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Rotaéni nahonové soustavy

—

nastroj

+ néhon vietena
+ nahon naklapécich hlav

‘ Obr. 5.149. Néhonové rotacni soustavy
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Na obrazku 5.150 je znézornéno obvyklé

l statické a kinematické pomeéry
\\ usporadani napf. mechanické ¢asti naho-
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Momentové a vykonové charakteristika AC
motoru a vietena je patrna z obr. 5.151.
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Jak je patrno, dojde vlivem zpl"’evodo_vénl’
nahonu do pomala (i > 1) k poklesu jme-
novitych otéeek na vietenu:

(5.97)
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Poméry tykajici se momentu a vykonu
na motoru je nutné rozlisovat podle fo-
ho, v juké oblasti charakteristiky se po-
hybujeme, zda v oblasti M = kgnst. (-
od 0 don) nebo P = konst. (ij. od n,

Obr. 5.152.
" charakteristiky motoru
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akleristika motoru a vietena

don, ). Tyto vztahy popisuje obrazek
5:15%
Poméry tykajici se momentu a vykonu na
vietenu je také nutné rozlisovat podle to-
ho, v jaké oblasti charakteristiky se po-
hybujeme, zda v oblasti M, = kv?nst (t]-
od 0 don )neboP,, = konst. {1}. odn,
. don - Tyte vztahy popisuje obr:ﬂ-
7ek 5.153, kde: n_ — ota¢ky motoru 5
M — moment AC motoru [N 1, P, - vykon
motoru W], n,,, — otéeky vietena (s, !\AY,C.
_ moment na vietenu [Nm], P - vykon
na vietenu [W]

vrel!

Poznamky:

* vztah z pfedchozich obrézk( pro oblast
M = konst. lze upravit ndsledovné do
vzdjemnych souvislosti:

(5.98)
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coz znamend, 7e podélime-li mecha-
nicky vykon na vietenu Oéinnosti (P,
dany teznou silou), dostGvéme nutny
mechanicky pfikon motoru, ktery ode-
¢teme z jeho charakteristiky.
 vztah z obr. 5.153 pro moment moto-
ru M lze také v oblasti provozu M =
konst. pfepsat do tvaru:
(5.99)
M, = M#
i,
Tomuto momentu musi odpovidat i patti¢ny
mechanicky p¥kon motoru.

Dynamické pomeéry
Moment setrvaénosti charakterizuje rozlo-
7eni hmotnosti t&lesa v prostoru. Pfi rozbi-
hani pohonu je nutné, aby pohon urychlil
pravé viechny tyto hmoty.

Celkovy moment setrva¢nosti redukovany
na hiidel motoru je dan (obr. 5.150):
(5.100)
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'I- = Jmm‘ + ']iw + Jp + JI * 2_

Poznémka:

1) v piipadé p¥imého ndhonu i = 1

2) nebude-li pohon sestaven z nékteré jeho
casti dle obr. 1 (napf prevodovka na motoru
nebo néhonovd kola), dosadi se do rovnice
(5.100) za pfisluiny moment setrvacnosti O

* Poitebna velikost momentu motoru

Pro Ghlové zrychleni motoru plati vztah:
(5.101)

kde:

t ~ pozadovand doba rozbshu [s]

Dosazenim hodnot ziskanych z vySe uve-
denych vztahd ziskame pottebnou velikost
Momenty motoru pro zrychlenf za pozado-
Yany cas na dané ofécky vietena:

(5.102)

M, =

" el S m

kde: 1. - celkova Géinnost, viz (5.96)

Z pozadované doby rozbéhu lze stanovit
Uhlovou dréhu urazenou pii rozbéhu:
(5.103)
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Vypodet ekvivalentniho zatizeni a ofeple-
ni motoru je stejny jako u posuvové sou-
stavy. Skladbu rotaéniho nahonu ukazuje
obr. 5.154.

T )

Rotaéni nahonové soustavy -

Svineme-li linearni pohon do kruhu, do-
staneme néhon desky stolu pomoci torznf-
ho motoru (obr. 5.156). Obdobné jako u li-
nedrnich pohond je nutné privadét doda-
te¢né chlazenf.
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Obr. 5.154. Morfologie rota¢ni ndhonové soustavy

Konstrukéni principy jsou u rotaénich ného-
novych soustav obdobné jako u posuvovych.
Déle budou naznaéeny pouze odlinosti.

Nahon desky stolu $nekem (obr. 5.155) se
pouzivd, pokud prostorové poméry nedovolu-
ii situovat motor prostorové dle potteby nebo
nastane-li potteba zvyiit kroutici moment.

Vietena ukladéame do valivych loZisek.
Obdobné se mohou uklédat i desky stolu.
Cast&jsi pro desky stolu je viak ulozeni do
specidlnich lozisek (obr. 5.157).

Pro hydrostatickd loziska kruhové pla-
t obdobné zékonitosti jako u pfimoéarych
hydrostatickych vedent. Plati pro né Hagen-
-Poissonlv vztah (obr. 5.105).

Odmétovacl zatizeni se pro rotaéni po-
honové soustavy pouZivaji vesmés foto-
elekiricka. Typické uspoféadani je na
obr. 5.158a.

Typické uspotadani je na obr. 5.158a.
Toto uchycenf klasicky provedeného inkre-
mentélniho odmétrovaciho snimade vyza-

Obr. 5.155. Néhon desky stolu Enekem [INA]
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duje velmi piesné dostaveni jeho osy s osou
desky stolu.

Redeni, které nepofiebuje presné do-
stavovéni snimaée do osy rotace, ukazuje
obr. 5.158b. Tyto nové snimace dodéva-
né pod oznagenim Signum pracuji na op-
tickém principu. Cteci hlava je ke krouzku
s ryskami dostavovana z boku mechanic-
ky tak dlouho, a# dojde ke spravné funk-
ci, kterou vyhodnoti sefizovaci SW. Tim ie
eliminovéna pifpadné oscilace, pasivni
odpory spoiky, torznf netuhost a ostatni
hysterezni chyby. Odmé&fovaci systém se
vyznaéuje malou zéstavbovou vyskou —
cca 1/3 vykky rotaéniho snimace. Krou-
ek s narytymi ryskami je montovén na ro-
tujici dil ustavenim na kuzelovy ofvor (pa-
tentovéno) a pomoci $roubd.

shalt . bearing % ~— motor

N

added .
~.competer

D

.

.
°

Online poradenstvi:
http://medias.ina.com

VZdy systémovy nahled
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