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1. Technicke principy

2.Hlavni pohonny systém



Pohonny system OS

N

= |Hlavni pohonny = VedlejSi pohonny
system system
= ZabezpecCuje hlavni = Zabezpecuje vedlejsi
fezny pohyb fezny pohyb
» RotaCni » Rotacni
o Primocary memmp ° Piimocary




Pohonny systém stroje

= Rotacni pohyb PrimocCary pohyb
- Parametry:
> >
e, M v, F
o celkovy prevodovy pomér
o celkova t€innost

° Z1votnost



Pohonny systém stroje

" Technicky princip PS
= A. Hnaci Clen - transformace energie

* B. Pohonny mechanismus -

o B1. Mechanismus prevodovy - méni rozsah
vystupnich parametru

o B2. Mechanismus pro zménu druhu pohybu-
méni pohyb rotacni v linearni



A. Hnaci Cleny PS




A. Elektromotory

Electronic
motors

A C. motors D. C. motors

Induction Brushed Brushless
motors motor motor

synchronous
motors




A. Elektromotory

= Stejnosmérny motor :

Budici vinuti je na napajeno
ze stejnosmern¢ho zdroje

Rotor se pohybuje
v magnetickem poli, v jeho
vodi¢ich indukuje napéti a
vznika proud.

TocCivy moment je tmérny
velikosti 1.




A. Elektromotory

= Stejnosmérny motor :

Brush Spring Erush Wire

Condensor Field Magnets

Owuter Case

Ball or Plain
Eearing

Commutator

PHliE Magnet Holder

End-Bell Armature



A. Elektromotory

= Asynchronni stridavy

motor :
Stator
Vinuti na statoru je napajeno Magneti
s (v, Field e
tiifazovym proudem a vytvari 5. j o o
toCive elektromagneticke pole = t/t»" é‘ 2
r W . =/ ™\ =
s otackami TEPN =
=

n=60f/p | *:f? // YK/
V rotoru se indukuje napéti, proud \\ H“ J p

protékajici kotvou zpusobye
to¢ivy moment.(to¢iveé elm.pole se
snazi rotor unaset s sebou)

Skluz otacek



A. Elektromotory

= Asynchronni stridavy
motor :

. Terminal box

— Cooling fan
Drive shaft

D-end N-end

Stator windings
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A. Elektromotory

= Synchronni stridavy

motor :

Rotor nese permanentni magnet
s poly, které jsou stiidave
severni a jizni.

f
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Zmeénami sméru magnetického
toku ve statoru se rotor

. s

pohybuje
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A. Elektromotory

= Synchronni stridavy
motor : A

(t
STATOR i
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A. Elektromotory

* Krokovy motor:

synchronni motor s buzenim permanentnimi
magnety se znacnym poctem polu.

Ovladaci proudove 1mpulsy se piivadi
postupn¢ na jednotlive faze, rotor se otaci
pretrzite, tak , jak je postupné pritahovan na
jednotlive poly.

Vhodne¢ pro polohovani.
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A. Elektromotory

B K val-axywxs mntnwe
+Wo

4-Phase Stator

Coil A
Coil B
Coil C

I , .I
Coil D

g

Electrical @
Control
Multi- Toothed ontro A R
Magnetic Rotor
Ov

g
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A. Elektromotory

* Krokovy motor:

Aluminum rear
mowmting plate

Wound-stepper
stafor ossembly

Lead Wires

Assam
suemll[l-li

Stepper rafor with
* ball bearings

Ball-bearing

\ prelond spring
. Aluminum front-

mounting plate
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A. Elektromotory

= Linearni motor :

Be&Zry motor . ..
Y Linearni motor

Je mnohapolovy elektricky
stroj, jehoz vzduchova
mezera je rozvinuta do ... e
roviny.

Miize byt synchronni 1
asynchronni.

Ptimy pohon posuvd.

Civla

Rotor
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A. Elektromotory

= Linearni motor :

Basiclinear
actuator

Drive force

Forcer
magnetic
drive coils

Drive coils

encapsulated in
&r

Thrust rad

Permanent
magnets sealed

in thrust rod Sinuscidal three-phase coil

excitation creates traveling current
vector

1/



A. Hydromotory

Open-loop hydraulic circuit
wractional-

walve e

. éerpadlo Pump 1 Maotor
= Rozdé&lovad proudu ) }”‘gﬁ

Drain !

m
il

* Hydromotor 1

Closed-loop hydraulic circuit

Pump Motor
= U OS se uzivaji méné Charger i | | ‘Charse
I ?'Diltanl-r.
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A. Hydromotory
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A .Volba hnaciho Clenu

Pozadované vlastnosti

Drehmoment &

= funkcCni

" provozni

OdliSné pozadavky pro : :
. Hlavni PS i
. Vedlejsi PS |

|

|

|

I Synchron —
| otor

|

|

1000 ny, 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 n MN

Ekonomické zhodnocenti
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B1.Pfevodove mechanismy ke
zmene otacek
= prevodoveé mechanismy slouzi k rozsifeni

rozsahu vystupnich otacek a momenti
hnaciho Clenu

" 1.Stupnova zména otacek

= |2.Plynulda zména otacek

= Pozadavek optimalni fezné rychlosti
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B1.Pfevodove mechanismy ke
zmengé otacek

Stupnova zména

= Prepinani poctu polu
sttidaveho
elektromotoru

= (az troje vystupni
otacky)
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B1.Pfevodove mechanismy ke
zmengé otacek

Stupnova zména
= |Ozubena kola .

" [Remeny ( zména
prumeéru femenic)




B1.Prevodove mechanismy ke
stupnove zmene otacek

= Ozubena kola

Zakladni pojmy :
Jednoduchy prevod :

1=nl/n2 =owl/m®2
=d2/d1 = M2/M1 = z2/z1

Ptevod do pomala — reduktor , i>1
Ptrevod do rychla — multiplikator

24



B1. Prevodove mechanismy ke
stupnove zmene otacek

= Slozeny prevod
Prevodovy pom¢ér jednotlivych prevodu :
i12: nl/nz, i34 — nz/n3,....

Prevodovy pomer 1 ;= 1. 134 ....

o 1[“’

i |
J

— 1 l —




B1. Prevodove mechanismy ke
stupnove zmene otacek

= Vyménna kola

a
B |
Pro zménu celého 1 % ]

J N 14 \
otackového rozsahu 7N
ZiNg
NN
d N=

i
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B1. Prevodove mechanismy ke
stupnove zmene otacek

= Presuvna kola TR

Presuv kol do zabéru s
pevnymi protikoly

Drazkoveé hridele =

ha

Ohbvr. 1G.11. Presuvné trojkoli
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B1. Prevodove mechanismy ke
stupnove zmene otacek

= Kola se spojkami . .
"
. v 7 . i
kola na jednom hridel1
jsou voln€ ulozena
s hiidelem se spoji NELES
spojkou —
yA | 8Bz
Fp e bt

by, 1015, I]vlnl.ﬁilli_lfun'}'
!'u-'l”l,':u.i et :wllll_i[-:,zl.r”i_
na hnacim hiceh



B1.Pfrevodove mechanismy ke

stupnove zmene otacek

Ploché
Klinové

Ozubené

Textilni
Kozene

Pryzové

Remenové prevody

Minimalni primér
femenice D1, D2=1.D1

"W hell e

]
T

T

i J_.-f":|:::r:lll.'
i i i

Step cane
~ pulley

e Flal heli

Slep cone

el S R R B

i
=TT

Step cone pulley drive
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B1. Prevodove mechanismy k
plynul¢ zmén¢€ otaCek

=| Variator

= Remeny

= Lamelove retézy




2. Hlavni pohonny system

= Rotacni :

Pozadavky :

zajistit moznost nastaveni feznych rychlosti v dostate¢ném rozsahu a
s potfebnou presnosti

zabezpecCit pro fezny pohyb potiebny vykon

umoznit rychlou reverzi fezne¢ho pohybu

u strojii s vysokou automatizaci zabezpecit presné polohovani
vystupniho Clenu ( vietene)

spolehlivost, Zivotnost, dynamika, tuhost, teplotni stalost,hlu¢nost,..
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2. Hlavni pohonny system

= Parametry HPS

Vykon AZ 100 kW

Otacky Az 80 000/min

Moment Az 1000 Nm




2. Hlavni pohonny system

= Znacny rozvoj motoru s vysokou regulaci

* = vede ke zjednoduSeni, nebo uplnému
odstranéni  naslednych  prevodovych
mechanismu :

= pfime pohony
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2. Hlavni pohonny system

= asynchronni motor s mnohastupnovou
prevodovkou — starsi a levn¢ stroje

" regulacni motor( asynchronni s
frekven¢nim ménicem) s dvou az
tristupnovou prevodovkou

= primy pohon ( elektrovreteno)
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2 .Navrh hlavniho pohonn¢ho
systemu

Parametry motoru :

- Vykon, moment - otacky
motoru

e vykon motoru P
e jmenovité otaCky motoru n,
e maximalni otacky motoru n,,

|
dalsi parametry jsou odvozengé : / II
|
|

e rozsah regulace r, pii
konstantnim vykonu }

r, =ny/n, e . i
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2 .Navrh hlavniho pohonn¢ho
systemu

PoZadavky na vystupni ¢len :

P na vfeteni,

n.., vietene

n ., vietene

nejvetsi dovoleny moment M; - omezny,

omezn¢ otacky — spoctou se z P a M; @, =

*
e 30 * w,

T
= pripustny pokles vykonu mezi stupni nebo piekryti
(a=P/Pmin = 1,26 je ur¢eno normou.)

= 7zivotnost stroje cca 14 000 hod
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2. Navrh hlavniho pohonn¢ho
systemu

Pocet potfebnych stupnu prevodového mechanismu

ddnon_, ., n;,r

p
pocet potiebnych stupnt p

r,P= n_ . /n, = p

p max

max?>

= Pokud vyjde presn¢ ¢islo, nedochdzi ani k prekryti ani k
mezistupniovému oklesu vykonu

= Pokud nikoliv, zaokrouhli se na celé ¢islo
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2 .Navrh hlavniho pohonn¢ho

14
systemu
Diagram vystupniho
élenu - Otééky, ’ ://rygfgr;@#uorﬁent = oitac
moment, vykon O
' | Rl
omezny moment | -
1. =3 o1 .
: : b
dovoleny pokles vykonu ANz
< ° A e 1 N N,
mezi1 stupni nebo | n
L_ T o | r. lza re

prekryti stupnu
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2. Navrh hlavniho pohonn¢ho

systemu
Otackovy diagram
= vstupni prevod \ \ \
= pievodove cesty |\ '\_ |

jednotlivych stupnu

S

= finalni prevod
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2. Navrh hlavniho pohonn¢ho
systému

Kinematické schéma :
Souhmoti: SHL, 2, r, s

1 2 Ozubend kola: 1,2,3,4,5,6,7,8
Vstupni pfevod ~ ;  — ‘2 e
Zl ) b b /7
147
A v O K .
Prevody stupnil B SHr
2. stupen: presuvne s LD F o[ s
dvojkoli , o - o (T2
ror / — _6 : . L \i
(6) zabira s (5) bra = 4 ] e |
Zs o 5 [ ] Ko -
V 1 impl -
| .stuperi: ; _Za .| =l 2 ; R B
r.r 2r.1 — g o o S i
(4) zabira s (3) = ri i
J SH i)
o E
T M1
Finalni pievod ;=8
rs Z7
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2. Navrh hlavniho pohonn¢ho

1 4
systemu
Konstruk¢ni navrh
/ = C Con Q.
T 7 )
-t F&& - 5T e _ . _ ]
—. ...--_;____s___:; L ‘ 7/ i
: | .
— 4 N L
I | e R F_ =5 L
____________ ’ ,/,ﬁ\




2. Navrh hlavniho pohonn¢ho
systemu

Kontrola motoru

Kontrola celkového prevodu, dosazeni limitniho
momentu, dosazeni pozadovanych rozsahu otacek

Dimezovani :
ozubeni (sily, obvodove rychlosti, rozmérovy a
pevnostni vypocet)
hiidele
loziska

vule
spojovaci prvky, ..... 4



