г

gQ P Pχ μ
γ

= ⋅ − (25)

где: χ � площадь проходного сечения регу�

лируемого дросселя,  Дμ � коэффициент расхо�

да дросселя.
Из уравнения (6) следует

 ПР
Г

Ес уР
f f
⋅

= = (26),

где:   ПРЕ � сила сжатия пружины

 

( ) ( )2 2
ДЗН

H H Г

z aдQ
дР

P P P P
g g

χ μμ
γ γ

Ι

⎛ ⎞
⎜ ⎟⋅⋅ ⋅⎜ ⎟= − +
⎜ ⎟

− −⎜ ⎟
⎝ ⎠

(27)

 

( )2
ДЗ Н

H Г

дQ дQ
дР дР

P P
g

χ μ
γ

⋅⎛ ⎞− = −⎜ ⎟
⎝ ⎠ − (28)

Подставив уравнение (10), (23), (26), (28)
в уравнение (15) и уравнение (15) в уравне�
ние (28), (26) в уравнение (16) получим

 

 
( )3 3

1
2

ПР
H

Д

EP F F
ffT

c f g F F
γ

μ

Ι ΙΙ

Ι ΙΙ

⎛ ⎞
− +⎜ ⎟

⎝ ⎠= −
⋅ ⋅ +

(29)

 2

2
2 ПР

H
Д

EfT P
c g f

γ
χ μ

⎛ ⎞
= −⎜ ⎟⋅ ⋅ ⎝ ⎠

(30)

Структурная инденсификация передаточ�
ной функции корректирующего устройства
позволяет сделать вывод, что корректирующее
устройство в виде пульсатора выполняет фун�
кцию отрицательной обратной псевдосвязи
(на рис.2 эта обратная связь показана пункти�
ром), обеспечивающая системе пульсирую�
щий режим (рис.3). Суть последнего состоит в
следующем. Выходная величина сервопривода
будет изменяться до момента времени t1. После
того как поршень переместится, переставив тем
самым золотники 4 и 2 в новое положение, по�
дача масла к сервоприводу прекратится и, он бу�
дет находится в состоянии покоя до момента вре�
мени t2. За отрезок времени (t2�t1) гидроцилиндр
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займет исходное положение и, если  выходная
величина сервопривода опять начнет изменять�
ся (до момента t3), то процесс будет повторяться.

Такой пульсирующий режим называется
скользящим, необходимым условием возник�
новения которого является большая скорость
нарастания сигнала обратной псевдосвязи по
сравнению со скоростью изменения выходной
величины.

Структурная и параметрическая инденси�
фикация корректирующего устройства позво�
ляет существенно облегчить процесс синтеза
стабилизирующего устройства положения
ленты на концевом барабане при проектиро�
вании и создании системы автоматического
управления с гидравлическим сервоприводом.

Литература

1. А.В. Гаврюков. Теория и практика использования
ленточных конвейеров, работающих при изменя�
ющейся длине. – Макеевка: ДонНАСА, 2007. –
119 с

2. А.В. Гаврюков. Роторный экскаватор поперечно�
го копания с телескопической стрелой. Прогрес�
сивные технологии и системы машиностроения:
Международный сборник научных трудов. –
Донецк: ДонНТУ, 2006. Вып.32. С. 69�74.

3. ГОСТ 28628 � 90 . Конвейеры шахтные ленточ�
ные. Общие технические условия ; Введ. 1.01.91.
�М.: Изд�во стандартов, 1990 . � 16 с.

4. В.И.Крутов, И.П.Спорыш, В.Д.Юношев. Основы
теории автоматического регулирования. М.: 1969г.

5. В.Ю.Каганов, Г.М.Глинков, М.Д.Климовитский,
А.К.Климушкин. Основы теории и элементы си�
стем автоматического регулирования. М.: 1968г.

Гаврюков Олександр Володимирович к.т.н., працює доцентом кафедри «Підйомно�транспортних, будівель�
них, дорожніх, меліоративних машин і обладнання» Донбаської національної академії будівництва і архітекту�
ри. Наукові інтереси: основи теорії стрічкових конвеєрів з параметрами довжини і поперечного перетину
стрічки, що змінюються, машини для земляних робіт, системи автоматичного проектування машин і механізмів.

Гаврюков Александр Владимирович к.т.н., работает доцентом кафедры «Подъемно�транспортных, строитель�
ных, дорожных, мелиоративных машин и оборудования» Донбасской национальной академии строительства
и архитектуры. Научные интересы: основы теории ленточных конвейеров с изменяющимися параметрами
длины и поперечного сечения ленты, машины для земляных работ, системы автоматического проектирования
машин и механизмов.

Gavryukov Alexander Vladimirovich candidate of technical sciences, the assistant professor of the chair of «the Lifting�
transport, Building, Road, Meliorative Machines and Equipment» of the Donbass National Academy of Civil Engineering
and Architecture. Scientific interests: the theory bases of band conveyers with the changing length parameters and trans�
versal section of the band, machines for earthworks, system of the automatic design of machines and mechanisms.



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.3
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts false
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (None)
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


